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I Allgemeines und Sicherheit

.1 Sicherheitshinweise

Vor der Inbetriebnahme des Vision Sensors diese Anleitung, insbesondere die Sicherheitshinweise, lesen,
verstehen und unbedingt beachten.

Der Anschluss des Vision Sensors darf nur durch Fachpersonal erfolgen. Eingriffe und Veranderungen am
Gerat sind nicht zulassig!

Der Vision Sensor ist gemaB3 EU-Maschinenrichtlinien kein Sicherheitsbauteil und der Einsatz in Anwen-
dungen, bei denen die Sicherheit von Personen von Geratefunktionen abhangt, ist nicht zulassig.

Die eingestellte IP-Adresse des Vision Sensors ist auf dem beiliegenden Etikett zu notieren. Das Etikett
ist nach der Montage auf dem Sensor an gut sichtbarer Stelle aufzukleben. Die IP-Adresse des Vision Sen-
sors darf in einem Netzwerk nur einmalig vorkommen.

1.2 Lieferumfang

« Vision Sensor inklusive eingebauter Beleuchtung.
o CD-ROM mit PC-Software, Montage- und Bedienungsanleitung.

« Montage- und Bedienungsanleitung, Montageklammer, Inbusschliissel, Schraubendreher, Schutzkappe
fiir Ethernet Stecker, Schutzkappe fiir Datastecker (sofern vorhanden)

1.3 Einsatzvoraussetzungen

Fir die Konfiguration des Vision Sensors ist ein handelsiiblicher PC/ Notebook (mindestens Pentium 4, |
GHz, und 512 MB RAM, mit Betriebssystem Microsoft Windows XP SP3, Vista oder Windows 7) mit
Netzwerkanschluss mit R]-45 Anschluss und ein Netzwerk mit TCP-IP Protokoll erforderlich. Empfohlen
wird ein Pentium Dual Core > 2 GHz und | GB RAM, fur Windows Vista bzw. Windows 7. Fir die Bild-
schirmauflosung werden mindestens 1024 x 768 Pixel empfohlen. AuBerdem werden Grundkenntnisse in
der Bedienung von Computern vorausgesetzt. Werkseitig ist der Vision Sensor mit der |IP-Adresse
192.168.100.100 und einer Sub-Netz- Maske 255.255.255.0 und dem Gateway 192.168.100.1 eingestellt.
Der Betrieb des Vision Sensors ist unabhingig von einem PC oder einer SPS. Nur fir die Konfiguration
des Vision Sensors ist ein PC / Notebook notwendig. Um reproduzierbare Ergebnisse zu erzielen und
Fehlfunktionen zu vermeiden, ist auf eine ausreichende und konstante Objektbeleuchtung zu achten.
Lichtreflexionen oder wechselndes Fremdlicht konnen Auswertungsergebnisse verfalschen. Gege-
benenfalls externe Lichtquelle und / oder Lichtschutzvorrichtungen zum Schutz vor Fremdlicht / Umge-
bungslicht verwenden.
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2 BestimmungsgemaBe Verwendung

2.1 Einsatzgebiet

Der Vision Sensor ist ein optischer Sensor und besitzt je nach Variante diverse Auswertemethoden: Mus-
tervergleich, Kontrast, Grauschwelle, Konturerkennung, Barcode- und DataMatrix-Code. Das Produkt
ist ausschlieBlich fur industrielle Zwecke geeignet. In Wohnbereichen miissen evtl. zusatzliche MaB-
nahmen zur Funkentstorung getroffen werden.

Objekt:

Der Vision Sensor erkennt fehlerhafte Teile sowie Teile in falscher Position, Winkellage, Reihenfolge
oder Kombinationen von alledem prazise und hochgenau. Fiir Prifaufgaben und Auswertungen stehen
Ihnen insgesamt flinf Detektoren zur Verfiigung: Mustervergleich, Konturerkennung, Helligkeit,
Grauschwellen- und Kontrasterkennung.

Uber die Lagenachfiihrung lassen sich auch solche Merkmale sicher detektieren, die nicht wiederholgenau
in der eingelernten Position erscheinen.

Alle Auswertungen erfolgen relativ zur aktuellen Teileposition und -winkellage, ohne dass Sie fiir jede
mogliche Position ein eigenes Merkmal definieren missen.

Code Leser:

Die Identifikation von Produkten, Bauteilen oder Verpackungen anhand aufgedruckter oder direkt mar-
kierter — genagelter oder gelaserter — Codes bzw Klarschrift ist heute in vielen Bereichen der Industrie
gang und gabe. Der Code Leser erkennt mit einem Blick, welches Teil er vor sich hat: Er liest miihelos Bar-
codes zahlreicher Typen sowie gedruckte und direkt markierte Datamatrix-Codes nach ECC-200-Stan-
dard, und dies von beliebigen Tragermaterialien (Metall, Kunststoff, Papier, Glas). Auch schiefe, verzerrte
oder auf konvexen, spiegelnden oder transparenten Oberflichen aufgebrachte Codes entziffert der Sen-
sor routiniert.

Der Vision Sensor ist eine kostengiinstige Alternative zu herkommlichen Bildverarbeitungssystemen.
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2.2 Funktionsiibersicht Vision Sensor Objekt, Code Leser

Leistungsmerkmale Vision Sensor Objekt / Code Leser

Funktion Objekt Std. ;‘;de Leser
Bilder pro Sekunde 50 50
Anzahl Jobs 8 8
Lagenachfiihrung Kontur

Anzahl Detektoren 32 2
- Mustervergleich (X-, Y- Translation) X

- Konturmatching (X-, Y- Translation u. Drehlage) X

- Grauschwelle X

- Kontrast X

- Helligkeit X

- Datacode X
- Barcode X
4 Schaltausgange, 2 Eingiange, PNP oder NPN X X
Frei definierbare Schalt- Aus-/Eingiange, PNP oder NPN 2 2
Freiform der ROI nur fur Kontur
Timeout, definiertes Zeitverhalten X X
Variable Auflosungen X X
Beleuchtung quadrantengesteuert X X
Bildrekorder X X
Ethernet-Schnittstelle X X
RS422 / RS232 Schnittstelle X
EtherNet/IP Schnittstelle X X
Sensoruberwachung mit Viewer, Job-Upload X X
R3integriert 6/ 12 XIX XX
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2.3 Sensortypen
2.3.1 Objekt

Schirfen Interne min. Arb.- min. Sicht-
Artikel-Nr. | Typenbezeichnung Optik | . abstand feld

tiefe Beleuchtung o

/mm mm X mm

R3 Standard Weil3
2942261 SBSI-Q-R3B-F6-W 6 Normal Weil3 6 5x4
2942262 SBSI-Q-R3B-F12-W 12 Normal Weil3 30 8x6
R3 Standard IR
2942265 SBSI-Q-R3B-F6-NR 2 16 Normal Infrarot 6 5x4
2942266 SBSI-Q-R3B-FI12-NR 2112 Normal Infrarot 30 8x6

*| Bei groBeren Arbeitsabstanden (ab ca. 200 mm) kann eine externe Beleuchtung notig werden.

*2 Externe IR-Beleuchtung ist nur bei IR Typen moglich.
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2.3.2 Code Leser

D*2

Artikel- T . | Scharfen- Interne min. Arb-- min. Sicht-
NI ypenbezeichnung Optik tiefe Beleuchtung z;bstar;ld feld

mm mm x mm
R3 Standard Weil3
2930232 | SBSI-B-R3B-F6-W 6 Normal Weil3 6 5x4
2930233 [ SBSI-B-R3B-F12-W 12 Normal Weif3 30 8x6
2930242 | SBSI-B-R3B-F6-W-D |6 Erhoht Weil3 6 5x4
2930243 | SBSI-B-R3B-F12-W-D | 12 Erhoht Weil3 30 8x6
R3 Standard Rot
2930234 | SBSI-B-R3B-F6-R 6 Normal Rot 6 5x4
2930235 |SBSI-B-R3B-FI12-R 12 Normal Rot 30 8x6
2930236 |SBSI-B-R3B-F6-R-D |6 Erhoht Rot 6 5x4
2930237 |SBSI-B-R3B-FI12-R-D |12 Erhoht Rot 30 8x6
R3 Standard IR
2930238 | SBSI-B-R3B-F6-NR 2 |6 Normal Infrarot 6 5x4
2930239 [PBSIBRBFIZNR 115 INormal  [Infrarot |30 8x6
2930240 | 2LO-B-RIBFENR-D |0 e e Infrarot | 6 5x 4
2930241 [PBSIBRIBFIZNR- ) Erpshe Infrarot |30 8x6

*| Bei groBeren Arbeitsabstanden (ab ca. 200 mm) kann eine externe Beleuchtung notig werden.

*2 Externe IR-Beleuchtung ist nur bei IR Typen oder C-Mount-Sensoren moglich.
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2.4 SichtfeldgroBe/Scharfentiefe

SichtfeldgroBe R3 6mm Objektiv, intern

Focal length: 6mm

150
Il X direction
[ y direction
100
50
£
= 0
ko]
RO
i
-50
-100
Format WVGA
-150
0 50 100 150 200 250 300

Working Distance[mm]
Abbildung I: SichtfeldgroBe 6mm Objektiv, intern
SichtfeldgroBe R3 12mm Objektiv, intern

Focal length: 12mm

150
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I y direction
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-150
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Abbildung 2: SichtfeldgroBe 12mm Objektiv, intern
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Scharfentiefe R3 6mm Objektiv intern, normal

Focal length: 6mm Depth of focus: Normal

400
Resolved object size

I 0.13mm
350 0.25mm

I 0.50mm

250

200

Depth of Field [mm]

150
100

50

0 50 100 150 200 250 300
Working Distance [mm]

Abbildung 3: Scharfentiefe, 6mm Objektiv intern, normal

Scharfentiefe R3 6mm Objektiv intern, erhoht

Focal length: 6mm Depth of focus: Enhanced

400
Resolved object size
I 0.13mm

0.25mm
I 0.50mm
300 M 0.75mm

350

250

200

Depth of Field [mm]

150

100

- L

0 50 100 150 200 250 300

Working Distance [mm]

Abbildung 4: Scharfentiefe, 6mm Objektiv intern, erhoht
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Scharfentiefe R3 12mm Objektiv intern, normal

Focal length: 12mm Depth of focus: Normal
800

Resolved object size

I 0.13mm
700 0.25mm

I 0.50mm
600 IS 0.75mm

500

400

Depth of Field [mm]

300
200

100

0 100 200 300 400 500 600 700
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Abbildung 5: Scharfentiefe, |2mm Objektiv interm, normal

Scharfentiefe R3 12mm Objektiv intern, erhoht

Focal length: 12mm Depth of focus: Enhanced
800

Resolved object size

I 0.13mm
700 0.25mm

I 0.50mm
goo MM 0.75mm

500

400

Depth of Field [mm]

300

200

100

0 100 200 300 400 500 600 700
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Abbildung 6: Scharfentiefe, |2mm Objektiv interm, erhoht

Seite 14 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

3 Installation

3.1 Mechanische Installation

Um die Messungen zu optimieren, ist der Vision Sensor vor Erschiitterung konstruktiv zu schiitzen. Ver-
sorgungs- und I/O-Kabel sind mit Kabelbinder gegen Verrutschen und Quetschen zu sichern. Die Posi-
tionierung des Vision Sensors ist so zu wihlen, dass storende Effekte beispielsweise durch zulassige
Positionsabweichungen des Messobjekts oder Anderungen in der Umgebungsbeleuchtung keinen wesent-
lichen Einfluss haben. Der Vision Sensor auf den Schwalbenschwanz der Montageklammer (im Lie-
ferumfang enthalten) zu schieben und an eine geeignete Vorrichtung schrauben.

3.1.1 Anordnung fiir Dunkelfeld-Beleuchtung

Zur Vermeidung von direkten Reflektionen und Hervorhebung von Kanten etc.

min.10-15° ,
<4—p/

Abbildung 7: Anordnung Dunkelfeld Beleuchtung
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3.1.2 Anordnung fiir Hellfeld-Beleuchtung

Bei Durchlicht / Messaufgaben oder zur Hervorhebung von stark reflektierenden Objekten / Kanten etc.

90°

<

Abbildung 8: Anordnung fiir Hellfeld-Beleuchtung (senkrecht zum Objekt)
Arbeitsabstand entsprechend Tabelle SichtfeldgroBe / Arbeitsabstande einhalten.

Um Storreflektionen vom Messobjekt zu vermeiden, ist der Vision Sensor mit einem Neigungswinkel von
ca. 10° - 15° gegeniiber der optischen Achse grob auszurichten.

Feinjustage

Achtung: Die Feinausrichtung des Vision Sensors ist erst nach der elektrischen Installation und der Inbe-
triebnahme (PC-Software-Installation) moglich.
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3.1.3 Anordnung fiir senkrechte Ausleuchtung

Um die absolut senkrechte Ausrichtung des Vision Sensor auf die Objektoberflache sicherzustellen, zum
Test ein Stlick Reflexfolie oder einen Spiegel auf das Objekt auflegen und die Vision Sensor Bedien-
software starten.

Fuir ein stetig aktualisiertes Bild den Triggemodus: ,,Freilauf* und Bildaktualisierung: ,,Kontinuierlich* aus-
wahlen. Nun den Sensor solange moglichst senkrecht auf die Reflex- / Spiegeloberflache ausrichten, bis im
Bild der Bedienoberfliache die eingebauten Beleuchtungs-LEDs direkt blenden. Anordnung s. Abb. in Kap.
Anordnung fir Hellfeld-Beleuchtung (Seite 16)

File View Options Help

frgd-z8flde 2

o [ [

Parameters for image acquisition

The basic parameters for image acquisition
are determined in the Gemeral tab,

Set image sharpness with the focus setting ||
screw on the back of the

Image transmission: parameters for image
transmission

Pre-processing: parameters for
preprocessing of image

Parameters Functions and setting

possibilities

Resolution Standard resolution is WUGA
(736xa80), but a lower
resolution (CGA) can be
selected with time -critical

® cnine () Offine [ = 5 gz > | OO applcations or for

nmnatihility raacanc

(T

Configure job
Jobs
Name Description Author Tmage acquistion | Image | Achiving | Pre-precessing | Cycle tme |
1061 Jab Author Resolution Shutter speed Quscrants
S
353
Trigger mode Gain Internal ilumination
! =
) Tgger [ ——
(I [ [v] | @ Free mn External llumination
[ wew  J[ tead  |[  save  |[  pekte || peltea |
[ Mame: Line 5: IN | Active job: 1|Job1 Cydetime: {(nja) Flash: 0.2kB/40.4Me (X320vi2401n77 (poUT @ @ @ Q@ @ Q@

Abbildung 9: Abbild bei senkrechter Ausrichtung
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3.1.4 Zusammenbau Vision Sensor - Montageklammer SBAM-
C6-CP

—Y ==

D

Abbildung 10: Zusammenbau Vision Sensor — Montageklammer SBAM-C6-CP

Zum Anbau des Vision Sensor an ein Halterungssystem / Maschinenkorper die beiliegende Schwal-
benschwanz- Montageklammer SBAM-C6-CP auf die Schwalbenschwanzfiihrung an der Unterseite des
Vision Sensor aufschieben und mit der Inbus-Schraube in der Querbohrung der Montageklammer an der
gewinschten Position festziehen.

An der Halteklammer kann nun weiteres SensoPart Halterungszubehor befestigt werden oder beliebige
andere Befestigungen uber die Gewindebohrungen im SBAM-C6-CP angebracht werden.

3.2 Elektrische Installation

Die elektrische Installation des Vision Sensors muss durch geschultes Fachpersonal erfolgen. Bei der elek-
trischen Installation des Vision Sensors sind alle stromfiihrenden Komponenten vom Netz zu trennen.
Bei Betrieb im Netzwerk und um dabei Kollisionen im Netzwerk zu vermeiden, ist sicherzustellen, dass
die werkseitig eingestellte Netzwerkadresse (IP-Adresse) des Vision Sensors mit 192.168.100.100 frei

ist und von keinem anderen im Netzwerk angeschlossenen Gerit verwendet wird. Gegebenenfalls ist die
IP-Adresse des Vision Sensors anzupassen, wie unter ,,Netzwerkeinstellungen* beschrieben. Die im Lie-
ferumfang enthaltenen Schutzkappen miissen im Betrieb des Vision Sensors auf die unbenutzten M2
Anschlussbuchsen aufgesteckt werden. Fiir eine fehlerfreie Funktion darf die Lange der Anschluss-
leitungen 30 m nicht uberschreiten (Ethernet Kable ausgenommen). Bei Nichtbeachtung sind Funk-
tionsstorungen moglich.
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3.2.1 Anschlussmaoglichkeiten

FESTO

Fir den autarken Betrieb (ohne PC/ SPS) ist nach der Inbetriebnahme nur noch der

Anschluss 24 V DC notwendig.

Fiir die elektrische Installation sind folgende Anschliisse zu verbinden:

*A: Anzeige- LED’s
*B: Focus- Einstellschraube
*C: 24 VDC, I/O- Anschluss MI12

*D: Data RS422/RS232 Anschluss M 12 (nur bei Variante Code Leser)

*E: LAN Anschluss M12

*A
*B

*D

*C

*E

Abbildung I I: Anschllsse Vision Sensor

24 V DC (I/O)

Vision (OLPATA RS2
LAN
Sensor |( )OO =2 Ethernety_______ PC

Abbildung 12: AnschluB Vision Sensor

3.2.1.1 LED-Anzeige

N
N
<
=)
(@)

Bezeichnung Farbe Bedeutung
Pwr. Griin Betriebsspannung
A Gelb Ergebnis |

Gelb Ergebnis 2
C Gelb Ergebnis 3

(Alle Anzeige- LED s werden ohne Beriicksichtigung von ggf. genutzen Verzogerungszeiten gesetzt)

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014
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3.2.1.2 Fokussierschraube

Fokussierschraube zum Einstellen des Fokus.
Bildscharfstellung: Uhrzeigersinn = groBerer Objektabstand
Gegenuhrzeigersinn = kleinerer Objektabstand

3.2.1.3 24 V DC Anschluss

MI12 Anschlussbuchse fiir Versorgungsspannung und digitale 1/O.
Steckerbelegung s. PIN-Belegung Anschluss 24V DC

3.2.1.4 LAN-Anschluss

MI12 Anschlussbuchse fiir Ethernetverbindung.
Steckerbelegung s. PIN-Belegung Anschluss LAN
Nur die zugelassenen Netzwerkkabel verwenden.

3.2.1.4.1 Direkter Anschluss des Vision Sensors an einen PC (vor-
zugsweise):

. . Ethernetkabel
Vision Cl LAMG/RJ45G-SG-xm-PUR

W RJ45
Sensor — e PC

Abbildung 13: Direkter AnschluB3 Vision Sensor <> PC

3.2.1.4.2 Anschluss des Vision Sensors iiber ein Netzwerk an einen PC:

Netzwerk
z.B. Switch, Hub, etc.

[Ruse] _[Roas]

== Ethernetkabel Standard-
VI S I O n — Netzwerkkabel ‘
(B e PC
Sensor Cl LAMG/RJ45G-SG-xm-PUR

Abbildung 14: Anschluss tiber Netzwerk

Seite 20 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

3.2.1.5 Data Anschluss

MI12 Anschlussbuchse fiir DATA Serielle Schnittstelle.
Steckerbelegung s. PIN-Belegung DATA*A)

3.2.1.6 Stecker-Anschliisse

Alle Pin- Belegungen und Signale beziehen sich auf die Belegung aus Sensorsicht.

3.2.1.6.1 PIN-Belegung Anschluss 24V DC

PIN Farbe Signal, (Vorzugs- Funktion)

I BN + Ub (24V DC)

2 BU GND

3 WH IN (Externer Trigger)

4 GN READY ™!

5 PK NC

62 YE IN/OUT

772 BK IN/OUT, LED B ™

8" GY IN/OUT, LED C ™

9 RD OUT (Externe Beleuchtung)
10 vT NC

I GYPK VALID 3

12 RDBU OUT (Auswerfer, max. |00mA), LED A *4

*| Ready: Bereit fiir nachsten ext. Trigger.

*2 Umschaltbarer Ein- Ausgang

*3 VALID: Anzeige fiir giiltige Ergebnisse

*4 Alle Anzeige- LED s werden ohne Beriicksichtigung von ggf. genutzen Verzogerungszeiten gesetzt

3.2.1.6.2 PIN-Belegung Anschluss LAN

(M12) 4 pol Signal
| TxD+
2 RxD+
3 TxD-
4 RxD-
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3.2.1.6.3 PIN-Belegung DATA™)

PIN Farbe yorwendung Verwendung
I Braun RxD+ Rx

2 Weif3 RxD- NC

3 Blau TxD+ NC

4 Schwarz TxD- Tx

5 Grau GND GND

*A) Nicht bei Objekt- Standard Version.

3.2.1.7 Exemplarischer Anschlussplan fiir beispielhafte Konfiguration:

¢ Stromversorgung

Trigger

Ix digitaler Schaltausgang

Encoder

Ethernet zu PC oder Steuerung

5253 @ Ethernet: zu PC oder Steuerung
0 [©)
900 o

p2) m—r i

1/BN: +Ub (24VDC) Steuerung / Schaltschrank

2/BU: GND Netzteil

3/WH Trigger

12/RDBU Digitaler Schaltausgang

5/PK Encoder -r
10/VT Encoder + Encoder

©

Abbildung 15: Exemplarischer Anschlussplan
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FESTO

3.2.1.8 Elektrischer Anschluf3 Versorgungsspannung mit Schirmung

Hutschiene

[

©

Masseklemme

SPS Eingang

N

+

© D

GND L
230V

Netzteil

24V DC

SHRESEES

N24 VDC, I/O Kabel von Sensor g

Abbildung 16: Stromversorgung 24VDC im Schaltschrank mit Schirmung

3.2.1.9 Elektrischer Anschluss PNP / NPN

Device Input  Vision Sensor Output Device
24v4% 24V Lﬁ
i :
] ok i
L -
-1_. GND -4. GND

Abbildung 17: Anschlussbeispiel Vision Sensor im PNP Modus, Ein- / Ausgange schalten gegen +24V

Device 2av Input

Vision Sensor Output

Device

K 45 24y

' |
---------- C v K
..‘ i
-4-. GND GND

L __J

v
I
|
|
L
I

I

i

===

Abbildung 18: Anschlussbeispiel Vision Sensor im NPN Modus

Da die Eingange auf Masse referenzieren, ist unter Umstanden ein zusatzlicher Pullup Widerstand not-

wendig, damit die Eingangsspannung im nicht geschalteten Zustand auf 24V angehoben wird. Die Ausgange
schalten gegen Masse.
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3.3 Netzwerkanschluss Kurzanleitung

Durch die nachfolgenden Anweisungen wird die Netzwerkkonfiguration des PC und des

Vision Sensors geandert. Werden dabei falsche Einstellungen verwendet, konnen unter Umstanden die
Netzwerkverbindungen auf dem PC verloren gehen. Zur Sicherheit sind die alten Einstellungen zu notie-
ren und bei Bedarf wieder zu verwenden.

Ein Neustart des Systems wird nach der Durchfiihrung dieser Anweisungen moglicherweise notwendig.
Um herauszufinden welche IP-Adresse in lhrem Netzwerk oder lokal auf Ihrem PC zulassig ist, und um
Ihre Einstellungen an lhrem PC durchzufiihren, bitte zuvor den zustandigen Systembetreuer oder Admi-
nistrator kontaktieren.

Die verwendeten Abbildungen, Dialoge und Meniis stammen aus dem Betriebssystem Microsoft Win-
dows XP™. |n anderen Betriebssystemen sind die Abbildungen ahnlich.

3.3.1 Grundeinstellungen des PC und des Vision Sensors

Voraussetzung fiir die Konfiguration des Vision Sensors mit einem PC: PC mit Netzwerkkarte und eine
installierte TCP/ IP LAN-Verbindung, auch wenn der PC an keinem Netzwerk angeschlossen ist. Der
Vision Sensor unterstlitzt die automatische Erkennung der Ethernetiibertragungsrate, jedoch maximal
100 MBit. Das Internetprotokoll IPv4 muss aktiviert sein.

Der Vision Sensor kann grundsatzlich tiber zwei Moglichkeiten konfiguriert und parametriert werden.

Siehe auch Kap. Netzwerkanschluss (im Benutzerhandbuch)
I. Direkter Anschluss

2. Netzwerkanschluss
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3.3.2 Direkter Anschluss - Einstellen der IP-Adresse des PC

Fur die Verbindung des Vision Sensors mit einem Computer via Ethernet mussen die IP-Adress-Ein-
stellungen der beiden Gerite korrespondieren. Die Werkseinstellung der IP-Adresse des Vision Sensors
ist 192.168.100.100 mit Subnetzmaske = 255.255.255.0. Beim direkten Anschluss muss der PC auf eine
zum Sensor passende fixe IP-Adresse wie folgt eingestellt werden:

I. Mit Klick auf Start > Systemsteuerung > Netzwerkverbindung > LAN-Verbindung > Eigenschaften, off-
net sich das Dialogfenster "Eigenschaften von LAN-Verbindung".

2.In der Liste ,,Diese Verbindung verwendet folgende Elemente* den Eintrag ,,Internetprotokoll (TCP/
IP)*“ auswahlen und auf ,,Eigenschaften* klicken.

3. Im folgenden Fenster sind die gewiinschte IP-Adresse und die Sub-Netzmaske des PC einzustellen.
4. Mit OK die Eingaben bestatigen.
Beispiel:

Der Vision Sensor wird mit der IP-Adresse 192.168.100.100 und der Subnetzmaske 255.255.255.0 aus-
geliefert. Die IP-Adresse kann im Beispielsfall von 192.168.100.1 bis 192.168.100.254 bei eingestellter Sub-
netzmaske 255.255.255.0 gewahlt werden - mit Ausnahme der IP-Adresse des Sensors
(192.168.100.100).

Das Andern der Sensor IP-Adresse siehe Inbetriebnahme. Netzwerkadressen .0 und .255 nicht als Geri-
teadressen verwenden, da diese meist flir Netzwerkinfrastruktur wie z.B. f. Server, Gateways etc. vor-
behalten sind.

( 1genschafien 'von/internetprotoko IR ]

Allgernein

|P-Einztellungen konnen automatizch zugewiesen werden, wenn daz
Metzwerk disse Funklion unterstiitzt, WWenden Sie sich andemfalls an
den MNetzwerkadministrator, uri die geeigneten IP-Einstellungen zu
beziehen.

() IP-Adresse automatisch beziehen

(%) Folgende |P-Adresse verwenden:
IP-Adresse: 192 168 100 . 101
Subnetzmaske: 285 0255 . 2860 0

Standardgateway:

(%) Folgende DNS-Serveradressen venwender:
Bevorzugter DMNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

[ ok ][ abbechen |

Abbildung 19: PC IP Setup
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3.3.3 Netzwerkanschluss - Einstellen der IP-Adresse des
Vision Sensors

Vor dem Anschluss des Sensors ins Netzwerk mit dem Netzwerkadministrator klaren, ob die Adresse
des Sensors bereits vergeben ist (default: 192.168.100.100 mit Subnetzmaske 255.255.255.0). Ansonsten
kann dies zum Ausfall des Netzwerkes fiihren. Die eingestellte IP-Adresse ist auf dem beiliegenden Eti-
kett des Vision Sensors zu notieren. Das Etikett ist nach der Montage auf dem Sensor an gut sichtbarer
Stelle aufzukleben.

Netzwerk-Verbindungsgesschwindigkeit:

Insbesondere bei der Nutzung der VGA Auflosung und Vision Sensor Visualisation Studio sollte der Sen-
sor unbedingt und ausschliesslich mit 100 Mbit /full-duplex betrieben werden.

Sensor IP noch frei:

Sensor am Netzwerk anschlieBen und dann ggf. IP des Sensors passend zum PC und nach Vorgabe des
Administrators wie ab 2. beschrieben einstellen.

Sensor IP schon vergeben:

I. Sensor und PC zuerst iiber direkten Anschluss verbinden und eine zulassige IP-Adresse im Sensor
einstellen
2. Danach kann nun der Anschluss via Netzwerk wie folgt durchgefiihrt werden. Voraussetzung ist
der elektrische Anschluss und die Installation der PC-Software. Fiir die Einstellung der IP-Adresse
am Vision Sensor sind folgende Schritte in der PC-Software auszufiihren:
a. Vision Sensor Device Manager starten.
b. Sensor markieren.
c. Mit "Einstellungen” die neue IP-Adresse des Sensors setzen. Diese wurde vom Admi-
nistrator oder Systembetreuer vergeben. Die IP-Adresse des PC wird in Statuszeile unter
den Buttons angezeigt.

d. Sensor markieren und verbinden.
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I 1ol

Datei  Einstellungen  Hilfe

o[> 2

Akfive Sensoren

IP-Adresse Hardware Sensortyp Yariar Yersion Mode Sensornar

Startseite ] [ Zuriick ] [ Yot ] [ Drucken
Aktive Sensoren ]
In der Auswahlliste Aktive Sensoren
werden die im Netzwerk verfigbaren
Sensoren angezeigt.
[ | ] Konfiaurieren des anaeschlossenen Sensors
Sensoren Fir Simulationsbetrish Anzeigen des angeschlossenen Sensors
Sensortyp \ersion Wariante
1]@  Object il |7 | Advanced |+ Bedeutung der angezeigten Parameter
2|@  Code reader 1240 |~ Advanced |+
3 Parameter Bedeutung
IP-Adresse IP-fdresse des
Sensors im Netzwerk
Sensortyp Sensortyp
{Objekterkennung,
Akkiven Sensor hinzufiigen Farbsensor oder
Codereader)
IF Adresse [ P v] [ HinzuFiigen ] Yersion Firmware-Yersion
Modus Betriebsart (Run, —
Config oder Offline) ()
[ Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen
|IP Adresse (PC) 192.166.60.20 Subnetz-Maske 255.255,255.0

Abbildung 20: Vision Sensor Device Manager

in einem Netzwerk sein, muss jedem ein eindeutiger Name zugewiesen werden.

B 2| x|
IP Adresse

Subnetz-Maske [24 }%] [255.255.255.[!["] ]
DHCP

SENSOrnane :}

[ Sekzen ] [ Abbrechen

Abbildung 21: Vision Sensor IP Setup

Wenn ein Vision Sensor mit DHCP an einem Netzwerk ohne DHCP-Server eingeschaltet wird, setzt
sich der Vision Sensor automatisch auf die IP-Adresse 192.168.100.100. Dies kann der Fall sein, z.B. bei
Stromausfall / Serverausfall oder Neustart der Anlage nach eine Anlagenstillstand, weil der DHCP Server
evtl. langsamer bootet als der Vision Sensor . Stellen Sie sicher, dass der Vision Sensor erst dann ein-
geschaltet wird, wenn der DHCP-Server zur Verfligung steht.
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4 Vision Sensor - Bedien- und Konfigurationssoftware

4.1 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware — Uber-
sicht

4.1.1 Aufbau der PC- Software

Die Vision Sensor Konfigurationssoftware besteht aus den folgenden drei Anwendungen:

« Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware —Kurzanleitung (Seite 29)
Mit diesem Programm wahlen Sie den zu konfigurierenden Sensor oder einen Sensor-Simulator aus
und starten wahlweise die Anwendungen Vision Sensor Configuration Studio oder Vision Sensor
Visualisation Studio. Hier werden auch wenn gewlinscht / erforderlich Passworte und Benutzerrechte
verwaltet.

« Vision Sensor Configuration Studio
Dieses Programm stellt Ihnen umfassende Funktionen fiir Einrichtung und Test von Sensoren sowie
die Definition von Prifaufgaben (Jobs) zur Verfligung. Zur Bedienung benctigen Sie, falls Pass-
wortschutz aktiviert, die Berechtigung der Benutzergruppe Administrator.

« Vision Sensor Visualisation Studio
Dieses Programm dient zur Anzeige von Bildern und Ergebnissen und damit zur Uber-
wachung/Uberpriifung von Sensoren und zur Analyse von Messergebnissen. Im Vergleich zu Vision
Sensor Configuration Studio bietet es nur eingeschrankte Konfigurationsmoglichkeiten. Zur Bedie-
nung benaotigen Sie, falls Passwortschutz aktiviert, die Berechtigung der Benutzergruppe Admi-
nistrator oder Werker. Von hier aus stehen auch umfangreiche Archivierungsfunktionen zur
Verfugung.

Vision Sensor
Device Manager

Vision Sensor Vision Sensor
Visualisation Studio Configuration Studio
- anzeigen - konfigurieren

- upload - testen

Abbildung 22: Softwarestruktur
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4.1.2 Hilfe im Kontext

Fur alle wichtigen Programmfunktionen gibt es kontextsensitive Hilfe-Seiten: Sobald Sie eine bestimmte
Funktion auf der Programmoberflache auswabhlen, erhalten Sie im Hilfe-Fenster die passenden Infor-
mationen.

Alle verfiigbaren Hilfeseiten im Zusammenhang konnen Sie einsehen, wenn Sie Hilfe (Button mit "?"- Sym-
bol, oder Doppelklick im Online- Hilfe Fenster) im Menii wahlen. Dort konnen Sie auch nach Begriffen
oder Stichworten suchen.

Im Unterschied zur kontextsensitiven Hilfe konnen Sie die GroBe dieses Hilfefensters beliebig anpassen,
sodass auch langere Hilfetexte iibersichtlich dargestellt werden

4.2 Vision Sensor - Bedien- und Konfigurationssoftware —Kurz-
anleitung

Exemplarischer Ablauf, (Beispiel: Objektsensor)

4.2.1 Vision Sensor, Kurzanleitung, Starten der Software

Diese Kurzanleitung erlautert Schritt fiir Schritt den exemplarischen Ablauf zur Einstellung einer Priif-
aufgabe auf dem Vision Sensor.

Zum Starten der Vision Sensor Anwendungssoftware auf das Desktop- Icon ,,Vision Sensor* klicken.

‘l L] 1-'-.
L

Vision Sensor

Abbildung 23: Icon Vision Sensor

4.2.2 Vision Sensor Device Manager: Sensoren oder Sen-
sorsimulationen offnen / Passworte

In diesem Programm konnen Sie einen Sensor oder eine Sensor-Simulation zur Konfiguration oder zur
Anzeige (Uberwachung) auswihlen sowie verschiedene Grundeinstellungen vornehmen.

Nachstes Thema: Vision Sensor Configuration Studio: Sensor einstellen (Seite 33)
Sensoren konfigurieren oder anzeigen

Um einen Sensor zur Konfiguration oder zur Anzeige zu offnen, den gewiinschten Sensor in der Liste
,»Aktive Sensoren* markieren. Danach startet ein Klick auf den Button ,,Konfigurieren‘ das Modul
,»Vision Sensor Configuration Studio*. Mit dem Button ,,Anzeigen* startet das Modul ,,Vision Sensor
Visualisation Studio*.

Sensorsimulation
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Um einen Sensor zur Offline- Simulation zu 6ffnen, den gewiinschten Sensor in der Liste ,,Sensoren fiir
Simulationsbetrieb® markieren. Danach startet ein Klick auf den Button ,,Konfigurieren® das Modul
,»Vision Sensor Configuration Studio®.

=T

Datei  Einstellungen Hilfe

&> €

Aktive Sensoren

IP-Ad Hardware Sensortyp Yariar ¥

ion Mode | Sensornar

Object

Startseite [ ZFuriick ][ Yo ][ Drucken

=

Konfigurieren eines angeschlossenen
Sensors

Markieren Sie einen Sensor (bzw. eine
] ¥ Simulation) in der Liste und klicken Sie auf den
% Button "Konfigurieren".
[Fersaren for Smilationshetieh
Sensortyp \ersion Yariante
@ Object 1240 |+ Advanced |~
@ Code reader 1.2.4.0 |7 Advanced |+

1
2

kkiven Sensor hinzufigen

IPAdresse[ o V][ Hinzufiigen ]

e———————————————————————————————
| D Finden Konfigurieren Anzeigen Einstellungen |

IP Adresse (PC) 192.168.60.20 Subnetz-Maske 255.255,255.0

Abbildung 24: Vision Sensor Device Manager Ubersicht

A) Aktive Sensoren

In dieser Liste werden alle vom PC aus erreichbaren Vision Sensoren angezeigt.
B) Sensoren fiir Simulationsbetrieb

Hier werden alle zur Offline- Simulation verflgbaren Vision Sensoren angezeigt.
C) Sensoren per IP Adresse hinzufiigen

Sensoren, die nach Softwarestart bzw. nach ,,Finden* (Auslosen weiterer Suchdurchgang) nicht in der
Liste ,,Aktive Sensoren* erscheinen, aber sicher im Netzwerk vorhanden sind (ggf. z.B. erst hinter einem
Gateway), und deren IP-Adresse bekannt ist, konnen hier mit lhrer IP- Adresse eingetragen werden. Mit
Driicken des Buttons ,,Hinzufligen* werden solche Sensoren, wenn gefunden, ebenfalls in die Liste
,»Aktive Sensoren‘ eingetragen und konnen nun bearbeitet werden.

D) Funktionen

o Finden

Auslosen eines weiteren Suchdurchganges
« Konfigurieren

Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors oder einer Sensorsimulation = Vision Sensor Con-
figuration Studio

« Anzeigen
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Anzeige von Bild- und Ergebnisdaten eines angeschlossenen Sensors = Vision Sensor Visualisation Studio
« Einstellungen
Netzwerkeinstellungen wie |IP-Adresse etc. des Sensors bearbeiten

E) Kontext- Hilfe

Kontextsensitive Hilfe zum aktuellen Thema

4.2.3 Passworte

Beim ersten Start nach der Installation ist die Passworteingabe komplett deaktiviert und der Auto-Login
als Administrator voreingestellt.

Sollen Parametereinstellungen vor unbefugtem Zugriff geschiitzt werden, sollten Passworte flir die Pass-
wortebenen ,, Admin‘“ und ,,User* s.u. vergeben werden. Dies kann liber die Menlileiste Datei / Benut-
zerverwaltung bzw. den Button mit dem Schlisselsymbol in der Toolbar aufgerufen werden.

€

Abbildung 25: Passwort Button

4.2.4 Passwortebenen:

Alle Nutzer |
|

Vision Sensor
Device Manager
¥

Passw: Admin \

Y l

Vision Sensor Vision Sensor Configuration
Visualisation Studio Studio
- Bilder und Ergebnisse - Einstellung aller Parameter

'

Passw: User \

Y

- Job Upload
- Record Bilder

Abbildung 26: Passwortebenen
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Um nach Vergabe von Passworten die Funktion ,,Konfigurieren* nutzen zu konnen, ist nun ein Login mit
Klick auf den Toolbar- Login- Button, und danach die Eingabe des vorher vergebenen Passworts notig.

=

Abbildung 27: Login Button

B 21 x|

- Administrator

Passwiork I |

Passwiort bestatigen [ ]

- Werker

Passwork [ ]

Passwort bestatigen [ ]

Setzen ] [ abbrechen ]

Abbildung 28: Passworteingabe

Durch Vergabe eines leeren Passworts kann die Abfrage wieder ohne weitere Eingabe quittiert werden.
Durch Aktivierung der Checkbox ,,Passwortabfrage deaktivieren wird die Abfrage dauerhaft deaktiviert.

Wourden Passworte vergeben und dann aber vergessen, ist durch Neuinstallation der Software das Riick-
setzen auf den Auslieferungszustand maoglich.
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4.3 Vision Sensor Configuration Studio: Sensor einstellen

Mit diesem Programm konnen Sie lhren Vision Sensor in sechs folgerichtigen Arbeitsschritten fiir eine
oder mehrere Priifaufgaben (Jobs) konfigurieren.

Nachstes Thema:Lagenachfiihrung einstellen (Seite 35)

Defei Optionen Ansicht  Hife
- "
o E-C8)B-9 2
- =
ppersamize rC
Lagenachfiihrung
=T vor
Jobs (Prurautgaben)
Ein Job enthalt samtliche Einstellungen und
s o i Sl ooy
bestimmten Prifaufgabe erforderlich sind.
Starts Sensor Erstellen, Bearbeiten und Verwalten von Jobs
Laden und Speichern von Jobs und Jobsitzen
 —— Simulation von Jobs (Ofline-Modus)
(TToger [ Eidhoen 3
E Einzelbid
Trigger
D
—
B )
Fe cnine Offine BIE B = et =
\ ————
s =
G Job auswihlen
Jobs
Name Beschreibung Autor Bildsufnshme | pildubertragung | Filter | ZyHuszek
13001 Test-Job Ator Adfibang Verschiussant S
VGA(s4Dct80) 3| (P [4o0ms (5 Qo
9
%49
)
Triggermodus Verstarkung Interne Beleuchtuna
Trigger 1,00 - En &
K T Tv) | @ Fredad Externe Beleuchtung
™ s
[ Neu Il Laden || speihen || leschen || mleloschen |
(M: Mame:Sensor  Aktiver Jobi1|Jobi Zykuszelt:  Flash 0.1/4956,6 kB DouTi3 @ @ @

Abbildung 29: Vision Sensor Configuration Studio
Die verschiedenen Arbeitsbereiche sind:
A) Menii- und Toolbar

B) Bedienschritte
Erklarung s. nachstes Kapitel

C) Bild
Bildausgabe mit grafisch einstellbaren Arbeits- und Suchbereichen, sowie Zoomfunktion und Film-
streifennavigation

D) Kontext- Hilfe
Kontextsensitive Online Hilfe, automatisch zu jeder Aktion aktualisiert.

E) Einstellungen der Bildaufnahme
Umschaltung zwischen kontinuierlichem Modus und Einzelbildmodus und Software Trigger

F) Verbindungsmodus
Umschaltung zwischen Online- und Offline- Modus. (Sensor vorhanden oder Simulation ohne Sensor)

G) Konfigurationsfenster
Variabel, zur entsprechenden Aktion, wechselnder Inhalt zur Einstellung der zugehorigen Parameter-.

H) Statusleiste
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Verschieden Statusinformationen einschlieBlich: Modus / Name des Vision Sensor / aktiver Job. Im Run
Modus: Zykluszeit xy Position des Cursors und Identsitat des Pixels / einzelne /O Ein-/Aus- Status (wie
unter "Ausgabe/Ausgangssignale” konfiguriert).

4.3.1 Job konfigurieren

Um einen Job zu konfigurieren: unter Bedienschritte/Job im Feld "Jobs", den Jobeintrag editieren oder ggf.
einen neuen Job anlegen.

Datei Optionen  Ansicht  Hilfe
dogg-2elE P 2
Bedienschritte
Lagenachfithrung
startsete || zwuck | [ vor || Drucken
Willkommen
it digsem Programm kénnen Sie Thren
Vision-Sensor
Arbeitsschritten tir eme oder mehrere
Prifaufgaben {Jobs) kanfigurieren:
Grundlegende Bildeinstellung:
eit: Shutter baw a
Trigger { Bildaktualisizrung einstellen s, Job/Allgemein
= Bildscharfe: Focus Einstellschraube an
Eirizelbik] der Rickssite
Trigger
Kontinuierlich
= Job
Uerbindungsmadus 0 FoE )
= Ausgabe
oine  @omne | [ (] o ci
L
Job Manager
Jobs
Name Beschreibung Auto | Bidaufnehme | Eidibertragung | Archivierung | Fiter | Zykuseet |
1/Jobt Basisjob AUkDr || g flisun Yerschiuss2ait Quadranten
¥aA(Ga0dE0) | 3| ) [ozm0ms 9
ko o O 9
Q- Q
Triggermodus Yerstarkung Interne Beleuchtung
Trigger 1,00 - Ein :
(4] ] [»)|| '@ Frelauf Externe Beleuchtung
[ mew |[ offren || spechen || iesthen || leeschen |
| Mame: Smulation | Aktiver Job: 1]30b1 | Zylduszeit: (nfa) | Flash: X0 V010 o @ @ Q@ Q@ Q@ 9

Abbildung 30: Vision Sensor Configuration Studio Job

Hier werden im Feld ,,Jobs* neue Jobs angelegt und auch mehrere Jobs verwaltet. AuBerdem werden hier
alle globalen Einstellungen, die fiir die gesamte Prufaufgabe gliltig sind, wie z.B. Verschlusszeit, Ver-
starkung, Beleuchtungseinstellungen etc. vorgenommen. Ein Job enthalt samtliche Einstellungen und Para-
meter, die zur Durchflihrung einer bestimmten Priifaufgabe erforderlich sind.

o Zuerst sollten, um ein kontrastreiches und scharfes Bild zu erhalten, folgende grundlegenden Bild-
einstellungen gemacht werden:
* Bildhelligkeit: Verschlusszeit bzw Verstarkung einstellen s. Job/Bildaufnahme
* Bildscharfe: Focus Einstellschraube an der Riickseite des Vision Sensor einstellen bis eine scharfe
Abbildung sichtbar ist

o Im Auslieferungszustand ist als Trigger Modus = "Freilauf" (s. Job/Bildaufnahme) und als ,, Trigger /

Bildaktualisierung* = "Kontinuierlich" eingestellt. Damit wird zur Focus- und Helligkeitseinstellung per-
manent ein neues Bild eingezogen und somit die Anzeige auch permanent aktualisiert.

« Die danach folgende Einstellung der Lagenachfiihrung und der Detektoren erfolgt vorzugsweise im Ein-
zelbildmodus, da alle Einstellungen dann auf einem Masterbild basieren und der Bildeinzug nicht per-
manent ausgefiihrt wird. Dazu unter Bildaufnahme/Triggermodus = Trigger einstellen.

« Innerhalb eines Jobs kann nachfolgend eine Lagenachfiihrung und verschiedene Detektoren zur Losung
der Priifaufgabe definiert werden.
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4.3.2 Lagenachfiihrung einstellen

Bei Objekten bzw. Merkmalen, deren Position im Bild variiert, kann eine Lagenachfiihrung nutzlich bzw.
erforderlich sein.

Nachstes Thema: Detektoren einstellen (Seite 36)
Die Lagenachfiihrung ist optional und steht mit der Methode Konturvergleich zur Verfiigung.

Nach Auswahl der Lagenachflihrung die entsprechenden Arbeitsbereiche im Bild grafisch in Position und
GroBe auf das Merkmal, welches zur Lagebestimmung dienen soll, einstellen.

Die zugehorigen Parameter werden unten rechts dargestellt und konnen dort auch angepasst werden.
Die Lagenachfiihrung wirkt auf alle nachfolgend in diesem Job definierten Detektoren.

Im Beispiel hier wird die linke obere Ecke des rechteckigen Bauteils durch die Bestimmung der linken und
der oberen AuBenkante und deren Schnittpunkt zur Lagebestimmung des nur translatorisch in X- und Y-
Richtung in der Position variierenden Bauteiles bestimmt. Sollte auch die Winkellage des Bauteiles vari-
ieren konnen, ist die Methode ,,Konturvergleich* zur Lagenachfiihrung zu verwenden.

o o |8 R
pPogd-geldp 2
TR serwete ||z || vor || Drucken
Job -
Lagenachfilhrung L r Konturer M
Parameter
Detektoren Dieser Lagedatektor =ignat sich zur
Erkennung von Kenturen bestzhend aus
Kanten in beliebigen Winkellagen.
Nschstas Thema: Datektoren

Einstellungen im Reiter Parameter:

Funktion und
Einstelimsglichkeften
Bereich fur die geforderte
Ubereinstimmung der
gafundenen Kontur mit dar
gelernten Kontur
Winkelbereich, in dem

1, gesucht vird (grofier Bereich

Parameter

Schaltschwelle
Trigger / Bildsktualisierung

Einzelbild

Winkelbereic)

Trigger bedeutet langere
Kontinuierlich . . - Bearbeitungszeit)
Schrittweits in © der Suche
Verbindungsmodus e e i
Winks|bereic
. - < Start = 1 /10 Schrittweite  (Wenn Winkelbersich und (]
oie  ®ome | [] Scvisite  (Wemn Winkelbersichund | |
_—
Lagenachfiihrung einrichten
Methode Parameter
_— Schaltschwelle Kontur
(o0 [2]
50,00 100,00
E (000 [2] [10000 [7]
Winkebereich
n =
Schittweite (Winke) Genau - - schnel
(e B > (2w |3
0 [100: [5]) laumo
Riicksetzen Min, Kontrast Madell Min, Kontrast Bild
0 (o B ¥aw P v o
ontur bearbeitz:
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Job1 Zykluszeit: (nfa) Flash: 10.2k8 [ —| [X:0 :01:0 pouT @ @ ] ) @ 9

Abbildung 31: Lagenachfiihrung
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4.3.3 Detektoren einstellen

Hier konnen verschiedene Detektoren zur Losung einer Prifaufgabe ausgewahlt und eingestellt werden.
Zuerst wird im unten dargestellten Dialog ein gewlinschter Detektor ausgewahlt.

21X
Yerflgbare Detekkortvpen
Detektortyp Beschreibung
1 + Mustervergleich Chiekksuche anhand won Mustervergleich
s E:] kKonkur Chijekksuche anhand der Konkur
3 ' Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich
4 % Helligkeit Prifen der Helligkeit im gewahlten Bereich
g | Graustufe Grauwertevergleich im Suchberesich
(a4 ] [ abbruch

Abbildung 32: Detektorliste Objektsensor

Danach werden die Arbeits- und Suchbereiche graphisch im Bild eingestellt. Falls Einlernbereiche vor-
handen sind, werden diese sofort bei Abschluss der Einstellung eingelernt. Unten links werden alle in die-
sem Job definierten Detektoren angezeigt. Unten rechts werden die Parameter des aktuell ausgewahlten
Detektors angezeigt und konnen dort auch angepasst werden. Falls weitere Merkmale am selben Teil zu
priifen sind, lassen sich mit ,,Neu" beliebig viele weitere Detektoren, analog wie oben beschrieben, erstel-
len. Im Beispiel wurden zwei Helligkeits- Detektoren zur Uberpriifung der Anwesenheit von Kontakten
im Prifteil definiert. Detektor | findet einen Kontakt (Helligkeitswert liegt im geforderten Bereich, da
metallisch- glanzender, d.h. hoch reflektierender Kontakt vorhanden), und meldet deshalb ein positives
Ergebnis.

Detektor 2 findet keinen Kontakt (Helligkeitswert liegt auBerhalb des geforderten Bereichs, da kaum
Reflektion durch dunkles Kunststoffgehause), und meldet deshalb ein negatives Ergebnis.
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2] o ]

Datei Ansicht Optionen Hiffe
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konnen im Suchbereich ||
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Trigger / Bidaktualsierung

Greebid )| 000222 e eeutocatm || werden, die fur die
Trigger e Auswertung nicht benatigt
Kontnuerlch werden. Diese
markierten
Bereiche konnen auch
Verbindungsmodus

invertiert werden, also die

Conine  ® offine CE 7 i Bereiche markiert

werden, die fur die

(T

Detektor einrichten

Name Ergebnis Tvp Hellgkat

1 Detektorl ° Helligkeit Schaltschwelle

2 Detektor2 B Heligkeit &) (71 |3] (0000 [ W
Suchbereich
Rechteck =
Suchbereich bearbeiten | [] Anzeige Suchbersich

Neu || Kopieren || Rudsetzen || ioschen || Aleloschen |

Modus: Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Job1 | zykluszsit: (nja) | Flash: 3.1k8/— oot @ @ @ @ O 9

Abbildung 33: Detektor erstellen

4.3.4 Ausgabe, I/O und Datenausgabe

Im Bedienschritt Ausgabe konnen verschiedene Einstellungen beziiglich der digitalen Ein- / Ausgange und
der Datenausgaben gemacht werden.

Nachstes Thema: Ergebnis (Seite 39)

In den verschiedenen Tabs die Schnittstellen auswahlen und aktivieren. Detektorergebnisse logisch ver-
knupfen, und den vorhandenen I/O’s zuordnen.

Zur Ausgabe von Ergebnisdaten ebenfalls gewiinschte Schnittstelle wahlen und Datenstring zusam-
menstellen.
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Datei Ansicht Optionen Hiffe
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|
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Vision Sensor Benutzerhandbuch
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2. Zuordnung der Funktionen zu den Ein- /
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I

Enzelbid die fiir diesen Ein- ader Ausgang
Trigger verfiigbaren Funkticnen aufgefuhrt und
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Verbindungsmodus L
oie  ®ome | [] 7o 5
— e——
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Modus: Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl Zykluszsit: (n/a) Flash: 3.1k8/— |X:0Y:01:0 oot @ @ @ @ @ QO

Abbildung 34: Abbildung, Ausgabe, Digitale Signale und Daten

Einstellmoglichkeiten in den verschiedenen Tabs:

« Pinbelegung
Auswahl und Zuordnung der digitalen Schalt- Ein- und Ausgange.

« Ausgangssignale

Zuordnung einer logischen Verkniipfung unter Nutzung der boolschen Ergebnisse aller Detektoren.
Definition von komplexen logischen Verknipfungen via Tabelle oder via Eingabe einer logischen For-

mel.

Zu jedem vorhandenen digitalen Ausgang kann eine eigene logische Verknupfung zugeordnet werden.

« Schnittstellen
Auswahl, Einstellung und Aktivierung der einzelnen Schnittstellen.

o Zeitsteuerung

Einstellung der Delayzeiten: Trigger-Verzogerung, Ergebnis-Verzogerung und Ergebnis-Dauer

« Datenausgabe
Einstellung des Datenausgabestrings via RS422 oder Ethernet.

Auswabhl von: Binarem- oder ASCII- Protokoll, Vorspann u./o. Nachspann, Standardinhalten u./o. flexibel

zusammenstellbaren, speziellen Einzeldaten der einzelnen Detektoren.

Es konnen beliebig viele Einzelergebnisse aller definierten Detektoren im Ausgabestring frei angeordnet

werden.

Seite 38
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4.3.5 Ergebnis

Uber diese Funktion wird die Priifung mit allen gemachten Einstellungen auf dem PC zu Kontrollzwecken
ausgefiihrt. Dabei werden alle Ergebnisse genau wie spater auf dem Sensor erzeugt und angezeigt. Jedoch
z.B. die Ausfiihrungszeiten nicht aktualisiert, da diese Werte nur aussagefahig sind, wenn die Ausfiihrung

auf dem Sensor selbst erfolgt. S. nachster Schritt: ,,Sensor starten®. Es werden keine Hardware- Aus-
gange gesetzt.

Nachstes Thema: Sensor starten (Seite 40)

Datei Ansicht Optionen Hife

frdd-gelle g ?

Jol

Lagenachfithrung
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Abbildung 35: Ergebnisanzeige
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4.3.6 Sensor starten

Mit Aktivierung dieser Funktion werden alle Einstellungen auf den Sensor tibertragen, im Flash gespei-
chert und dort entsprechend der vorgenommenen Einstellungen z.B. im Freilauf oder im getriggerten
Modus ausgefiihrt. Alle Anzeigen in der Detektorliste, im Ergebnisfeld bzw. unter ,,Statistik werden hier
aktualisiert. Bei Aktivierung dieser Funktion werden die libertragenen Parameter permanent gespeichert
und bei der Ausfiihurng werden auch die entsprechenden Hardware- Ausgange gesetzt.

Nachstes Thema: Vision Sensor Visualisation Studio, Bilder und Ergebnisse anzeigen (Seite 41)

I loix

Datei Optionen Ansicht Hife
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Abbildung 36: Sensor starten
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4.4 Vision Sensor Visualisation Studio, Bilder und Ergebnisse
anzeigen

Dieses Programm dient zur Uberwachung/Uberpriifung von angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
von Priifergebnissen, sowie zur Archivierung von Prifergebnissen und Bildern.

Nach Klick auf den Button ,,Anzeigen" in Vision Sensor Device Manager startet das Modul Vision Sen-
sor Visualisation Studio.

Das aktuelle Bild wird mit Einzeichnungen der Lagenachfiihrung und der Detektoren angezeigt (falls ,,Bild-
Ubertragung = Aktiv* im Konfigurationsmodul unter Job/Allgemein aktiviert ist).

Im Tab ,,Ergebnis* werden die einzelnen Detektoren mit lhren Ergebnissen, und das Gesamtergebnis
dargestellt.

Im Tab ,,Statistik“ werden weitere statistische Ergebnisse angezeigt.

Mit ,,Bild einfrieren" konnen ereignisgesteuert (z.B. Schlechtteil) Bilder in der Anzeige festgehalten
werden.

Mit ,,Zoom" konnen Bilder vergroBert dargestellt werden.

Mit ,,Bilder archivieren" konnen Bilder und Ergebnisdaten, wie zuvor unter ,,Menii Datei/Archivierung
konfigurieren", eingestellt, auf der Festplatte des angeschlossenen PC’s, mit oder ohne numerischen
Ergebnisdaten, archiviert werden.

Mit ,,Rek. Bilder" kann der Bildrekorder ausgelesen werden.

Im Tab,,Job* konnen auf dem Sensor vorhandene Jobs umgeschaltet werden.

Im Tab ,,Hochladen* konnen weitere zuvor definierte Jobs oder ganze Jobsatze von Vision Sensor
Visualisation Studio aus auf den Sensor geladen werden.

=] |
Datel Optionen Ansicht  Hife
startsete || zwuck | [ vor || Drucken
Willkommen
Dieses Programm dient zur
Uberwachung/Uberprifung won
angeschinssenen Sensoren und zur Analyse
von Prifergebnissen.
Bildanzeige
Stati
Job weehseln
Upload
Kommandos / Bild einfrieren
Zoom
Rekorder Bilder
Bilder archivieren
Kommandos Ergebnis | Statistk | Job | Hochladen |
Bid einfrieren
@ pktusles Bid
Alle Auswertungen | 11453 mmde e Rilcksetzen
Nachstes Eild
Nachstes Fehierbld ‘
Guttele [ 11453 | 100.00% | Haxmale - [asams |
200m Rek, Biider o | [o.00v =2 (52ms |
Bilder archivieren
Modus: Run | 1P Adresse: 192.168.60.199 | Aktiver Jobe 1]30b1 | Zykuszelt: 30ms Q QO QO 9O 9O 9

Abbildung 37: Vision Sensor Visualisation Studio
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4.5 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware - Vision
Sensor Device Manager, alle Funktionen

In diesem Programm konnen Sie einen Sensor oder eine Sensor-Simulation zur Konfiguration, oder zur
Anzeige (Uberwachung) auswihlen, sowie verschiedene Grundeinstellungen vornehmen:

o Aktive Sensoren (Seite 42)

« Sensoren fiir Simulationsbetrieb (Seite 44)

« Finden/ Aktiven Sensor hinzufligen (Seite 44)

o Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 45)
« Anzeigen von Bild und Ergebnisdaten (Seite 45)

o Netzwerk- Einstellungen des Sensors (Seite 45)

o Update / Firmware-Aktualisierung (Seite 46)

o Benutzerverwaltung / Passworte (Seite 46)

I ol

Datei  Einstellungen Hilfe

> @

Akfive Sensoren

Hardware Sensortyp Yariar sion Mode Sensornar

Startseite ] [ Zuriick ] [ Yor ] [ Drucken
) [«]
Aktive Sensoren (Tl
In der Auswahlliste Aktive Sensoren
werden die im Metzwerk verfigbaren
Sensoren angezeigt,
4] | [») Konfiaurieren des anoeschlossenen Sensors
Sensoren fir Simulationsbetrish Anzeigen des angeschlossenen Sensors
Sensortyp ‘ersion Yariante
1|2 Object 1.2.4.0 |7 Advanced | ¥ Bedeutung der angezeigten Parameter
2|9 Code reader 1.2.4.0 | v Advanced | v
3 Parameter Bedeutung
IP-Adresse IP-Adresse des
Sensars im Netzwerk
Sensortyp Sensortyp
(Objekterkennung,
Aktiven Sensor hinzufigen Farbsensor oder
Codereader)
1P Adresse l L v] [ Hinzufiigen ] Yersion Firmware-Version
Modus Betriebsart (Run, 55
Config oder Offline) )
[ Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen
|IF‘ Adresse (PC) 192,168.60.20 Subnetz-Maske 255.255,255.0

Abbildung 38: Vision Sensor Device Manager

Ist die Funktion ,,Konfigurieren™ nicht zuganglich (Button inaktiv) so ist ein Login (Button mit Tiirsymbol

und Pfeil) mit Passworteingabe notig. Falls Sie das Passwort nicht kennen, bitte den Administrator kon-
taktieren.

4.5.1 Aktive Sensoren

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden die im Netzwerk verfiigbaren Sensoren angezeigt.
Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 45) (Aufruf von Vision Sensor Configuration Studio)

Anzeigen von Bild und Ergebnisdaten (Seite 45) (Aufruf von Vision Sensor Visualisation Studio)

Bedeutung der angezeigten Parameter
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FESTO

Parameter Bedeutung

IP-Adresse IP- Adresse des Sensors im Netzwerk
Hardware Hardware Version (R3 0.3.)
Sensortyp Sensortyp (Objekt-, Code reader o0.3.)
Variante Sensor-Variante

Version Firmware-Version

Mode Betriebsart (Run, Config oder Offline)
Sensorname Name des Sensors

Hersteller Name des Herstellers

Mac-Adresse

Mac-Adresse des Sensors

Subnetz-Maske

Subnetzmaske des Sensors

Gateway

Standard Gateway

DHCP

DHCP aktiv / inaktiv

Betriebssystem

Art des Betriebssystems

Betriebssystem Version

Version des Betriebssystems

Plattform z.B. Vision Sensor

Hardware Hardware Version

RAM RAM GroBe

Flash Flash GroBe
Hinweise:

¢ Werden in der Liste keine Eintrage angezeigt, obwohl ein Sensor angeschlossen ist, konnen Sie diesen
mit Button ,,Finden" oder Button ,,Hinzufiigen" einfligen.

« Ist kein Sensor angeschlossen, stehen lhnen in der Liste Sensoren fuir Simulationsbetrieb (Seite 44),
Simulationen verschiedener Sensoranwendungen zur Verfligung.

Uber den Button Details (am rechten Ende der Parameter Liste von ,,Aktive Sensoren®) ist eine noch
detailiertere Liste der Vision Sensor Parameter abzurufen.
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I M=
Datei  Einstellungen  Hife
o[> ¢
Akkive Sensoren
AC Adresse Subnetz-Maske Gateway DHCP Eigenschaften
1 ‘-IQ-EF-UC-SQ-DS 255,255.255.0 192,165.60.1 Disabled Details
= 2= ucken
Eigenschaft Einstellung = —
-
1P-Adresse 192.168.60.199
Hardware
Sensortyp Object
Yariante
( Firmwareversion |1.2.4.3 Ly 0™
Sensoren fir Simulationsbetrieb Modus run
Sensorkyp Wersion \ariante Sensarname |
1o Object 1240 |v Advanced | Hersteller
29 Codereader 1240 v Advanced | v MAC Adresse 00-19-6F-0-59-03
Subnetz-Maske | 255.255.255.0
Gateway 192,168,601 [
DHCP DAkttt L8 e
Kopieren l [ [s]3
Akkiven 5 hinzufi
iven Sensar hinzufigen Coderendery
1p,qd,5555[ R vl[ HinzuFiigen ] Yersion Firmware-Version
Modus Betriebsart (Run, —
Caonfig oder Offline) (7]
Finden ] l Konfigurieren ] [ Anzeigen l [ Einstellungen
IP Adresse (PC) 192,168.60.20 Subnetz-Maske 255,255,255.0

Abbildung 39: Sensoreigenschaften

4.5.2 Sensoren fiir Simulationsbetrieb
In der Auswabhlliste Simulation werden lhnen verfligbare Sensor-Simulationen angezeigt.

Zur Bearbeitung einen Listeneintrag doppelklicken bzw. auswahlen und Button: Konfigurieren (Aufruf von
Vision Sensor Configuration Studio) driicken.

Bedeutung der angezeigten Parameter

Parameter Bedeutung

Sensortyp Sensortyp (z.B. Objekt-, Code reader, ...)
Version Firmware-Version

Variante Sensor-Variante

Ist die Funktionen "Konfigurieren" nicht zuganglich (Button inaktiv), so ist ein Login mit Passworteingabe
notig. Falls Sie das Passwort nicht kennen, bitte den Administrator kontaktieren.

4.5.3 Finden / Aktiven Sensor hinzufiigen

Werden in der Auswabhlliste ,,Aktive Sensoren* keine Eintrage angezeigt, obwohl ein Sensor ange-
schlossen ist, gehen Sie wie folgt vor:

Finden / Sensor suchen:

Um nach am PC angeschlossenen, oder im Netzwerk verfuigbaren Sensoren zu suchen, klicken Sie auf But-
ton ,,Finden".

Aktiven Sensor hinzufiligen:
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Wenn ein Sensor, obwohl er im Netzwerk, ggf. auch erst hinter einem Gateway, angeschlossen ist, auch
nach einem weiteren mit Button ,,Finden® durchgefiihrten Suchlauf nicht in der Liste ,,Aktive Sensoren*
erscheint. Und aber die IP-Adresse des Sensors bekannt ist, geben Sie diese in das Feld IP-Adresse ein
und klicken Sie anschlieBend auf Button ,,Hinzufiigen".

Der Sensor erscheint nun in der Liste und kann zur Bearbeitung ausgewahlt werden.

4.5.4 Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors

Markieren Sie einen Sensor (bzw. eine Simulation) in der Liste und klicken Sie auf den Button ,,Kon-
figurieren".

Das Konfigurationsprogramm Vision Sensor Configuration Studio wird aufgerufen und die ggf. auf dem
Sensor gespeicherten Jobs werden in der Auswabhlliste angezeigt.

Beim Aufruf von Vision Sensor Configuration Studio erscheint u.U. eine Passwortabfrage. Zur Festlegung
von Passwortern siehe Benutzerverwaltung. (Button mit Schliisselsymbol)

s. Kapitel: Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware —Vision Sensor Configuration Studio, alle
Funktionen

4.5.5 Anzeigen von Bild und Ergebnisdaten
Markieren Sie einen Sensor in der Liste und klicken Sie auf den Button ,,Anzeigen".

Das Programm Vision Sensor Visualisation Studio wird aufgerufen und Bilder und Messergebnisse des
aktiven Jobs angezeigt.

Hinweise:

Durch Aufruf von Vision Sensor Visualisation Studio wird der Betrieb des ausgewahlten Sensors
zundchst nicht beeinflusst.

s. Kapitel : Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware —Vision Sensor Visualisation Studio, alle
Funktionen

4.5.6 Netzwerk- Einstellungen des Sensors
Mit dem Button ,,Einstellungen" konnen Sie die Netzwerkeinstellungen des gewahlten Sensors andern.

IP-Adresse, Subnetz-Maske, Standard- Gateway, DHCP und ein Sensorname konnen hier eingestellt wer-
den.

Die IP-Adresse und die Subnetz-Maske des PC wird unten in der Statusleiste von Vision Sensor Device
Manager angezeigt.

Zur Verbindung des Sensors mit dem PC miissen die Adressraume iibereinstimmen. Dazu ggf. hier die IP-
Adresse etc. des Sensors entsprechend einstellen.

Bitte kontaktieren Sie zur Festlegung von Netzwerkparametern Ihren Administrator. Weitere Infor-
mationen hierzu finden Sie auch im Kapitel Netzwerkanschluss Kurzanleitung und Netzwerkanschluss .
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Wenn "DHCP = aktiv" gewihlt wird, muss flir den Sensor ein Name vergeben werden, da die IP-Adresse
dann bei jedem Sensorstart neu vergeben wird und somit wechseln kann, d.h. nicht mehr eindeutig ist.

Fur diese Funktionen benotigen Sie Administratorrechte (siehe Benutzerverwaltung).

B 21
IPAdresse  |192.168.60 .199] |
Subnetz-Mask | 255.255.255.000 |
Gateway  |192.168.60.1 |
DHCP
Sensorname | ]

Setzen I Abbrechen

Abbildung 40: Vision Sensor Device Manager IP Setup

s. Kapitel: Netzwerkanschluss Kurzanleitung und Netzwerkanschluss

4.5.7 Update /| Firmware-Aktualisierung

Mit dem Menupunkt Datei/Firmware-Update konnen Sie die Firmware des gewahlten Sensors aktua-
lisieren.

Dazu muss vorher via Download von der Festo Homepage www .festo.com, im entsprechenden Support
Portal mit Suchbegriff "SBSI", die entsprechende Firmware-Update Datei beschafft werden.

Wahlen Sie im sich 6ffnenden Dialog die entsprechende Firmware-Datei und folgen den Anweisungen.

5 [=] 3]
Einstellungen  Hilfe

&7 Benutzerverwaltung

Firmware-LUpdate

Sensor neu starken

Bl Strg-F4 dware Sensortyp Yariar ¥Yersion Mode Sensornar

T Ohject Adv.. 1.2.43 config
[ Startseite l[ Zuriick H o H Crucken

Abbildung 41: Vision Sensor Device Manager, Firmware Update

4.5.8 Benutzerverwaltung / Passworte

Die Vision Sensor-Konfigurationssoftware unterscheidet drei Benutzergruppen, die unterschiedliche
Berechtigungen besitzen:

(Button oben, links, mit Schliisselsymbol)
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Administrakor

Passwiork

Passwort bestatigen [

Wierker

Passwiark

[

Passwort bestatigen [

Setzen

] [ Abbrechen

Abbildung 42: Vision Sensor Device Manager, Passworte

FESTO

Benutzer

Vision Sensor
Device Manager

Vision Sensor Con-
figuration Studio

Vision Sensor Visua-
lisation Studio

Administrator

alle Funktionen

alle Funktionen

alle Funktionen

Werker

alle Fkt. auBer
- Konfig.
- Einstell.
- Update

keine

alle Funktionen

Bediener (ohne
Passwort)

alle Fkt. auBer
- Konfig.
- Einstell.
- Update

keine

nur Anzeige Bilder, Pru-
fergebnisse und -statistik

Nach Installation der Software wird der Login automatisch sofort bei Aufruf der Anwendung ohne Pass-
wortabfrage ausgefiihrt. Es sind keine Passworte vergeben.

Passworter festlegen:

Wiahlen Sie Benutzerverwaltung im Datei-Mentui oder klicken Sie in der Toolbar auf den Button mit Schlis-
selsymbol, um Passworter fiir die Benutzerkategorien Administrator und Werker zu vergeben bzw. zu
andern. Nach Eingabe eines Passworts wird automatisch ein LogOut ausgefiihrt, d.h. ab dann ist die Ein-
gabe des neu vergebenen Passwortes notig. Bei Vergabe eines "leeren” Passworts kann die Eingabe ein-
fach mit OK quittiert werden.

€

Abbildung 43: Vision Sensor Device Manager, Passwort-Button

Login
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Nach der Vergabe von Passworten und darauf folgendem automatischem LogOut ist z. B. zur Kon-
figuration eines Sensors ein Login notig. Dazu in der Toolbar auf den Button mit Schliisselsymbol klicken,
um sich einzuloggen oder / und, nach erfolgter Passworteingabe, die Passworteingabe fiir die nachsten Sit-
zungen fur die gewahlte Benutzergruppe zu deaktivieren.

Wourde der Haken bei ,,Passwortabfrage deaktivieren" gesetzt, wird beim nichsten Start der Anwendung
nicht mehr nach dem Passwort gefragt.

=

Abbildung 44: Vision Sensor Device Manager Login- Button

4.6 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware -Vision
Sensor Configuration Studio, alle Funktionen

Mit diesem Programm konnen Sie lhren Vision Sensor in sechs Arbeitsschritten fiir eine oder mehrere
Prifaufgaben (Jobs) konfigurieren:

« Jobs (Prufaufgaben) (Seite 48)

« Lagenachfiihrung (Seite 57)

o Detektoren (Seite 58)

o Ausgabe von Priifergebnissen (Seite 95)
« Ergebnis (Seite |1 13)

¢ Start des Sensors (Seite 115)

Weitere Programmfunktionen:

« Trigger-Einstellungen (Seite | 16)
¢ Verbindungsmodus- Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite | 17)
o Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite | 17) von Priifjobs anhand von Bilderserien (Filmstreifen)

¢ Erstellen von Filmstreifen (Seite | 17) zu Analyse- oder Simulationszwecken.
Die Ausflihrung von Vision Sensor Configuration Studio erfordert u.U. die Eingabe eines Passworts
(Benutzergruppe: Administrator). Siehe hierzu : Benutzerverwaltung / Passworte

o Archivierung Bildrekorder (Seite 125) (auch via FTP/ SMB)
Um auch ohne Trigger ein stetig aktualisiertes Livebild zu erhalten folgende Einstellungen vornehmen:

o Freilauf einstellen unter "Job/Bildaufnahme”

« Kontinuierlichh einstellen unter "Trigger / Bild holen" Programmoberflache und Bedienung

4.6.1 Jobs (Priifaufgaben)

Ein Job enthalt samtliche Einstellungen und Parameter, die zur Durchfiihrung einer bestimmten Priif-
aufgabe erforderlich sind.

Nachstes Thema: Erstellen, Bearbeiten und Verwalten von Jobs (Seite 49)
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I gl

Datei Optionen Ansicht Hilfe

o -oolo o 2

Bedienschritte
Jab
Lagenachfihrung
startsete || zwack || ver || Ddken
Willkommen
Mit disssm Programm kénnen Sie Thren
Vision-Sensor in sechs
Arbeitsschritten tir eine oder mehrere
profaufgaben (Jobs) kanfigurieren:
Grundlegende Bildeinstellung:
w Bildhelligkeit: Shutter bzw werstarkung
Trigger | Bildakiualisierung einstellen 5. Job/Allgemein
= Bildscharfe: Focus Einstellschraube an
Einzelbild der Rickseite
Trigger
Kontinwierlich
= Job
Yerbindungsmadus . b‘;‘::l"'(‘:;';"""“""
Ausgal
e | e ()] | : e d
L
Job Manager
Jobs
Name Beschreibung Auto | Bidaufnshme | Bidobertragung | Archivierung | Fiter | zykluszei |
1]JabL Basisjob ARDE | a Flsun Verschiusszeit Guadranten
vaA(sdndan) | 3| () [g2s0ms o )
Auto o (@) 9
Q9
Triggermodus Yerstarkung Interne Beleuchtuna
Trigger 1,00 = Ein S
[« ] [ [RSrelat Externe Beleuchtung
[ vew || offen | [ Speichern || Lesthen || Aleloschen |
| Mame: Simulation | Akkiver Job: 1]3ab1 | zyRuszei: (nia) | Flash: XOVOL0 T @ @ Q@ Q@ QO 9

Abbildung 45: Vision Sensor Configuration Studio Job

4.6.1.1 Erstellen, Bearbeiten und Verwalten von Jobs

Einen ausgewabhlten (in der Liste links unten markierten) Job konnen Sie durch Eingabe von Parametern in
den Reitern des Konfigurationsfensters (rechts, unten) bearbeiten.

Nachstes Thema: Laden und Speichern von Job oder Jobsatz (Seite 50)
Wenn kein Jobeintrag in der Liste vorhanden ist, miissen Sie zuerst einen neuen Job erstellen.
Neuen Job erstellen:

I. Klicken Sie auf den Button "Neu" unter der Job-Auswahlliste links unten. Ein neuer Jobeintrag erscheint
in der Liste.

2. Editieren Sie den Eintrag durch Doppelklick auf das jeweilige Feld (Name, Beschreibung, Autor)

Weitere Funktionen:

Funktion Beschreibung

Neu Neuen Job definieren

Laden Einen Job vom PC laden

Speichern Den ausgewihlten Job auf dem PC speichern
Loschen Den ausgewahlten Job aus der Liste loschen
Alle I6schen Alle Jobs in der Liste I6schen

Alle beschriebenen Funktionen konnen Sie auch uber das Datei-Menu ausfihren.
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Job einrichten

Jobs

Name Beschreibung Auto | Bidaufnchme | Bidubertragung | archivierung | Fiter | Zykuszet |

Auflisur Yerschiusszeit Quatkanten

2| Job2 Job athe | [yoatesnntsn) | 3] ) [ge05ms 3] o9
303
Q-9

Triggermodus Verstarkung Interne Beleuchtung

T > [n - En :
(4] ] [»)|| '@ Frelauf Externe Beleuchtung
Aus 5
[ new || offen || speichern || Losthen || aleloschen |
Modus: Config | Name: | akkiver Job: 1]Jobl | ZyKuszet: (nfa) | Flash: 13.5k8/40.4MB | X0 V0 L0 T @ @ O QO 9

Abbildung 46: Vision Sensor Configuration Studio Jobliste

Wenn die Kapazitat des Sensorspeichers erschopft ist und keine weiteren Jobs auf den Sensor geladen
werden konnen, wechselt die Farbe der Restspeicheranzeige in der Statuszeile (unten) auf Rot.

4.6.1.2 Laden und Speichern von Job oder Jobsatz

Jobs konnen einzeln oder ein ganzer Satz von Jobs als Jobsatz geladen und gespeichert werden. Sind meh-
rere Jobs auf dem Sensor gespeichert, bilden diese einen Jobsatz, den Sie genau so wie einen einzelnen Job
als XML-Datei auf Ihrem PC oder einem externen Speichermedium ablegen konnen.

Nachstes Thema: Bildaufnahme Parameter (Seite 51)

Job / JobSet speichern:

Wihlen Sie ,,Job speichern unter ..., oder ,,Jobsatz speichern unter ...““ aus dem Datei-Menii.
Job / Jobsatz 6ffnen:

Wiahlen Sie ,,Job offnen ...“, oder ,,Jobsatz 6ffnen® ... aus dem Datei-Menii.

Mit dem Button "Sensor starten" werden Jobs auf den Sensor iibertagen.

Alle auf dem Sensor gespeicherten Jobs werden beim Laden eines neuen Jobsatzes geloscht!

BEW=l Cptionen  Ansicht  Hilfe

[j Meuer Job Skrg+hl

Iob &ffren ...

Jobsatz GFfnen. ..

_;:;' Joby speichern

H Job speichern untet, ..
Jobsatz speichern unter.. .

[@] akruelles Bild speichern. .. 3

:::: Filmstreifen kanfigurieren. ..

E’J Rekorderbilder holen. ..
Eeispiele r

Beenden

Abbildung 47: Vision Sensor Configuration Studio Jobs laden / speichern
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4.6.1.3 Bildaufnahme Parameter

Im Reiter Bildaufnahme S. Kap. Jobs (Prufaufgaben) bestimmen Sie die grundlegenden Parameter der
Bildaufnahme.

Die Bildscharfe wird mit der Focus- Einstellschraube an der Geraterickseite des Vision Sensor ein-
gestellt.

Parameter |Funktion und Einstellmoglichkeiten

Standardauflosung ist QVGA (320x240), bei zeitkritischen Anwendungen kann eine
andere Auflosung gewahlt werden.

Auflosung Verfugbare Auflosungen:

R3: WVGA (736x480), VGA (640x480), QVGA (320x240), QQVGA (160x120)
Bei Anderung der Aufldsung werden alle bereits definierten Detektoren geldscht!

Uber die Auswahl verschiedener Zoom-Stufen kdnnen unterschiedliche Bild-

Z
eom ausschnitte mit unterschiedlichen AbbildungsgroBen erzielt werden.
Optimierung der Charakteristik der Bildaufnahme: "Linear" bedeutet lineare Kennlinie
. (verhalten wie bei Vision Sensor-Produkten, die keine dynamische Bildaufnahme unter-
Dynamik

stiitzen), "Hoch" bedeutet bessere Feinabstufung in hellen Bereichen des Bildes (Uber-
steuerung).

Auswahlmoglichkeit, ob der Vision Sensor im getriggerten Modus oder im Freilauf
betrieben werden soll.

Triggermodus | Im getriggerten Modus kann iiber den Triggereingang Pin 03 WH oder Uber eine der
Schnittstellen eine Bildaufnahme ausgelost werden.

Im Freilauf macht der Vision Sensor kontinuierlich Bilder und Auswertungen.

Parameter zur Steuerung der Bildhelligkeit. Die Bildhelligkeit sollte vorzugsweise mit
der Verschlusszeit eingestellt werden. Erst im zweiten Schritt, wenn nétig, die Ver-
starkung einstellen (Grundeinstellung Verstarkung = |). Bei bewegten Priifobjekten
kann eine langere Verschlusszeit zu Bewegungsunscharfe im Bild fihren. Mit dem But-
Verschlusszeit | ton ,,Auto* kann die Belichtung automatisch eingestellt werden. Die maximal am Schie-
beregler einstellbare Verschlusszeit ist auf 100 ms eingestellt. Jedoch ist zu beachten,
dass die Dauer des internen Belichtungspulses auf 8 ms begrenzt ist. Verschlusszeiten
langer als 8 ms machen also nur Sinn, wenn externe Beleuchtung oder interne +
externe Beleuchtung verwendet werden.

Parameter zur Steuerung der Bildhelligkeit. Die Bildhelligkeit sollte vorzugsweise mit
Verstarkung | der Verschlusszeit eingestellt werden, erst im zweiten Schritt wenn notig die Ver-
starkung einstellen (Grundeinstellung Verstarkung = |)

Durch Klicken auf die Darstellung der LED konnen einzelne Quadranten der Beleuch-
tung abgeschalten werden. Diese Funktion kann bei geringen Arbeitsabstanden Reflek-
tionen unterdriicken.

Quadranten
Beleuchtung

Interne

Beleuchtung Auswahl fiir interne Beleuchtung (Ein / Aus)

Externe Auswahl fir externe Beleuchtung (Ein / Aus / Permanent), die externe Beleuchtung
Beleuchtung | wird iiber Pin 09 RD geschalten.
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Um auch ohne Trigger ein stetig aktualisiertes Livebild zu erhalten, folgende Einstellungen (ggf. temporar)
vornehmen:

Freilauf einstellen unter "Job/Bildaufnahme"

Kontinuierlich einstellen unter "Trigger/Bildaktualisierung” (links, halbe Hohe)

4.6.1.4 Bildiibertragung Parameter
Im Reiter Bildiibertragung kann die Bildiibertragung und/oder der Bildrekorder aktiviert werden.

Nachstes Thema: Archivierung Parameter (Seite 53)

Hinweis

Ein Ausrufezeichen als Einblendung im Livebild sagt aus, dass die Bilddarstellung / Bildspeicherung im PC
langsamer lauft als die Bildauswertung auf dem Vision Sensor. Es werden nicht mehr alle Bilder, die vom
Vision Sensor aufgenommen werden, angezeigt. Dies kann bei Verwendung der Schlechtbildarchivierung
evtl. zu Bildverlusten fiihren. Bei haufigem Auftreten des Ausrufezeichens, sollten auf dem PC Programme
im Hintergrund geschlossen werden, um mehr PC-Leistung zur Verfiigung zu stellen.

Parameter | Funktion und EinstellmoglichkeitenVision Sensor Visualisation Studio

Anzeige von Bildern im Anzeigemodul Vision Sensor Visualisation Studio im Run Modus
aktivieren/deaktivieren. (Deaktivierung erhoht die Geschwindigkeit der Anwendung)

Speicherung von max. 10 Bildern im internen Ringspeicher des Sensors. Ein-

Bildrekord
fidrelorder stellmoglichkeiten: Aus, Alle, Gutteile, Schlechtteile

Speicherung des letzen Bildes im internen RAM-Speicher, dieses Bild kann von einem
FTP- Client abgeholt werden.

Einstellmoglichkeiten: Aus, Alle, Gutteile, Schlechtteile.

Das Bild wird im RAM des Vision Sensor unter dem Namen "image.bmp" im Verzeichnis
/tmp/results/ abgelegt.

Parameter fir FTP- Client: Benutzer: "user", Passwort: "user"

Beispiel Windows Konsole: Start > Ausfiihren > cmd

Microsoft Windows XP [Version 5.1.2600]

(C) Copyright 1985-2001 Microsoft Corp.

C:\>ftp 192.168.100.100

Verbindung mit 192.168.100.100 wurde hergestellt.

220 Welcome to Vision Sensor ftp-server!

Benutzer (192.168.100.100:(none)): user

331 Please specify the password.

Kennwort: user

230 Login successful.

ftp> cd /tmp/results

250 Directory successfully changed.

ftp> get image.bmp

200 PORT command successful. Consider using PASV.

150 Opening BINARY mode data connection for image.bmp (354358 bytes).
226 File send OK.

Ram Disk
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FTP: 64d Bytes empfangen in 0,23Sekunden 1514,35KB/s
fep>
Das Bild befindet sich nun im Laufwerk C des ausfihrenden PC.

"results.csv" bezogen werden.

Wenn eingeschaltet, konnen auf gleichem Wege die Ergebnisdaten lber die Datei

Bildaufnahme | EBildibertragung | Archivierung ] Filker ] Fykluszeit

1k

Ein

Bildrekorder

Ram Disk.

ta) | Flash: 13.5 kB | 40.4 MB oouT Q) QD Q QO Q

Abbildung 48: Reiter Job / Bildiibertragung

4.6.1.5 Archivierung Parameter
Im Reiter Archivierung konnen Sie die Archivierung der Daten konfigurieren.

Nachstes Thema: Filter zur Bildverbesserung (Seite 54)

(Domainname)

Parameter | Funktion und Einstellmoglichkeiten
Aus: keine Archivierung,

FTP: Archivierung zum FTP Server,

Archivtyp SMB: Archivierung auf ein Laufwerk tiber SMB Dienst (Server Message Block) Achtung! Bei
Nutzung von Archivservern in anderen Subnetzen zunachstin Vision Sensor Device Mana-
ger das Gateway einstellen.

IP-Adresse IP-Adresse des Zielservers / clients

Freigabename | Freigabename der bei der Ordnerfreigabe im PC im Dialog: "Erweiterte Freigabe" defi-
niert wurde.

Arbeitsgruppe

Optional !, Arbeitsgruppe / Domainname des Zielservers / clients.

(Schlechtteile)

Benutzername | Benutzer Name fiir FTP/SMB Verbindung.

Passwort Passwort fiir FTP/SMB Verbindung.

Verzeichnis Verzeichnis fiir Archivierung der Datensitze der Gutteile (Fiir C:/TESTGUT nur
(Gutteile) TESTGUTeingeben).

Verzeichnis Verzeichnis fiir Archivierung der Datensitze der Schlechtteile (Fiir

C/TESTSCHLECHT nur TESTSCHLECHT eingeben) .

Dateiname

Dateiname fur Bilder und Protokolldatei, dieser Name wird noch automatisch durch
die Bildnummer erganzt (Z.B. TESTDATEI).
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Bilddateien Aktivierung der Archivierung der Bilder .

Wird die Protokolldatei aktiviert, werden alle Daten, die unter "Ausgabe / Daten-
ausgabe" spezifiziert wurden, zusitzlich in eine .csv-Datei protokolliert. Es wird pro
Auswertung (Trigger) eine Datei angelegt. Die Dateien werden fortlaufend num-
meriert.

Ergebnisdateien

Moglichkeit zur Auswahl, ob Bilder unter Anwendung des eingestellten Software-Fil-
Bildinhalt ters gespeichert werden sollen oder als ,,Roh"-Bilder, wie sie von der Kamera gekom-
men sind.

Begrenzt: wenn die maximale Anzahl der Dateien erreicht ist, wird die Ubertragung
beendet.

Speichermodus | Unbegrenzt: Dateien werden geschrieben, bis das Ziellaufwerk voll ist.

Zyklisch: nach Erreichen der maximalen Anzahl von Dateien wird jeweils die dlteste
von der neusten uberschrieben.

Max. Anzahl

Datei Maximale Anzahl von Datensatzen, die im Zielverzeichnis abgelegt werden diirfen.
ateien

Bildaufnahme ] Bildlibertr agung Archivierung | Filter ] Zykluszeit l

Archivkyp Benutzername Dakeiname Speichermodus

[.ﬁ.us = ] [ ] [ ] Zyklisch =
IP Adresse Passwark Ergebnisdateien Mazx. Anzahl Dateien
= | E—— | r—
Gemeinsames verzeichnis (Share)  Werzeichnis (Gutteile) Bilddateien

[ | | [ae :]

Domainname verzeichnis (Schlechtteile)  Bildinhalt

[ l [ ] [ Ungefiltert s ]

ta) | Flash: 13.5 kB | 40.4 MB ouT ) QD o QO Q

Abbildung 49: Reiter Job / Archivierung

4.6.1.6 Filter zur Bildverbesserung
Im Reiter Filter konnen Sie die vom Sensor aufgenommenen Bilder vor der Auswertung filtern.

o Es konnen bis zu 5 Filter aktiviert werden, die in der angegebenen Reihenfolge ausgefiihrt werden.

¢ Alle Detektoren (Lagenachfiihrung und Standard-Detektoren) werden auf dem vorverarbeiteten Bild
arbeiten, nicht auf dem Originalbild.

¢ Insbesondere mit den morphologischen Operatoren (Dilatation und Erosion) konnen auch in Kom-
bination Verbesserungen des Bildes erreicht werden, z.B. durch Nacheinanderausfiihrung von Erosion
und Dilatation oder umgekehrt.

Nachstes Thema: Zeitverhalten Parameter (Seite 56)
Beispiel:

Schwarze, punktformige Storungen vor hellem Hintergrund lassen sich eliminieren, wenn Dilatation und
Erosion aufeinander folgen.
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Folgende Filter fiir die Bildverbesserung stehen zur Verfiigung:

Filtertyp Effekt

Gauss Reduktion von Rauschen, Unterdriickung storender Details und Artefakte, Glattung
von Kanten
Ausweitung dunkler Bereiche, Eliminierung heller Pixel in dunklen Bereichen, Eli-

Erosion mination von Artekfakten, Trennung von hellen Objekten. Wirkung: Jeder Grauwert
wird durch den minimalen Grauwert innerhalb der Filtermaske (z.B. 3x3 Filtermaske)
ersetzt.
Ausweitung heller Bereiche, Eliminierung dunkler Pixel in hellen Bereichen, Eli-

Dilation mination von Artekfakten, Trennung von dunklen Objekten. Wirkung: Jeder Grau-
wert wird durch den maximalen Grauwert innerhalb der Filtermaske (z.B. 3x3
Filtermaske) ersetzt.

Median Glattung des Bildes, Unterdruickung von Bildrauschen

Mean Reduktion von Rauschen
Findet Kanten und Helligkeitsspriinge

Range (ab Firmware 1.5.X.X)

Spiegelung ver- , ,

cileal Spiegelung vertikal

Spiegelung hori- , ,

Sontal Spiegelung horizontal

Invertierung Invertierung

Die Wirkung eines aktivierten Filters ist unmittelbar im Bild erkennbar. Je groBer der Filterkern gewahlt
wird, umso starker ist die Filterwirkung. Die Reihenfolge der Anwendung der Filter ist mit der Rei-

henfolge von oben nach unten identisch.

Filter konfigurieren:

I. Wahlen Sie die Filter in der gewiinschten Reihenfolge lber die Ausklappments in der Spalte Filter.

2. Geben Sie die GroBe des Filterkerns in den Ausklappmeniis in der Spalte Wert ein. Bei Einstellung
,»Aus* wird der betreffende Filter deaktiviert.

Bildaufnahme ] Bildibertragung ] Archivierung Filter | Zyvkluszeit ]

Filker Einstellung
1 [Gauﬁ :][ fus :l
z [Erosion :][ Aus =
3 [Dilatation t]l Aus =
4 [Median t]l Aus :l
5 [Mean :][ Bus =

'a) | Flash: 13.5 k& [ 40.3 MB ot ) QD Q@ QO Q
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Abbildung 50: Reiter Job / Filter

4.6.1.7 Zeitverhalten Parameter

Im Reiter Zeitverhalten bestimmen Sie das Zeitverhalten des Vision Sensor.

Nachstes Thema: Lagenachfuhrung (Seite 57)

Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Max. Zykluszeit

Parameter zur Steuerung der Ausfiihrungszeit eines Zyklus. Innerhalb eines Zyklus
konnen mehrere Bilder ausgewertet werden (im Falle "Anzahl Bilder" > 1).

Die maximale Ausfiihrungszeit dient zum Abbruch eines Zyklus nach einer defi-
nierten Zeit. Das Ergebnis des Zyklus ist nach Abbruch immer "nicht o.k.". Die maxi-
male Zykluszeit sollte immer groBer gewahlt werden als der Zeitbedarf fiir eine
komplette Auswertung.

Die Zykluszeit misst die Zeit vom Trigger bis zum Setzen der digitalen Schalt-
ausgange. Soll die Zykluszeit begrenzt werden, z.B. weil der Maschinentakt nicht tiber-
schritten werden darf, muss der Wert fiir die maximale Zykluszeit entsprechend
begrenzt werden. Das Ergebnis aller bis zu diesem Zeitpunkt nicht fertig aus-
geflihrten Detektoren wird auf fehlerhaft gesetzt. Bei der VWahl der maximalen
Zykluszeit ist zu berucksichtigen, dass diese nicht hart eingehalten wird, sondern in
Abhangigkeit des gerade ausgeflihrten Detektors etliche weitere Millisekunden bis
zum Abbruch verstreichen konnen. Es wird empfohlen, diese Uberschreitung der
maximalen Zykluszeit anhand der tatsachlichen Ausfuihrungszeit zu tiberprifen und
den eingestellten Wert flir die maximale Zykluszeit entsprechend zu verkleinern.

Max. Bear-
beitungszeit pro
Bild

Maximale Dauer einer Auswertung innerhalb des Zyklus inkl. Bildaufnahme.

Min. Bear-
beitungszeit pro
Bild

Minimale Dauer einer Auswertung innerhalb des Zyklus inkl. Bildaufnahme. Die mini-
male Bearbeitungszeit kann zum Unterdriicken von Mehrfachtriggern verwendet
werden. Im Fall von "Anzahl Bilder" = | (default) entspricht die Min. Bearbeitungszeit
pro Bild der minimalen Zykluszeit.

Anzahl Bilder
(max)

Maximale Anzahl von Bildaufnahmen, die nach einem Trigger ausgefiihrt werden,
sofern das Abbruchkriterium nicht erflllt ist. Abbruchkriterium ist das "Gesamt Job-
ergebnis” (einstellbar unter Ausgabe/Ausgangssignale).

LED-Starke

Dieser Wert wird automatisch berechnet und nur angezeigt. Standard-Wert ist
100%. Die LED-Leistung wird automatisch reduziert, wenn bei relativ langen Belich-
tungszeiten und relativ kurzer minimaler Job-Zeit (kurze min. Zykluszeit und / oder
sehr schnelle Bearbeitung der Detektoren) die Pause zum Abkiihlen der LEDs zu
klein wird. Die minimale Zykluszeit muss Faktor |0 groBer sein als die Shutterzeit,
damit die LEDs mit 100% Leistung betrieben werden konnen.

Auto

Der Schalter "Auto" stellt die "Min. Bearbeitungszeit pro Bild" so ein, dass die LED-
Starke immer 100 % ist.

Seite 56
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stion ] White balance ] Image transmission ] Archiving ] Pre-processing Cyde time m

Max. cyde time
(— ) [3000ms 2] ) active

Max. processing time per image

[ |

[~ ] Active

Min.processing time per image LED power
1 =0 v Auto 0%

Mumber of images (max.)

0 2 P

Abbildung 51: Reiter Job / Zykluszeit

4.6.2 Lagenachfiihrung

Bei Objekten bzw. Merkmalen, deren Position im Bild variiert, kann eine Lagenachfiihrung erforderlich
sein.

Fir jeden Job kann maximal ein Lagedetektor definiert werden.
Funktionsweise einer Lagenachfiihrung

Bei einer Lagenachflihrung handelt es sich um ein nachgefiihrtes Koordinatensystem, das an einem aus-
gewahlten Merkmal verankert wird. Alle in der Folge definierten Detektoren werden relativ zu diesem
Koordinatensystem ausgerichtet. Das nachgefiihrte Koordinatensystem wird in dunkelblau eingezeichnet

Hinweise zur Bedeutung und Einstellung der verschiedenen Rahmen im Bild s. Kap.
Such- und Merkmalsbereiche

Da die Lagenachfiihrung einen zusatzlichen Rechenschritt darstellt und somit Zykluszeit in Anspruch
nimmt, sollte sie nur dann eingesetzt werden, wenn es die Anwendung erfordert.

4.6.2.1 Lagenachfiihrung Kontur

Dieser Lagedetektor eignet sich zur Erkennung von Konturen bestehend aus Kanten in beliebigen Win-
kellagen.

Lagedetektor Konturerkennung, Parameter (Seite 57)

4.6.2.1.1 Lagedetektor Konturerkennung, Parameter

Dieser Lagedetektor eignet sich zur Erkennung von Konturen bestehend aus Kanten in beliebigen Win-
kellagen.

Nachstes Thema: Detektoren (Seite 58)

Einstellungen im Reiter Parameter:

Parameter |Funktion und Einstellmoglichkeiten

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014 Seite 57



FES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch

Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung der gefundenen Kontur mit der gelernten
Kontur

Schaltschwelle

Winkelbereich Winkelbereich, in dem gesucht wird (groBer Bereich bedeutet langere Bear-

beitungszeit)
Schrittweite Schrittweite in ° der Suche liber den gewahlten Winkelbereich
i (Wenn Winkelbereich und Schrittweite auf 0 gesetzt werden, sucht der Detektor nur
(Winkel) . .
nach nicht gedrehten Objekten)
Kandidaten mit Ubereinstimmungsgrad unterhalb des angegebenen Werts werden
Genau - bereits bei der Suche verworfen.
Schnell GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten libersehen)

Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

Min. Kontrast | Minimal geforderter Kontrast beim eingelernten Modell bei dem eine Kante als solche
Modell akzeptiert wird.

Min. Kontrast | Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche akzep-
Bild tiert wird

Riicksetzen Fur diesen Lagedetektor die Werkseinstellung wieder herstellen

Uber den Parameter ,,Kontur anpassen‘ konnen Bereiche der eingelernten Kontur
ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche

Kontur bear- e . . . .
entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten

beiten . .. . . . . . e
Bereiche konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert werden, die fuir
die Ausfiihrung wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 65)
Methode: m
chaltschwells ontur
finkelbereich
@ Konturvergleich Schrittweite (Winkel) Genau----- schnell
— viato (T [som (5

Hin, Kontrast Model Min, Kontrast Bid

0 =] [=]
Rodkastzen > [0 [ v A [0 [ M
[ ENNS Kontur besrbeiten
Modus: | Mame: | Aktiver Job: 13cb1 | ZyMuszet: (nfa) | Flash: 26.3k8/40.3M8 | | %0 W:0L0 oot @ Q@ @ Q9 9

Abbildung 52: Lagedetektor Kontur

4.6.3 Detektoren

Jeder Job beinhaltet einen oder mehrere Prifschritte (Detektoren), die Sie hier definieren konnen.
Nachstes Thema: Erstellen und Bearbeiten von Detektoren (Seite 59)

Fiir Hinweise zur Bedeutung und Einstellung der verschiedenen Rahmen im Bild s.
Kap. Such- und Merkmalsbereiche

Bei der ersten Auswahl des Verarbeitungsschrittes ,,Detektoren* offnet sich direkt der Auswahldialog
fir einen neuen Detektor. Hier einen Detektor auswahlen. Die entsprechenden Einstellbereiche werden
grafisch im Bild als Rahmen in voreingestellter Lage und GroBe dargestellt. Nun die Rahmen und die Para-
meter entsprechend der Priifaufgabe einstellen.
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2] o ]

Datei Ansicht Optionen Hiffe

=) -
Pogd-gefdo 2
Bedienschritte I
|
Lagenachfiifrung
strsete || zuuck || vor || Druden |
Detektoren
Detektoren g
o Jeder Job beinhaltet einen oder mehrere
Prufschritte (Detektoren), die Sie hier
Auswahl eines geeigneten Detektors
Verfiigbare Detekiortypen Erstellen und Bearbeiten von Detektoren
Definition von Such- und Merkmalsbereichen
Detektortyp | Beschreibung
Trigger { Bidaktualisierung Im "Ansicht/Ei gen
1=k Mustervergleich Objekisuche anhand von Mustervergleich alle” kénnen die Einzeichungen im Bild
Einzelbiid (Rahmen in gelb, rot, etc.) beleibig je
Trigger 2/ Kontur Objektsuche anhand der Kontur Detektor oder Kategorie an- oder
Kontinuierlich abgeschaltet werden. Unter
"Ansicht/Einzeichnungen nur aktueller
ot 3P Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich Detektor” kinnen alle Enzeichnungen im
5 8ild bis auf die des aktuell bearbeitaten
o ® offine E] E + 88 Heligkeit Frisfen der Helligksitim gewahlten Bersich /10 Detektors abgeschaltet werden. =
5@ Gaustfe  Grauwertevergleich im Suchbersich —
Neu Kopieren Riicksetzen Lischen Alle Lisschen
Madus: | Name: simulation | Aktver Job: 1[Jobl | Zykuszeit: (n/z) | Flash: 2.9k /| [x:0v:01:0 oooT @ @ @ Q@ QO Q

Abbildung 53: Detektor Auswabhlliste Objektsensor

4.6.3.1 Erstellen und Bearbeiten von Detektoren
Detektortypen:

o Detektor Mustervergleich (Seite 61)

o Detektor Konturerkennung (Seite 66)
¢ Detektor Kontrast (Seite 71)

o Detektor Helligkeit (Seite 77)

o Detektor Graustufe (Seite 74)

o Detektor Barcode (Seite 79)

o Detektor 2D-Code (Seite 86)

Neuen Detektor erstellen:

I. Klicken Sie auf Button ,,Neu" unter der Auswahlliste im Konfigurationsfenster und wihlen Sie den
gewinschten Detektortyp. Ein neuer Detektoreintrag erscheint in der Auswabhlliste.

2. Editieren Sie den Detektornamen durch Doppelklick auf das Feld ,,Name".
Detektor konfigurieren:

I. Markieren Sie einen Detektor in der Auswahlliste. Fiir jeden Detektor kann hier ein Name vergeben
werden.

2. Legen Sie die zugehoérigen Such- und Merkmalsbereiche (Seite 122)grafisch im Bild fest.

3. Konfigurieren Sie den Detektor, indem Sie Parameter in den Reitern Parameter /Allgemein und ggf.
Erweitert des Konfigurationsfensters eingeben / einstellen.

Welche Reiter angezeigt werden, hangt vom gewahlten Detektortyp ab.
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Im Meniipunkt ,,Ansicht/Einzeichnungen konfigurieren" konnen die Einzeichnungen im Bild (Rahmen in
gelb, rot, etc.) beliebig je Detektor oder Kategorie an- oder abgeschaltet werden. Unter "Ansicht/Ein-
zeichnungen nur aktueller Detektor" bzw. mit dem Button mit Rahmensymbol, konnen alle Ein-
zeichnungen im Bild bis auf die des aktuell bearbeiteten Detektors abgeschaltet werden.

Funktionen zum Verwalten der Detektoren:

Schaltfeld | Funktion

Neu Neuen Detektor einfligen > Dialog mit o.g. Detektorauswabhlliste erscheint

Kopieren samtlicher Parameter von einem Detektor zu einem oder mehren anderen. Die
Merkmalsbereiche (verschiedenfarbige Rahmen wie: Einlernbereich, Suchbereich etc.)
werden dabei nicht mit kopiert. Die Detektortypen miissen dazu identisch sein.
Kopiervorgang:

Kopieren | Alle gewiinschten Zieldetektoren vom gleichen Typ wie Quelldetektor anlegen. Quell-
detektor in der Detektorliste auswahlen.

Button ,,Kopieren* driicken.

In der nun erscheinenden Liste alle gewiinschten Zieldetektoren markieren (Mehr-
fachmarkierung mit gedriickter ,,Strg*- Taste und mit ,,Kopieren* bestatigen.

Zurucksetzen der Parameter und des Such- und Merkmalsbereichs des ausgewahlten

Riicksetzen .
Detektors auf die Standardwerte
Loschen Loschen des ausgewahlten Detektors
Alle . . .
.. Loschen aller Detektoren in der Liste
Loschen
Hinweis:

In der Statuszeile am unteren Bildschirmrand wird mit ,,Flash: x.x/yyyy.y kB", zuerst der durch die momen-
tane Konfiguration benutzte Speicher (x.x), bzw. der auf dem Sensor verfiigbare Speicher (yyyy.y) in kB
angezeigt. Ubersteigt der genutzte Speicher den verfiigbaren Speicher wechselt diese Anzeige in rote Dar-
stellung, da dann die momentanen Einstellungen nicht mehr auf dem Sensor Platz finden wiirden. In diesem
Fall kénnen Sie vor der Ubertragung andere Jobs vom Sensor Iéschen.

4.6.3.2 Auswabhl eines geeigneten Detektors
Nachstes Thema: Detektor Mustervergleich (Seite 61)

Folgende Detektoren stehen zur Verfiigung:

Objektsensor
Detektortyp Beschreibung
Mustervergleich Teileerkennung mittels Mustervergleich, X - und Y- translatorisch
Konturvergleich Teileerkennung mittels Objektkontur, Rotation bis 360°
Kontrast Bestimmung des Kontrastes im ausgewahlten Suchfeld
Helligkeit Prifen der Helligkeit im gewahlten Suchbereich
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FESTO

Graustufe

Bestimmung der Grauwerte im ausgewahlten Suchfeld

Code Reader

Detektortyp Beschreibung
Barcode Barcodelesung | D Codes
DataCode Datacodelesung 2D Codes

4.6.3.3 Detektor Mustervergleich

Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung von Mustern beliebiger Form, auch ohne deutliche Kanten

oder Konturen.

o [l
Datei Optionen  Ansich Hilfe
- T
Do d-=el@o ¢
Bedienschritte
Job
Lagenachfithrung
startsete || zouck | [ wor || Drucken |
Detektor Mustervergleich
Dieser Detektar eignet sich zur Erkennung
von Mustern beliebiger Form, auch ohne
deutliche Kanten oder Konturen,
Trigger { Bildaktualisizrung PRI Funktion
Fireelbiid Schaltschwelle  Bereich fir die
Trigger geforderte
Kontinuierlich Ubereinstimmung des
gefundenen Musters
Yerbindungsmodus K| [0 D] mit dem gelernten
Muster in %.
o crine ofine [ [z00 : ol Jl 2 Genau - Schnell  Anzahl der =
—
Detektor einrichten
Detektor Wister
N2 Tvp Schalkschwelle Muster
1 |Detektort @ Heligksit 83,90 E 100,00 a E
2 |Detektor2 > Heligkeit
3 Detekkor3 ° Mustervergleich S === schnel Lo
3
4 |Detektord ° Kontur =
S Detektors L kontrast Positionskontrolle
& |Detektore o Graustufe e =
Plew ][ Kopieren ][ Riicksetzen ][ Léschen ][ Alle Laschen ]
| | Aktiver Job: 1[3obl | ZyKuszet: (nfa) | Flash: 16,1 k6] 40.5MB | | X0 010 T @ @ QO QO 9

Abbildung 54: Detektor Mustervergleich

Nachstes Thema: Detektor Konturerkennung (Seite 66)

Mustervergleich Applikation (Seite 62)

4.6.3.3.1 Einstellungen im Reiter Muster:

Parameter | Funktion
Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung des gefundenen Musters mit dem gelern-
Schaltschwelle )
ten Muster in %.
Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen. ( Mogliche Einstellungen 2-10)
Genau - ; ) ..
Schnell GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten libersehen)
chne Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)
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Priifung, ob sich das gefundene Muster an der richtigen Position befindet.

Positions- Bei Aktivierung der Positionskontrolle wird der Positiosrahmen in blau (wahlweise
kontrolle rechteckig oder elliptisch) angezeigt. Der Mittelpunkt des Musters muss innerhalb des
blauen Rahmens liegen.

Muster Zeigt das eingelernte Muster = Inhalt des roten Rahmens

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

Optimierung Mustervergleich:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so groB wie nétig.
Beachte: Suchbereich gibt den Bereich an, in dem der Schwerpunkt des Musters gesucht wird.

o Auflosung auf QVGA statt VGA verringern (Achtung: Globaler Parameter, wirkt auf alle Detek-
toren!)

« Regler: Genau - Schnell auf: Schnell
Robuste Mustererkennung

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) ausreichend grof?
« Regler: Genau - Schnell auf: Genau
o Markantes Grauwertmuster wahlen, ggf. neu einlernen

« Wenn an falscher Position gefunden: Eindeutiges Muster verwenden, ggf. neu einlernen, ectl Schwell-
wert anpassen.

Wird unmittelbar nach Einlernen festgestellt, dass gefundene Position (griine ROI) nicht mit Ein-
lernbereich (rote ROI) uibereinstimmt, solite Regler: Genau - Schnell auf: Genau eingestellt werden.

4.6.3.3.2 Mustervergleich Applikation

Im Beispiel wurde ein Kontakt (ganz links) des Prifteiles als Muster eingelernt und wird an dieser Stelle
auch mit hohem Ubereinstimmungsgrad (Schaltschwelle nahe 100%) erkannt.
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=18l
Datei Optionen  Ansicht  filfe
T T
loEdd-= elEe 2
Bedienschritte
Jab
Lagenachfihrung
stzere | [zt ][ ) [_oruten |
Detektor Mustervergleich
Disser Detektor signet sich zur Erkennung
van Mustern belisbiger Form, auch ohne
deutliche Kanten oder Konturen,

Trigger | Bildakiualisierung

Parameter Funktion
Schaltschwelle  Bereich fir die
Trigger geforderts
Ubsreinstimmung des
gefundenen Musters
Yerbindungsmodus (K] [0 mit dem gelernten

D
Muster in %
voum  Coome | [ < [z [ > Genau - schnell  anzanl der ci

Detektor einrichten

Detektor

i Tvp Schakschwells Muster
1 Detektor ° Helligkeit () 550 2| [0 [Z| I
2 |Detektor2 > Heligkeit
3 |Detektora . Wusterverglsich Gensu -~ e =

a5 |

4 |Detektord @ Kontur =l
5 |Detektors @ Kontrast Positionskanirolle
& |Detektors ° Graustufe e -

Meu || Kopieren || Racksetzen || Loschen || Al Loschen |

| | mkiiver Job: 113cb1 | ZyKuszet: (n/a) | Flash: 16.1kB/40.3MB | | X0 V0 LD o @ Q@ QO 9

Abbildung 55: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

[ loix

Datei Optionen Ansicht Hife

dogd-=al@o 2

Bedienschritte
Lagenachfithrung
startsete || zouck | [ wor || Drucken |
Detektor Mustervergleich
Dieser Dstaktor signst sich sur Erkennung
von Mustern beliebiger Form, auch ohne

Sensor starten deutliche Kanten oder Konturen.

Trigger { Bildaktualisierung

Parameter Funktion
Eineelbid Schaltschwelle  Bersich fir die
Trigger geforderte
Kontinuierlich Ubereinstimmung des

gefundenen Musters
Yerbindungsmodus K| [0 D] mit dem gelernten
Muster in %,

wone  Coomne | w132 ol 5l Gonau - Schnell  Anaafl der i

Detektor einrichten

Wuster

[T Tvp Schalkschwelle Muster
1 Detektort @ Helligkeit ) |s390 E 100,00 a K
2 |Detektor2 @ Heligkeit
3 | Detektor3 . Mustervergleich H L

3

4 |Detektord o Kontur =
S Detektors o kontrast Positionskontrolle
& |Detektore o Graustufe e =

Plew ][ Kopieren ][ Riicksetzen ][ Léschen ][ Alle Laschen ]

| | Aktiver Job: 1[3obl | ZyKuszet: (nfa) | Flash: 16,1 k6] 40.5MB | | X0 010 T @ @ QO QO 9

Abbildung 56: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Wird nun der gleiche Mustervergleich an einer Stelle des Priifteiles durchgefiihrt, an dem der gesuchte
Kontakt fehlt, erreicht der Ubereinstimmungsgrad nicht den geforderten Schwellwert und das Ergebnis
wird negativ. Der Kontakt wird hier aufgrund der Grauwerte an den jeweiligen Orten im Bild gesucht. Da
der innenliegende, sehr hoch reflektierende und damit helle Bereich nicht existiert, und stattdessen die
Bildpixel entsprechend dunklere Werte aufweisen, ist hier der Ubereinstimmungsgrad nicht so hoch wie
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bei einem vorhandenen Kontakt. Weil aber auch groB3e Teile des Musters identisch mit dem eingelernten
sind (der gesamte duBere, schwarze Bereich) ist der Ubereinstimmungsgrad immer noch recht hoch bei
ca.70%!

Die hier gemachten Einstellungen sind nur zur Verdeutlichung der Wirkungsweise des Mustervergleichs-
Detektors so gewahlt, und sollten im realen Betrieb weiter optimiert werden, (Etwa durch Ver-
kleinerung des Such- und Merkmalsbereichs >> relevantes Muster wird signifikanter, etc.)

Beim Einlernen wird das im roten Rahmen befindliche Bild als Referenz im Sensor gespeichert. Die GroBe
und Lage der Referenz wird durch den roten Rahmen definiert. Im Run-Modus sucht der Vision Sensor
dann im aktuellen Bild nach der groBten Ubereinstimmung mit dem Referenzbild / Muster innerhalb des
Suchbereichs. e nach Einstellung des Schwellwerts (= Grad der Ubereinstimmung) wird das Objekt als
gut erkannt oder nicht.

Die Mustererkennung ist nur bis zu ca. + 5 Winkel-Grad drehlagentolerant. Muster mit groBeren Ver-
drehungen werden nicht erkannt. Nutzbar z.B. zur Priifung der Lagerichtigkeit von Teilen in Zufhr-
anlagen.

Beispiel:

Folgendes Muster wurde im Sensor eingelernt:

+

Abbildung 57: Muster, Referenz

Bei den folgenden drei Beispielbildern wird das Objekt mit 100% Ubereinstimmung erkannt, da das ein-
gelernte Muster exakt gleich ist, obwohl es sich an einem anderen Ort im Bild befindet, jedoch nur in X-
bzw. Y- Richtung verschoben, und nicht verdreht ist.

T

Abbildung 58: Muster, positives Ergebnis
Bei den drei nun folgenden Beispielbildern wird das Objekt ebenfalls erkannt, jedoch mit weniger als

100% Ubereinstimmung (ca. 70-80%), da es in einigen Pixeln vom eingelernten Muster abweicht. Je nach
Einstellung des Schwellwerts (Grad der Ubereinstimmung) werden Gut- oder Schlecht- Ergebnisse gelie-
fert.

& T %

Abbildung 59: Muster, Grenzfille

Die Mustererkennung ist nur bis zu + 5 Winkel- Grad drehlagentolerant. Das bedeutet, die Bilder in
unterster Reihe wiirden auch erkannt, allerdings ware hier, trotz 100% Pixeliibereinstimmung, der tat-
sachliche Grad der Ubereinstimmung zum Musterbild kleiner 100%. Muster mit groBerer Verdrehung
werden nicht erkannt. Dies kann z.B. zur Erkennung der Lagerichtigkeit von Teilen in Zufiihranlagen als
Funktion genutzt werden.
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Abbildung 60: Muster, Rotation

4.6.3.3.3 Funktion: Muster bearbeiten

Mit der Funktion Suchbereich anpassen, konnen innerhalb der Suchfelder / Merkmalsfelder der ver-
schiedenen Detektoren Bereiche fiir die Bewertung zugelassen oder ausgeschlossen werden.

Anwendungsbeispiel:

In diesem Beispiel werden nur die Griin markierten Bereiche innerhalb der ROI des Helligkeitsdetektors
bewertet.

[\='Bereich bearbeiten

- Obersicht

- Bearbeiten

Cursor

[ GQuadrat

Cursorgriile
E

() Pixel hinzuFiigen

(@) Pixel entfernen

[ Alles hinzufiigen

[ Alles entfernen

[ Alles invertieren

Riickgéngig

Wiederherstellen

- Anzeige

Einzeichnung

[ e pixel 2
[ V\ergréﬁern ] T : D
[ oyl ] abruch || ok |
Abbildung 6 1: Abbildung, Muster bearbeiten
Bedienung:
Parameter Funktion
Cursor (Form) Andern der Form des Cursors (Quadrat oder Kreis)
N Andern der GroBe des Cursors (Mogliche Einstellung 1-500, auch durch
Cursorgrofle
z.B. Mausrad)
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Pixel hinzufiigen / Pixel ent- | Auswahl, ob der Cursor Pixel zur Bildverarbeitung hinzufiigt oder aus-
fernen schlieft

Alles hinzuftigen Flgt alle Pixel der Bildverarbeitung hinzu

Alles entfernen SchlieBt alle Pixel von der Bildverarbeitung aus

Riickgangig Macht die letzte Aktion riickgangig

Wiederherstellen Stellt die zuletzt rickgangig gemachte Aktion wieder her

Anzeige Wahlt den Anzeigemodus

Durch die flexible Auswahl der Cursorform- und -GroBe, sowie, ob eine Aktion Pixel hinzufligt oder ent-
fernt, konnen sehr einfach und schnell komplexe geometrische oder frei geformte Bereiche definiert wer-
den, die fir die Prifung relevant sind (=gruin) oder nicht bertcksichtigt werden (= rot).

Bei den verschiedenen Detektortypen sind folgende Einstellungen fiir die Nutzung der
Funktion ,,Muster bearbeiten‘‘ notig.

Detektortyp Notige Einstellung zur Bearbeitung des Musters
Mustervergleich Generell moglich mit ,,Muster bearbeiten®

Kontur Generell moglich mit ,,Kontur bearbeiten®

Kontrast Suchbereich ,,Freiform* auswahlen

Helligkeit Suchbereich ,,Freiform* auswahlen

Graustufe Suchbereich ,,Freiform* auswahlen

4.6.3.4 Detektor Konturerkennung

Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung von Mustern anhand von Kanten, auch in beliebigen Win-
kellagen.

Nachstes Thema: Detektor Kontrast (Seite 71)
Einstellungen im Reiter Winkel: (Seite 69)
Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 69)
Kontur Applikation (Seite 70)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 65) (Kontur)

Die Konturen des Objekts im Suchfeld werden beim Einlernen im Sensor gespeichert. Im Run-Modus
sucht der Sensor die Position der groBten Ubereinstimmung mit der eingelernten Kontur im aktuellen
Bild. Ist die Ubereinstimmung zur abgespeicherten Kontur groBer als der eingestellte Schwellwert, wird
das Objekt als gut
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FESTO

erkannt. Die Konturerkennung ist komplett drehlagentolerant, d.h. das gesuchte Objekt darf in beliebiger

Lage im Bild erscheinen (Winkeleinstellungen entsprechend wihlen!).

1o
Datei Optionen  Ansichl:  Hilfe
T T
dodd-= elEe 2
Bedisnschritte
Lagenachfiihrung
stantses || zumck | [ wor || Drucken |
Detektor Konturerkennung
Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung
von Mustern anhand von Karten in
beliebigen Winkellagen.
Reiter Winkel
Reiter Skalierung
Trigger | Bildakiualisirung
Einzelbiid Parameter Funktion
Trigger
Kentinuierlich Schaltschwelle  Bereich fir die
- geforderte
Yerbindungsmodus Ul [l D] ggf';pjs'd":"n"e“”“
o anine offine [+ ] [z00% 3 <l J| 2 Kootirin Hoo gy o3
—
Detektor einrichten
Detzkior Skalizrung
(2 Tvp Schaltschwelle Kontur
1 |Detekkorl ° Heligkeit 100,00 a =
2 |Detektor * Heligkeit Wi, Konkrast Muster
3 | Detekbora * Mustervergleich ) ] Auto
4 |Deteftord @ Kontur e ———
5 | Detekkors ° Kontrast Auto
& |Detektors o Graustufe A
Kontur bearbeiten
Meu || Kopieren || Rackseteen || Loschen || Al Loschen |
| | akkiver Job: 1]3cb1 | ZyMuszet: (n/a) | Flash: 27.6kB{40.3MB | |=:0v:0L0 T @ @ Q QO 9

Abbildung 62: Detektor Kontur, Reiter Kontur

Die rechts unten hellblau eingezeichneten Kanten (kontrastreiche Uberginge im Bild) wurden auf Grund
der getitigten Parametereinstellungen identifiziert und eingezeichnet. Diese konnen ggf. durch Ver-
anderung der Parameter bzw. durch die Funktion ,,Kontur bearbeiten® weiter verandert werden. Diese
Kontur wird nun im Bild innerhalb des Suchbereiches (gelber Rahmen) gesucht.

4.6.3.4.1 Einstellungen im Reiter Kontur:

Parameter

Funktion

Schaltschwelle

Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung der gefundenen Kontur mit der
gelernten Kontur-.

Minimal geforderter Kontrast beim eingelernten Modell bei dem eine Kante als sol-
che akzeptiert wird.

Min. Kontrast
Bild

Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche akzep-
tiert wird.

Positionskontrolle

Priifung, ob sich das gefundene Muster an der richtigen Position befindet.

Bei Aktivierung der Positionskontrolle wird der zulassige Bereich fiir die Position
des gefundenen Merkmals in einem blauen Rahmen (wahlweise rechteckig oder
elliptisch) angezeigt. Das Zentrum (griines Kreuz) des gefundenen Merkmals muss
sich dabei innerhalb des blauen Rahmens befinden.

Kontur

Zeigt die eingelernte Kontur mit Anzeige der gefundenen Kanten (Inhalt des roten
Rahmen beim Einlernen)
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Uber Kontur bearbeiten konnen Teile des Suchbereichs ausgeblendet werden.

Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche entfernt werden, die
fur die Auswertung nicht gewlinscht sind. Die markierten Bereiche konnen auch
invertiert werden. Es werden somit die Teile markiert, die fiir die Ausfiihrung
wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 65)

Kontur bear-
beiten

Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so groB wie notig.
Beachte: Suchbereich gibt den Bereich an, in dem der Schwerpunkt des Musters gesucht wird.

« Suchbereich fiir Winkel nur so groB3 wie notig
« Suchbereich fiir Skalierung nur so grof3 wie notig

o Auflosung auf QVGA statt VGA verringern (Achtung: Globaler Parameter, wirkt auf alle Detek-
toren!)

o Wert fiir ,,Min. Kontrast Muster* erhohen. In der Anzeige des Musters liberpriifen, ob die relevanten
Konturen noch vorhanden sind.

o Wertfiir ,,Min. Kontrast Bild*“ erhohen.

o Insbesondere im Fall von Lagenachfiihrung: Alternatives Suchmuster verwenden. Beispielsweise mit
hoherem Kontrast, so dass ,,Min. Kontrast Muster* und ,,Min. Kontrast Bild* erhoht werden konnen.

Robuste Erkennung:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) ausreichend grof?
o Suchbereich fiir Winkel ausreichend groB?
« Suchbereich fiir Skalierung ausreichend grof?

¢ ,,Min. Kontrast Muster* geeignet gewahlt? Werden im eingelernten Muster die relevanten Konturen
nicht angezeigt, so ist ,,Min. Kontrast Muster* zu verkleinern. Werden zu viele Konturen angezeigt, so
ist ,,Min. Kontrast Muster‘ zu erhohen.

« ,,Min. Kontrast Bild“ fiir aktuelles Bild geeignet gewahlt? Hat das aktuelle Bild einen klei-
neren/groBeren Kontrast als das eingelernte Muster, so ist ,,Min. Kontrast Bild* kleiner/groBer als
,,Min. Kontrast Muster* zu wahlen.

« Sind im Bild mehrere, sich tiberlappende Instanzen des Musters vorhanden

o Markante Kanten in Muster vorhanden? Gegebenenfalls Muster neu einlernen, so dass markante Kan-
ten im eingelernten Muster liegen.

o Ergebniswert schwankt von Bild zu Bild? Gegebenenfalls dafiir sorgen, dass keine ,,falschen* Konturen
im Bild eingelernt werden. Dies kann durch Erhohnung ,,Min. Kontrast Muster* erreicht werden. Mit
Hilfe von ,,Kontur bearbeiten* konnen Suchbereiche ausgeblendet werden.

o Muster an falscher Position gefunden? Falls eingelerntes Muster nicht eindeutig ist, neues Muster ein-
lernen.

4.6.3.4.2 Funktion: Kontur bearbeiten

s. Kap: Funktion: Muster bearbeiten

Seite 68 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014



Vision Sensor Benutzerhandbuch

4.6.3.4.3 Einstellungen im Reiter Winkel:
Detektor Konturerkennung (Seite 66)

Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 69)

Kontur Applikation (Seite 70)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 65)

FESTO

Parameter | Funktion

Winkelbereich | Winkelbereich, in dem gesucht wird

Schrittweite . . .. N . Lo
(Winkel) Empfindlichkeit der Suche tiber den gewahlten Winkelbereich in
Kandidaten mit Ubereinstimmungsgrad unterhalb des angegebenen Werts werden
Genau - bereits bei der Suche verworfen.
Schnell GroBer Wert: friihes Verwerfen = schneller = riskanter

Kleiner Wert: spates Verwerfen = langsamer = risikoarmer
Falls die Suche fehlschlagt, kann der Wert fiir "Vollstandige Suche" verkleinert werden.

Kankur | Winkel | Skalierung l

winkelbereich
= [-20,007[2] (20,00 [2] 0
Schritbweite {Winkel)

T (Lo [5] Waw

‘a) | Flash: 16.1 kB 40.3ME | |%:0%:0L0 oouT O QD o] (@ ]
Abbildung 63: Abbildung, Detektor Kontur, Reiter Winkel
4.6.3.4.4 Einstellungen im Reiter Skalierung:
Detektor Konturerkennung (Seite 66)
Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 69)
Kontur Applikation (Seite 70)
Funktion: Muster bearbeiten (Seite 65) (Kontur)
Parameter | Funktion
Skalierung Erkennung auch von vergroBerten oder verkleinerten Objekten im angegebenen Ska-
Min/Max lierungsbereich
Schrittweite

Skalierung

Empfindlichkeit der Suche liber den gewahlten Skalierungsbereich
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Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen.

Genau - 0 = automatische Wahl

Schnell GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten libersehen)
Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

i

Kankur Winkel Skalierung |

Skalierung
S (o0 (2 (L (3

Schritbweite Skalisrung

(" [bw0 %] Vaw

a) | Flash: 16.1 kB | 40.3 MB oot @ @D ) Q9 Q9 Q9

Abbildung 64: Abbildung, Detektor Kontur, Reiter Skalierung

4.6.3.4.5 Kontur Applikation

Die sichtbaren Kanten eines im Priifteil eingebauten Kontaktes werden als Kontur eingelernt und so das
Vorhandensein des Kontaktes kontrolliert.

I gl

Datei Optionen Ansicht Hilfe

Do @-=alFe 2

Bedienschritte
Lagenachfihrung
sarsere | 2wk | vor ][ ovuken |
Detektor Konturerkennung
Disser Detektor signet sich zur Erkennung
von Mustern anhand von Karten in
beliebigen winkellagen.

Reiter Winkel
Reiter Skalierung

Trigger | Bildakiualisierung

Einzelbild Parameter Funktion
Trigger
Kentinuierlich Schaltschwelle  Bereich fiir die
- geforderte
Verbindungsmodus (4] (L [ Ubereinstimmung

der gefundenen
Sorine oine B < [zt J[ > Ko it der ()

nelernten Kot

Detektor einrichten

Detektor Kontur Skalierung
i Tvp Schalktschwelle Kontur
1 |Detektorl ° Helligkeit B E 100,00 a E
2 |Detektor2 > Heligkeit Min. Kontrast Muster
3 |Detektora o Wustervergleich —| m—) v Buto
4 Detektord ® Kentur L
5 | Detektors ° Kontrast T (a0 [3] [ auo
& Detektors ° Graustufe

Positionskontrolle

:
Meu || Kopieren || Racksetzen || Loschen || Al Loschen |

| Aktiver Job: 1130b1 | ZyKusze: (n/a) | Flash: 27.6k8/40.3MB | [x:0%0 L0 oot @ Q@ ) 9 9@ Q9

Abbildung 65: Kontur, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis
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Die gefundenen Konturlinien werden rechts unten in hell blau eingezeichnet. Der Kontakt wird so zuver-
lassig gefunden

I ~=loix

Datei Optionen  Ansicht Hife

Do d-a8lFe 2

Bedienschritte

Lagenachfilhrung
[ starecee |[ zwuck || vor || omcken |
Detektor Konturerkennung =
Dieser Detektor signet sich zur Erkennung
von Mustern anhand von Kanten in
beliebigen Winkellagen.
Reiter Winkel
Reiter Skalierung
Trigger | Bildaktualisierung Einstellungen im Refter Kontur:
. Einzelbiid Parameter Funktion
tigger
Kentinuietlich Schaltschwelle  Bereich fiir die
- geforderts
Verbindungsmodus Ul [ D] g‘e’f';‘;‘j:'d”:;"n";””g
vowe o | [l 3 < Jle]lz ] O] rde s
Detektor einrichten
Detzkior Skalizrung
(2 Tvp Schaltschwelle Kontur
1 |Detektort ° Heligkeit [Ss [s ] wo,o0 5] B
2 | Detektorz ° Heligkeit -
3| Detektors * Musterverglsich  —| m—) | duto
4 Detektord ° Konitur o e B
5 |Detektors o Kontrast O [0 [3] [lauo
& Detebtort o Graustufe Pl
Kontur bearbeiten
Meu || Kopieren || Rackseteen || Loschen || Al Loschen |

| Aktiver Job: 1[dobl | ZyMuszeit: (n/a) | Flash: 16.1kB/40.3MB | |%411%:315543 | DOUT Q) QD J 9 Q@ 9

Abbildung 66: Kontur, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Wird nun dieselbe Konturpriifung an einer Stelle gemacht an der das Kontaktteil fehlt, werden dort auch
die entsprechenden Kanten nicht gefunden und die Priifung liefert ein negatives Ergebnis.

4.6.3.5 Detektor Kontrast

Nachstes Thema: Detektor Graustufe (Seite 74)
Kontrast Applikation (Seite 72)

Dieser Detektor bestimmt den Kontrast im ausgewahlten Suchfeld. Hierzu werden alle Bildpunkte inner-
halb des Suchbereichs mit ihren Grauwerten bewertet und der Kontrast berechnet. Liegt der Kon-
trastwert innerhalb der unter ,,Schaltschwelle* eingestellten Grenzwerte wird das Ergebnis positiv. Die
Lage der hellen bzw. dunklen Pixel ist hier irrelevant. Es kommt einzig auf die Spreizung von hellen und
dunklen Pixeln und deren Mengenverhaltnis an (Hochster Kontrast bei 50% Grauwert 0 = schwarz, und
50% Grauwert 255 = weil3).
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=10
Datei Optionen  Ansicht  Hilfe
Do @-=alFe 2
Lagenachfihrung
Startseite ][ Zuriick. ][ War ][ Drucken

Detekoren

Ausgabe Kantrast-Detektor
Ergsbris

Sensor starten

&

=3

&

m

3
5

— Parameter Funktion

Schaltschwelle Vorgabe des
Kontrastbersichs, der

Trigger | Bikaktualisierun akasptiert wird

ROI Typ Die Form des
(Suchbereich  Suchbereiches kann als
= Form ) Rechteck oder Kreis
7] sngewshlt werden, ROT =
Yerbindungsmodus [4] [ [ Region Of Interest

Suchbersich  {ibsr den Parsmatsr
@ orline Offiine [ -] [z00% s s EEUS 2 anpassen Suchbereich =

Detektor einrichten

Belietiiny Kankrast
e Trp Schaltschwele
1 |Detektarl ° Heligkeit =) (s 2| [wow 7| I
2 |Detektar2 Y Helligkeit
Suchbereich
3 |Detekkord ? Mustervergleich
4 |Detektord > Kantur Rechteck <
5 Detektors * Kontrast
& | Detektors ? Graustufe
Meu || Kopieren || Racksetzen || Loschen || Al Loschen |

| Aktiver Job: 1130b1 | ZyKusze: (n/a) | Flash: 47.8k8j40.3MB | (w317 v3sLer || Dour Q@ ) 9 9@ Q9

Abbildung 67: Detektor Kontrast

Einstellungen im Reiter Kontrast

Parameter Funktion

Schaltschwelle Vorgabe des Kontrastbereichs, der akzeptiert wird.

Suchbereich (Form) | Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck oder als Kreis gewahlt werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

4.6.3.5.1 Kontrast Applikation
Detektor Kontrast (Seite 71)

Im Beispiel wird anhand eines Kontrastdetektors die Anwesenheit eines Kontaktes gepriift.
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Abbildung 68: Kontrast, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

Der hochreflektrierende, d.h. helle metallische Kontakt, inmitten des ihn umgebenden schwarzen Kunst-
stoffgehauses, wird mit einem Kontrastdetektor auf Anwesenheit gepriift. Da in diesem Bereich der Kon-
trast sehr hoch ist, liefert der Detektor einen hohen Wert und somit im Zusammenspiel mit einer
Lagenachfiihrung ein zuverlassiges Ergebnis.
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Abbildung 69: Kontrast, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis
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Wird der selbe Detektor an einer Stelle eingesetzt, an der der Kontakt fehlt, liefert der Detektor ein
negatives Ergebnis, da hier der Kontrast sehr niedrig ist zwischen der schwarzen Umgebung und dem nun
sichtbaren, ebenfalls schwarzen Hintergrund des Kontaktes.

Funktion Detektor Kontrast

Die dunklen und hellen Pixel werden nach Anzahl und Hell- bzw. Dunkelintensitat bewertet.

Die Lage der hellen bzw. dunklen Pixel im Suchbereich ist irrelevant.

R = 100%

= = 5%

Abbildung 70:

Abbildung 71: Kontrast Beispiele

Auswertemethode Kontrast
Muster Bargraph
=10%
[
. . =
BT

e —
E

Abbildung 72: Kontrast Erlauterung

4.6.3.6 Detektor Graustufe
Nachstes Thema: Detektor Helligkeit (Seite 77)
Graustufe Applikation (Seite 75)

Bei diesem Detektor wird im ersten Schritt mit den beiden Limitschiebern des Parameters ,,Grauschwel-
le* der Wertebereich der Grauwerte festgelegt, die im Suchbereich auftreten diirfen.

Im zweiten Schritt wird unter ,,Schaltschwelle der Flachenanteil (in %) des Suchbereiches definiert, der
die in Schritt | definierten Grauwerten aufweisen sein muss, um ein positives Ergebnis zu liefern.

Durch die jeweilige Invertierung konnen alle denkbaren Kombinationen eingestellt werden, auch solche
bei denen z.B. nur Grauwerte am oberen und unteren Rand des Wertebereichs zulassig sind. Die Lage
der hellen bzw. dunklen Pixel ist hier irrelevant.

Unter ,,Einzeichnungen® konnen als Auswahlhilfe die Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige Pixel)
oder auBerhalb (Ungiiltige Pixel) der Grauwertbereichsfestlegung unter ,,Grauschwelle* aufweisen, far-
big markiert werden. So konnen sehr leicht z.B. Storpixel / Bereiche, die nicht vom Grauwertbereich abge-
deckt sind erfasst werden.
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4.6.3.6.1 Einstellungen im Reiter Grauschwelle:

Parameter | Funktion

Grauschwelle | Wertebereich in dem die Grauwerte akzeptiert werden

Prozentualer Anteil der Flache, die die unter ,,Grauschwelle definierten Grauwerte

Schaltschwelle )
aufweisen muss
Suchbereich
(:;rmc;relc Die Form des Suchbereiches kann als Rechteckoder alsKreis gewahlt werden.
Auswabhl der Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige Pixel) oder auBerhalb (Ungil-
o tige Pixel) der Grauwertbereichsfestlegung unter ,,Grauschwelle* aufweisen. Diese
Einzeichnung

werden dann aus Auswabhlhilfe farbig markiert. So konnen sehr leicht z.B. Storpixel /
Bereiche, die nicht vom Grauwertbereich abgedeckt sind erfasst werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

4.6.3.6.2 Graustufe Applikation

Detektor Graustufe (Seite 74)
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Abbildung 73: Graustufe, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

Kontakt im Suchbereich vorhanden. Hohe Reflektion des Metallteiles bringt Grauwerte im Bereich > 192,
d.h. innerhalb der geforderten Schwellwerte = positives Ergebnis
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Abbildung 74: Grauschwelle, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Kontakt (hohe Reflektion des Metallteiles) im Suchfeld nicht vorhanden. D.h. Mittelwert der Grauwerte
im Suchbereich nicht innerhalb der Schwellwerte (nicht innerhalb Grauwert 192-255, eher im Bereich <
50). Ergebnis: negativ = Kontakt nicht gefunden.

Hinweis zur Bestimmung der Grauwerte:

In der Statuszeile am unteren Bildrand wird im zweitletzten Feld rechts beim Platzieren des Cursors
irgendwo im Bildbereich die entsprechende X- und Y- Koordinate und der Grauwert (,,I* = Intensity)
angezeigt.

Funktion Detektor Grauschwelle
Mit den beiden Limits des Schiebereglers Grauschwelle wird der zulassige Grauwertbereich definiert.

Alle Pixel, die innerhalb dieses Grauwertbereichs und innerhalb des definierten Arbeitsbereiches (gelber
Rahmen) liegen werden aufsummiert. Das Verhaltnis der Anzahl aller Pixel im Arbeitsbereich (gelber Rah-
men) und der Anzahl der Pixel im akzeptierten Grauwertbereich reprasentiert das Ergebnis dieses Detek-
tors.

Liegt dieses Ergebnis innerhalb der Limits, die am Schieberegler Schaltschwelle eingestellt sind, ist das
Ergebnis positiv.

Die Position der Grauwertpixel im Bild spielt dabei keine Rolle.
Beispiel: (bei Einstellung des Schiebereglers Grauschwelle auf sehr dunkle Werte):
Die beiden Bilder liefern beim Detektor Grauschwelle genau das gleiche

Ergebnis, da jeweils 9 von 25 Pixeln als dunkel erkannt werden.
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Abbildung 75: Grauschwelle, Beispiel |

Angenommen der Schwellwert in diesem Beispiel ware auf 10 eingestellt,
wiirden folgende Bilder zu einem positiven Ergebnis fiihren.
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Abbildung 76: Grauschwelle Beispiel 2

4.6.3.7 Detektor Helligkeit

Nachstes Thema: Detektor Barcode (Seite 79)
Helligkeit Applikation (Seite 77)

Dieser Detektor bestimmt den Mittelwert der Grauwerte im Suchbereich. Mit den beiden Schwellwert-
Schiebern des Parameters ,,Schaltschwelle* wird der zulassige Bereich fiir diesen Helligkeits- Mittelwert
eingestellt. Sobald sich der berechnete Mittelwert innerhalb dieser beiden Schwellwerte bewegt ist das
Ergebnis positiv. Das Ergebnis wird auf % normiert. Die Lage der hellen bzw. dunklen Pixel im Suchbereich
ist irrelevant. Detektor kann dann wirkungsvoll eingesetzt werden, wenn die Position des gesuchten
Objektes im Bild von Priifung zu Priifung absolut unverandert ist, oder, falls Abweichungen in der Position
auftreten konnen, muss die Lagenachfiihrung verwendet werden.

Einstellungen im Reiter Helligkeit

Parameter Funktion

Schaltschwelle Vorgabe des Helligkeitsbereichs, der akzeptiert wird

Suchbereich (Form) | Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck oder als Kreis gewahlt werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fuir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

4.6.3.7.1 Helligkeit Applikation
Detektor Helligkeit (Seite 77)

Der Detektor Helligkeit berechnet den Mittelwert der Grauwerte aller Pixel im Suchbereich.

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014 Seite 77



STO

Datei Optionen Ansicht Hilfe

Do @-=alFe 2

Lagenachfihrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

&
=3
&
m
3
5

Sensor starten

Trigger | Bildakiualisierung

Einzelbild

Vision Sensor Benutzerhandbuch

=18l

Startselte ][ Zurick ][ Vor

|| pruken

Helligkeits-Detektor

Parameter Funktion

Schaltschwelle Vorgabe des

akzeptiert wird

ROI Typ Die Form des
Tesar (Suchbereich  Suchbereiches kann als
Kentinuietlich Form) Rechteck oder Kreis
angewshlt werden, ROI =
[ £ Region Of Interest .
Suchbereich  ilber den Parametsr
@ orline Offiine [ -] [z00% s “ e 2 anpassen Suchbereich =
Detektor einrichten
Detektor Heligkeit
b2 Typ Schaltschwelle
1 | Detektor ° Helligheit
2 Deteltor2 . Heligheit
Suchbereich
3 | Detektor3 > tusterverglsich
4 |Detekkord @ Kantur Rechtack s
5 | Detektors ° Kontrast
& Detektort - Graustufe
Meu || Kopieren || Racksetzen || Loschen || Al Loschen |

Helligksitsbersichs, der

| Aktiver Jobi 113cb1 | Zykluszsit: (nia)

| Flash: 16.1kB/40.3MB | |%:368Vv:3421:i255| DO Q) @ [* ]

o 9

Abbildung 77: Helligkeit, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

Kontakt ist an gesuchter Stelle vorhanden und der Mittelwert der Grauwerte im Suchbereich liefert des-

halb einen sehr hohen Wert (nahe 100%). Damit ist der aktuelle Wert innerhalb der geforderten Schalt-
schwellen und das Ergebnis ist positiv = Kontakt vorhanden.
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Abbildung 78: Helligkeit, Applikatio
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Kontakt ist an gesuchter Stelle nicht vorhanden und der Mittelwert der Grauwerte im Suchbereich liefert
deshalb einen sehr niedrigen Wert (nahe 0%). Damit ist der aktuelle Wert nicht innerhalb der gefor-
derten Schaltschwellen und das Ergebnis ist negativ = Kontakt nicht vorhanden.

Beispiele: Helligkeitswert als Mittelwerte der Grauwerte

100

= 70

= = 50

30

Ll

Abbildung 79: Helligkeit, Beispiele

4.6.3.8 Detektor Barcode

Nachstes Thema: Detektor 2D-Code (Seite 86)

Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 80)
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Abbildung 80: Detektor Barcode, Reiter Code
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4.6.3.8.1 Barcode-Detektor, Reiter Code

Parameter Funktion

Barcode Typ | Wabhlen Sie hier den Typ des Barcodes aus, den Sie mit dem Code Leser lesen wollen.

Max. Lange eines Barcodes. Wenn der Inhalt des Codes die maximale Lange liber-
Max. schreitet, wird der Uberhang abgeschnitten.

Stringlange | Beim Lesen von mehreren Codes gleichzeitig, muss dieser Wert auf die maximale Linge des
langsten Codes eingestellt werden.

Dieser Parameter aktiviert die Erkennung eines Priifzeichens falls dies im Code vor-
handen. Barcodes mit Prufzeichen sind z.B. Code 39, Codabar, 25 Industrial oder 25 Inter-

Prfziff
rutzer leaved. Wird dieser Parameter nicht ausgewahlt, dann wird das Priifzeichen als normales
Datenzeichen interpretiert und in der Zeichefolge mit ausgegeben.
Min. Anzahl
C(l)ndesnza Minimale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.
Maximale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen. Wird
Max. Anzahl | .. . I . o . .
Codes dieser Wert hoher gewihlt, als tatsachlich notwendig, so kann sich die Ausfiihrungszeit
des Detektors geringfligig erhohen.
T
e'xtausgabe Spezifiziert den Text, der im Falle einer Fehllesung tiber die Schnittstellen ausgegeben
bei Fehl- . o : .
wird. Der Text erscheint nicht in der Ergebnisanzeige.
lesung
Polaritat Auswahlmoglichkeit fir Druckfarbe des Codes ,,dunkel auf hell" oder ,,hell auf dunkel".

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

o Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so groB wie notig.
Robuste Erkennung:

« Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?

o Markanter Kontrast vorhanden?

o Wourde die Auswahl "Prifzeichen" aktiviert, obwohl kein Prifzeichen im Code ist?
4.6.3.8.2 Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring

Detektor Barcode (Seite 79)

Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 82)

Seite 80 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014



Vision Sensor Benutzerhandbuch

Code Referenzstring | Cualikat ] Codedetails

FESTO

Skringwergleich
[.ﬁ.us ¢]
Referenzstring Ausdruck hinzufigen
[ ] = Referenzstring einlernen
{rya) | Flash: 0.4kB /- | |%:148¥:17 1185 T @ @ 9@ 9@ 9

Abbildung 81: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Referenzstring

Einstellungen im Reiter Referenzstring

Parameter | Funktion

Stringvergleich

Aktiviert die Uberpriifung des Inhaltes der gelesenen Informationen. Die Uberpriifung
des Inhaltes der gelesenen Informationen erfolgt auf Basis von regularen Ausdrticken.

Dieser Text bzw. regulare Ausdruck wird zur Verifikation herangezogen. Hier konnen
Referenzstring | konkrete Zeichen stehen, die direkt verglichen werden, oder regulare Ausdriicke, um
den Aufbau des gelesenen Ergebnisses zu tiberpriifen.

Ausdruck hin-
zufligen

Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulire Ausdriicke.

Referenzstring | Liest den Code, der sich gerade unter dem Code Leser befindet und iibernimmt den
einlernen gelesenen Inhalt als Vergleichstext, der Text kann nachtraglich noch editiert werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-

dungen geeignet sind.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch reguldare Ausdriicke:

Referenzzeichenkette | Treffer _?_ii::;ﬁl far
123 Zeichenkette, die 123 enthalt 01234

\Al23 Zeichenkette, die mit 123 beginnt 1234

123\Z Zeichenkette, die mit 123 endet 0123
\Al123\Z Zeichenkette, die genau 123 entspricht 123

[123] Zeichenkette, die eines der Zeichen enthalt 33

Vision Sensor SBSI-DE, 8033

103- 140IN-29.04.2014
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[1231{2} Zeichenkette, die eine Kette von 2 der Zeichen enthilt | 23
[12]][34] Zeichenkette, file ein Zeichen aus einer der beiden 4
Gruppen enthalt

Die wichtigsten Elemente regulirer Ausdriicke:

A Steht fiir den Anfang der Zeichenkette

$ Steht fiir das Ende der Zeichenkette, ggf. inklusive einem Newline als letztes Zeichen
. Steht fuir jedes Zeichen auBer Newline

[...] Steht fir jedes in den eckigen Klammern aufgefiihrte Literal. Ist das erste Zeichen ein "', so ist der
Ausdruck negiert. Mit dem Zeichen '-' kann man Wertebereiche angeben wie in '[A-Z0-9]'. Andere Zei-
chen verlieren ihre spezielle Bedeutung innerhalb eckiger Klammern, auBer '\'.

* Erlaubt 0 oder mehr Wiederholungen des vorhergehenden Literals / Gruppe
+ Erlaubt | oder mehr Wiederholungen

? Erlaubt 0 oder | Wiederholung

{n,m} Erlaubt n bis m Wiederholungen

{n} Erlaubt genau n Wiederholungen

| Trennt alternative Suchausdriicke

4.6.3.8.3 Barcode-Detektor, Reiter Qualitit
Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 80)

Barcode-Detektor, Reiter Codedetails (Seite 85)

Code ] Referenzstring | Qualitat | Codedetails ]

Qualitatsparameter Schwelle

s :

[— EE O'-.-'Efa"

1k

Qualitatsparamter Ausgabe

| ziffer N

inja) | Flash: D.4kB -~ | |®%:i35v:1521:184 oot J @ @ 9@ 9@ 9

Abbildung 82: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Allgemein
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Parameter

Funktion

Qualitatsparameter

Bewertung der Druckqualitit gemaB dem internationalen Standard ISO/IEC
15416.

Fir eine normgerechte Qualitatsbewertung sind bestimmte Min-
destanforderungen an die Abbildung des Codes in der Kamera (Auflosung), die
Anordnung der Kamera und die Art und Anordnung der Beleuchtung vor-
geschrieben. Diese sind in den jeweiligen Normen abgedruckt.

Fur die einfachen ID Barcodes wird die Bewertung der Druckqualitat in einem
Tupel mit acht Elementen zusammengefasst:

QI Overall

Q2 Decode

Q3 Symbol Contrast

Q4 Minimal Reflectance

Q5 Minimal Edge contrast

Q6 Modulation

Q7 Defects

Q8 Decodability

Wihrend die Gesamtqualitat der endgiiltige Symbolgrad ist, weisen die restlichen
Grade auf mogliche qualititsverringernde Ursachen hin. Eine Liste mit haufig vor-
kommenden Defekten und deren Effekt auf die einzelnen Qualitatsgrade kann
man im Standard ISO/IEC 15416 finden.

Die einzelnen Qualititsgrade sind wie folgt definiert: ,,overall" ist der Mini-
malwert aller restlichen Gradwerte. ,,decode" ist auf 4 gesetzt, wenn das unter-
suchte Barcodesymbol gelesen werden konnte, und auf 0 anderenfalls. Der
,,symbol contrast" ist die Differenz zwischen maximalem und minimalem Refle-
xionswert des Grauwertprofils; starkerer Kontrast ergibt einen besseren Grad.
Der ,,minimal reflectance" ist auf 4 gesetzt, wenn der minimale Reflexionswert
des Grauwertprofils kleiner oder gleich 0.5 der maximale Reflexionswert ist, und
auf 0 anderenfalls. Der Kantenkontrast ist der Kontrast zwischen zwei benach-
barten Symbolelementen (beide Strich-zu-Loch oder Loch-zu-Strich). Der ,,mini-
mal edge contrast" bewertet den minimalen Kantenkontrast im Grauwertprofil.
Die ,,modulation" bewertet die Amplitude zwischen den Symbolelementen.
Hohere Amplituden bedingen, dass Striche und Locher zuverlassiger voneinander
unterschieden werden konnen und dieser Grad hoher bewertet wird. Die
,,defects" sind UnregelmaBigkeiten im Grauwertprofil innerhalb einzelner Sym-
bolelemente oder der Quietzonen, deren Vorhandensein mit niedrigerem Grad
gekennzeichnet wird. Die ,,decodability” bezeichnet Abweichungen der Sym-
bolelementbreiten von ihrem Nominalwert, der im entsprechenden Sym-
bologiestandard festgelegt ist. Die ,,additional requirements" sind weitere
symbologie-spezifische Anforderungen wie z.B.: die quiet zone Breiten, das
wide/narrow Verhaltnis, inter character gaps, guarding patterns oder andere.
Die Druckqualititsbewertung eines ,,Composit" Barcodes umfasst die folgenden
24 Grade:

OVERALL:

QI Overall

Q2 Overall Linear

Q3 Overall Composite
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LINEAR:

Q4 Decode

Q5 Symbol Contrast

Q6 Minimal Reflectance

Q7 Minimal Edge contrast

Q8 Modulation

Q9 Defects

Q10 Decodability

QI I Additional Requirements

COMPOSITE:

QIl2Decode

QI3 Rap Overall

COMPOSITE RAP:

QI14 Contrast

Q15 Minimal Reflectance

Q16 Minimal Edge Contrast

Q17 Modulation

Q18 Defects

Q19 Decodability

Q20 Codeword Yield

Q21 Unused Error Correction

Q22 Modulation

Q23 Decodability

Q24 Defects

Der Gesamtgrad ,,overall" von der OVERALL Gruppe ist der endgiiltige Sym-
bolgrad. Er ist der kleinere der anderen zwei Grade in der Gruppe: ,,overall
linear" und ,,overall composite", welche der Gesamtgrade des linearen (1D) bzw.
compositen (2D) Anteils des compositen Symbols darstellen. Die anderen zwei
Gruppen, LINEAR und COMPOSITE, bestehen aus einzelnen Qualitatsgraden bei-
der Symbolanteile und weisen auf mogliche qualitatsverringernde Ursachen hin.
Die Grade aus der Gruppe LINEAR entsprechen denjenigen aus dem oben
beschriebenen einfachen | D Barcode Fall. Die Grade aus der Gruppe
COMPOSITE entsprechen den PDF 417 Qualitatsgraden, wobei rap overall nach
dem so genannten RAP Start-Stop Muster benannt ist, das fliir composite Sym-
bole spezifisch ist. Zusitzlich stellt die Untergruppe COMPOSITE RAP die ein-
zelnen Grauwertprofilgrade des RAP Musters dar. Diese Grade stimmen mit den
einfachen 1D Barcode Qualitatsgraden lberein.

Typ Qua-
litatsparam.

Es gibt zwei Darstellungsformate fiir Qualitatsparameter. Beide Formate ent-
sprechen den Normen. Die Parameter konnen mit Werten von A-F oder von 0-4
angegeben werden A, bzw. 4 ist die jeweils beste Bewertung. Die hier gemachte
Einstellung wirkt sowohl auf die Anzeige der Qualitatsparameter am Bildschirm,
als auch auf die Ausgabe der Qualitatsparameter uber die Schnittstellen.

Die Zuordnung ergibt sich wie folgt:

ABCDF

43210

Seite 84
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Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

4.6.3.8.4 Barcode-Detektor, Reiter Codedetails

Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 82)

Code ] Referenzstring ] Qualitst | Codedetails |

Minimale Strichbreite Maximale Strichbreite
(] ) |z,0000 5| ] ) |5,00p0 3
Minimale Skrichbihe

[' ) B,I]Elpix v | Skandard

COrientierung Crientierungstoleranz
T (oo 5] ¢ D [s000 2!
kK.antenschwellwerk Max, Abweichung (Orientierung)

(I ) [oos [5] [ ) | 10,000 53

(mfa) | Flash: D.4kB[--- | |%:147 ¥:290 1,235 pouT @ @ Q@ Q@ 9

Abbildung 83: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Codedetails

Einstellungen im Reiter Codedetails

Parameter | Funktion

Die minimale GroBe eines Elements, d.h. die minimale Dicke aller Striche und Zwi-
Minimale schenraume. Fir sehr schmale Barcodes sollte der Wert auf 1.5 reduziert werden.
Strichbreite Fur sehr groBe Barcodes kann der Wert entsprechend vergroBert werden, was kir-
zere Laufzeiten mit sich bringt.

Die maximale GroBe eines Elements, d.h. die maximale Dicke aller Striche und Zwi-
Maximale schenraume. Dieser Wert sollte groB3 genug sein, damit fiir das komplette Symbol die
Strichbreite Kandidatenregion gefunden wird. Anderseits darf er nicht zu groB3 gewahlt werden,
dass zwei benachbarte Barcodes zu einem einzelnen Kandidaten verschmelzen.

Die minimale Hohe des Barcodes. Bei sehr flachen Barcodes mit einer Hohe von weni-
ger als |6 Pixeln ist es sinnvoll die Hohe manuell einzustellen, damit der Barcode gefun-
den und gelesen werden kann. Die minimale Hohe betragt 8 Pixel. Bei sehr hohen
Barcodes, z.B. mit 70 Pixeln und mehr, kann das manuelle Setzen auf die entsprechende
Hohe zu einer Beschleunigung beim Lesen fiihren.

Minimale
Strichhohe

Erwarteter Barcode Orientierungswinkel. Falls die Barcodes nur mit einer bestimm-
ten Orientierung in den bearbeiteten Bildern erscheinen, so kann man den Wer-
tebereich entsprechend reduzieren. Dadurch werden falsche Kandidaten friher
erkannt. Die Ausfuihrungszeit des Operators wird bei Einschrankung des Ori-
entierungswinkels verkiirzt. Diese Strategie gilt vor allem dann, wenn die bearbeiteten
Bilder viel Hintegrundtextur mit falsch orientierten, barcodeahnliche Strukturen.

Orientierung
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Orientierungs-
toleranz

Toleranz der Orientierung. Siehe 'Orientierung' fiir weitere Erklarungen.

Innerhalb einer Scanlinie werden Kanten mit Hilfe eines relativen Schwellwertes gefun-

Kanten- . . . :
den. Liegen in dem Barcode Storungen vor oder ist das Rauschen groB, so sollte der

schwellwert .
'‘Kantenschwellwert' auf groBere Werte gesetzt werden.

Ein potentieller Barcode besteht aus Strichen und damit auch Kanten mit einer ein-
heitlichen Orientierung. Die GroBe ,,Maximale Orientierungsabweichung* gibt an, wie

Max. Abwei- | stark der Unterschied in der Orientierung benachbarter Kanten sein darf. Die Maxi-
chung (Ori- male Orientierungsabweichung ist ein Differenzwinkel in GradmaB. Ist ein Barcode
entierung) ausgefranst, d.h. die Strichkanten sind gestort, so ist die Maximale Ori-

entierungsabweichung grofB zu wahlen. Mit kleinen Werten dagegen kann die Anzahl
falscher Barcode Kandidaten reduziert werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

4.6.3.8.4.1 Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so groB wie notig
Robustheit:

Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?

Markanter Kontrast vorhanden?

o Wourde die Auswahl "Prufzeichen" aktiviert obwohl kein Prifzeichen im Code ist?

Code ausreichend grof} im Sichtbereich ?

Ist die Strichbreite ausreichend grof3 ?

4.6.3.9 Detektor 2D-Code

4.6.3.9.1 2D-Code-Detektor, Reiter Code

2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 88)
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FESTO

1ol x|
Datei Optionen  Ansicht  Hilfe
lodd-2clle P 2
Bedienschritte r
Job ' '
il g | |:
Lagenachfihrung -
[ sansere |[ zuuck || we || orucken |
;
=
Barcode-Detektor Allgemein
Sccico
o . I . PR
' ‘ Parameter  Funktion
E E Barcode Typ Wahlen Sie hier den Typ
B i des Barcodes aus, den Sie
Tigger { Bidakrualisierung = e e Elsllesar IEsem
B E ol'780201 1379624 ol
Trigger Max. Max. Lange eines Barcades.
Kentinuierlich stringldnge  wenn der Inhalt des Cades
. QR-Code - EANI3 s Ll die maximale Lange
Verbindungemods 4 o, el dr
erhang abgeschnitten.
e @ offine B [+ ] Beim Lesen sor meheren
L
Detektor einrichten
Belietiine Code | Referenzstring | Qualtat | Codedetails |
Name Typ Barcode Typ Max, Stringlange
1 Detektorl ° Barcode -
[ean1s :] 512 2 Prifzifer
Min. Anzahl Codes Max, anzah Codes
— —
Textausgabe bei Fefilesung Polaricat
YEINE_LESING Dunkelauf Hell | %
meu || Kopieren || Racksetzen || Loschen || Al Loschen |
| Mame: Simulation | Akkiver Job: 1]3ab1 | Zykuszeit: (n/a) | Flash: 0.3k8/--  XOV.0LOD T Q9 @ Q@ Q@ QO 9

Abbildung 84: Detektor 2D Code, Reiter Code

Parameter

Funktion

Codetyp

Wihlen Sie hier den Typ des 2D Codes aus, der gelesen werden soll.

Max. Lange eines Codes. Wenn der Inhalt des Codes die maximale Lange liberschreitet,

Max wird der Uberhang abgeschnitten.

Stringlange | Beim Lesen von mehreren Codes gleichzeitig, muss dieser Wert auf die maximale Lange
des langsten Codes eingestellt werden.

g(ljnc.lgnzahl Minimale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.

Max. Anzahl Maximale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.

Codes Wird dieser Wert hoher gewahlt, als tatsachlich notwendig, so kann sich die Aus-
fiihrungszeit des Detektors geringfligig erhohen.
Parameter riicksetzen dient zum Zuriicksetzen der eingelernten Parameter auf den
Anfangszustand vor dem Einlernen. Es gibt die Auswahlmoglichkeiten ,,Standard®,
, Erweitert" und ,,Maximum". ,,Standard* setzt die Grenzen des Suchbereiches so, dass
beim Einlernen die Mehrzahl der moglichen Codes erkannt wird. Sollte |hr Code den-
noch nicht erkannt werden, dann wahlen Sie die Einstellung ,,Erweitert*. Kann der Code

. immer noch nicht gelesen werden, so setzten Sie die Einstellung auf ,,Maximum". Die Ein-
Riicksetzen

stellungen ,,Erweitert" und ,,Maximum" konnen die Ausfiihrungszeit verlangsamen. Der
Unterschied zu einem kompletten Zuriicksetzten des Sensors ist, dass nur die Para-
meter fiir den Datamatrix Code zurlickgesetzt werden. Die grundsatzlichen Parameter
des Sensors wie z.B. fiir Beleuchtung, Ein- Ausgange, serielle Schnittstelle usw. bleiben
erhalten. Nach dem Zurticksetzen der Parameter kann wieder mit ,,Einlernen‘ ein neuer
Einlernvorgang gestartet werden.
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Einlernen: der Suchbereich des Sensors wird nach einem Datamatrix Code durchsucht.
Wourde ein giiltiger Code gefunden, dann werden die Parameter fiir diesen Code gespei-
chert. Ist der Einlernvorgang erfolgreich, wird der gefundene Code mit einem griinen

Erstes Ein- Rahmen markiert. Im ,,Run‘ - Modus wird dann nur genau nach diesem eingelernten
lernen/ Code gesucht.

Zusatzliches | Nach erfolgtem Einlernen erscheint an gleicher Stelle der Button ,,Zusatzliches Ein-
Einlernen lernen®. Dieser ermoglicht die Erweiterung der eingelernten Parameter um entweder

mehrere verschiedene Codes in einer Konfiguration lesen zu konnen oder eventuell vor-
handene Streubereiche in der Druckqualitat eines einzigen Codes zu erfassen. Mit
"Zusitzliches Einlernen" wird der bereits eingelernte Parametersatz erweitert.

I:ixl;c::rgabe Spezifiziert den Text, der im Falle einer Fehllesung liber die Schnittstellen ausgegeben
wird.
lesung

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so groB wie notig
Robuste Erkennung:

« Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?

o Markanter Kontrast vorhanden?

4.6.3.9.2 2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring
Detektor 2D-Code (Seite 86)

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite 90)

Code Referenzstring | Calitak ] abbildung ] Symbole ] Module Codedetails
Skringwergleich
[.ﬁ.us :]
Referenzskring Ausdruck hinzufligen
[ ] = Referenzstring einlernen
{nja) | Flash: 0.4kB /-~ | |®:0%:0L0 oouT o @ @ 9@ 9@ 9

Abbildung 85: Detektor 2D Code, Reiter Referenzstring
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Einstellungen im Reiter Referenzstring

Parameter | Funktion

Aktiviert die Uberpriifung des Inhaltes der gelesenen Informationen. Die Uberpriifung

Stringvergleich . ) B .
gvere des Inhaltes der gelesenen Informationen erfolgt auf Basis von regularen Ausdrtcken.

Dieser Text bzw. regulare Ausdruck wird zur Verifikation herangezogen. Hier konnen
Referenzstring | konkrete Zeichen stehen, die direkt verglichen werden, oder regulare Ausdricke, um
den Aufbau des gelesenen Ergebnisses zu tiberpriifen.

Ausdruck hin-

. Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulire Ausdriicke.
zufligen

Referenzstring | Liest den Code, der sich gerade unter dem Code Leser befindet und tibernimmt den
einlernen gelesenen Inhalt als Vergleichstext, der Text kann nachtraglich noch editiert werden.

Bei neu angelegten Detektoren sind fuir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch regulire Ausdriicke:

Referenzzeichenkette | Treffer _?_(:ies:eiil far
123 Zeichenkette, die 123 enthalt 01234
\A123 Zeichenkette, die mit 123 beginnt 1234
123\Z Zeichenkette, die mit 123 endet 0123
\Al123\Z Zeichenkette, die genau 123 entspricht 123
[123] Zeichenkette, die eines der Zeichen enthalt 33
[123]{2} Zeichenkette, die eine Kette von 2 der Zeichen enthilt | 23
[12]1[34] é?:;:;l::;;ite ein Zeichen aus einer der beiden 4
Die wichtigsten Elemente regulirer Ausdriicke:
A Steht fur den Anfang der Zeichenkette
$ Steht fiir das Ende der Zeichenkette, ggf. inklusive einem Newline als letztes Zeichen
Steht fir jedes Zeichen auBer Newline
Steht fiir jedes in den eckigen Klammern aufgefiihrte Literal. Ist das erste Zeichen ein 'A', so ist
[.] [|der Ausdruck negiert. Mit dem Zeichen '-' kann man Wertebereiche angeben wie in '[A-Z0-9]'.
Andere Zeichen verlieren ihre spezielle Bedeutung innerhalb eckiger Klammern, auBer '\'.
* Erlaubt 0 oder mehr Wiederholungen des vorhergehenden Literals / Gruppe
+ Erlaubt | oder mehr Wiederholungen
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? Erlaubt O oder | Wiederholung

{n,m} | Erlaubt n bis m Wiederholungen

{n} | Erlaubt genau n Wiederholungen

| Trennt alternative Suchausdriicke

4.6.3.9.3 2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter
2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 88)

2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite 92)

Code ] Referenzstring | Qualitat | abkildung ] Symbale ] Madule Codedetails

Qualitatsparameter Schwelle
[.ﬁ.us :]
[l | . “
Qualititsparameter Ausgabe _- e =
| ziffer N
{nja) | Flash: 0.4kB[-—- |®0%0L0 T J @ @ 9@ 9@ 9

Abbildung 86: Abbildung, Detektor 2D Code, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Qualitat

Parameter Funktion

Qualitatsparameter

Qualitatsparameter werden als zusatzliche Infomationen zur Bewertung der Qua-
litat der Codes zur Verfiigung gestellt. Es gibt Qualitatsparameter nach nach AIM
DPM-1-2006 und ISO/IEC 15415 Standard. Die Qualitatsparameter setzen sich
aus insgesamt 8 Einzelbewertungen zusammen:

QI Overall quality

Q2 Contrast

Q3 Modulation

Q4 Fixed pattern damage

Q5 Decode

Q6 Axial nonuniformity

Q7 Grid nonuniformity

Q8 Unused error correction

Q9 Mean light

Overall quality: Das Minimum aller folgenden Einzelbewertungen.

Contrast: Ist der Bereich zwischen minimaler und maximaler Pixelintensitat.
Modulation: Gibt einen Wert fiir das Verhaltnis von Schwarzanteil zu WeiBanteil

Seite 90
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im Code wieder. Sowohl zu viel, als auch zu wenig Schwarzanteil fiihren zu einer

Reduzierung des Wertes. Ein ausgewogenes Verhiltnis von Schwarz- und WeiB-
anteil vereinfacht die Zuordnung der einzelnen Module.

Fixed pattern damage: Gibt Auskunft tiber den Zustand des ,,Finder Patterns” und
der Ruhenzonen des Codes.

Decode quality: hat immer den Wert 4, wenn der Code erfolgreich gelesen
wurde. Codes, die nicht gelesen werden kénnen, konnen auch keiner Qua-
litatsbewertung unterzogen werden. Weil Datamatrix Codes eine Feh-
lerkorrektur beinhalten, konnen Fehler in einzelnen Modulen korrigiert werden.
Die Summe der korrigierten Fehler wird im Wert ,,unused error correction”
abgebildet. Es ist durchaus moglich, dass Codes mit einer Unused Error Bewer-
tung von 0 trotzdem gelesen werden konnen.

Axial nonuniformity: Gibt Auskunft liber eine eventuelle horizontale oder ver-
tikale Verzerrung des Codes.

Grid nonuniformity: Gibt Auskunft tiber generelle Verzerrungen des Codes.
Qualitatsparameter nach AIM DPM--2006 sind eine Erweiterung zum ISO/IEC
15415 Standard, welche bestimmte Anforderungen an die Grauwert-Eigen-
schaften des Bildes des Datamatrix Codes definiert und somit die Repro-
duzierbarkeit der Qualitaitsbewertung zwischen verschiedenen Herstellern
verbessert.

Die ungenutzte Fehlerkorrekturkapazitat des behandelten Symbols wird im Grad
unused error correction berechnet.

Qualitatsparameter nach AIM haben einen Wert mehr, als Qualitatsparameter
nach ISO/IEC 15415. Dieser Wert wird mit ,,Mean Light“ bezeichnet. ,,Mean
light ist kein Qualitatswert fiir den Code, er gibt Aussage Uliber die Qualitat des
Bildes, indem der durchschnittliche Grauwert der hellen Datacode Module
berechnet wird. ,,Mean light* kann Werte von 0.0 bis 1.0 haben was 0% bis 100%
des maximalen Grauwertes entspricht. Ein Bild hat dann die geforderten Grau-
werteigenschaften, wenn der Wert ,,mean light* zwischen 70% und 86% liegt
(also 0.70 bis 0.86).

Fir eine normgerechte Qualitatsbewertung sind bestimmte Min-
destanforderungen an die Abbildung des Codes in der Kamera (Auflosung), die
Anordnung der Kamera und die Art und Anordnung der Beleuchtung vor-
geschrieben. Diese sind in den jeweiligen Normen abgedruckt.

Es gibt zwei Darstellungsformate fiir Qualitatsparameter. Beide Formate ent-
sprechen den Normen. Die Parameter konnen mit Werten von A-F oder von 0-4
angegeben werden A, bzw. 4 ist die jeweils beste Bewertung. Die hier gemachte

Typ Qua- Einstellung wirkt sowohl auf die Anzeige der Qualitatsparameter am Bildschirm,
litatsparameter als auch auf die Ausgabe der Qualitatsparameter iiber die Schnittstellen.

Die Zuordnung ergibt sich wie folgt:

ABCDF

43210

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-
dungen geeignet sind.
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4.6.3.9.4 2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite 90)

2D-Code-Detektor, Reiter Symbole (Seite 92)

Code ] Referenzstring ] Qualitak | Abbildung | Symbile ] Module | Codedetails
Min. Konkrask Polaritat
(I ) |10 3] |Beliebig N
Meigung Gaespiegelt
( U 30,000 |5 [Beliebig :]
(mfa) | Flash: 0.4kB[-- | |%:0%:0L0 pouT @ @ Q@ Q@ D

Abbildung 87: Detektor 2D Code, Reiter Abbildung

Einstellungen im Reiter Abbildung

Parameter | Funktion
Min. Kon- Minimaler Kontrast in Graustufen zwischen hellen und dunklen Elementen des Codes,
trast Wertebereich (1...100).
Polaritit Einstellmoglichkeit, ob heller Code auf dunklem Untergrund oder dunkler Code auf hel-
lem Untergrund gelesen werden soll.
Maximale Abweichung des Winkels im L- formigen Finderpattern vom (idealerweise)
Neigun rechten Winkel; die Angabe erfolgt im Bogenmal und korrespondiert mit per-
gHine spektivischen Verzerrungen, die beim Druck des Symbols oder bei der Bildaufnahme auf-
treten konnen.
Einstellmoglichkeit, ob der Code gespiegelt aufgebracht wurde, oder nicht. Aufgrund der
. Symmetrie des Codes ist dies mit bloBem Auge nicht erkennbar. Die Funktion ist hilf-
Gespiegelt _ .
reich, wenn z.B. Codes auf transparentem Untergrund von hinten gelesen werden sol-
len.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele Anwen-

dungen geeignet sind.

4.6.3.9.5 2D-Code-Detektor, Reiter Symbole

2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite 92)

2D-Code-Detektor, Reiter Module (Seite 93)

Seite 92
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Code | Referenzstring | Qualitst | Abbidung | Symbole | Module | Codedetails |

Symbolgrdfe min. [/ max.

(] 1 [21 H [1“ |,]
Zeilen min. [/ max.

0 D[s 5 [= [
Spalten min. / max.

[ D |10 2] [ 144 =

Abbildung 88: Abbildung, Detektor 2D Code, Reiter Symbole

Einstellungen im Reiter Symbole

FESTO

Parameter Funktion
SymbolgroBe .. R
. Nur QR-Code: GroBe der Symbole im Bild in Pixel.
min. / max.
Spalten . oo
. Nur ECC200 und PDF 417: Anzahl der Spalten inklusive Finder Pattern.
min. / max.
Zeilen _— —
. Nur ECC200 und PDF 417: Anzahl der Zeilen inklusive Finder Pattern.
min. / max.

4.6.3.9.6 2D-Code-Detektor, Reiter Module
2D-Code-Detektor, Reiter Symbole (Seite 92)

2D-Code-Detektor, Reiter Codedetails (Seite 94)

Code ] Referenzstring ] Qualikak ] Abbildung ] Symbole | Module | Codedetails ]

]

Modulgrifie min. | max, Spalkenabstand
0 D [z 3} o2 Q 0 B[ &
Modulbreite min., | masx, Zeilenabstand

(1 ) [ [ |15 25 (] NEEERE

il
-

]

Modulverhaltnis min. | maz.

(e (1w [ [4m [

inja) | Flash: 0.4kB{-—- | |®%:0%0L0 oot J @ @ 9@ 9@ 9
Abbildung 89: Detektor 2D Code, Reiter Module
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Einstellungen im Reiter Module

Parameter Funktion

Mf)dulgroBe GroBe der Module in Pixeln.

min. / max.

Modulbreite |\ PDF 417: Breite der Module im Bild in Pixel,
min. / max.

Modulverhaltnis

) Nur PDF 417: Seitenverhaltnis der Module im Bild (Hohe zu Breite).
min. / max.

Nur ECC200 und QR-Code: Zulassiger Leerraum zwischen zwei Spalten, z.B. bei

I d
Spaltenabstan genagelten Codes, die keine flichendeckenden Module haben.

Zeilenabstand | Nur ECC200 und QR-Code: Zulassiger Leerraum zwischen zwei Zeilen.

4.6.3.9.7 2D-Code-Detektor, Reiter Codedetails

2D-Code-Detektor, Reiter Module (Seite 93)

Code ] Referenzstring ] Cualikat ] Abbildung ] Swrmbole Module Codedetails

Version

C 1 Bk B

Madell Typ Farm Madul Rabustheit Madul Rasker
Beliebig = Beliebig = Beliebig =
Genaues Modell Position Muster Suchmuster Taleranz

n s s (weme s

infa) | Flash: 0.4kB [ -~ | | %492 1:322 [:240 oot J @ @ Q@ 9@ 9

Abbildung 90: Detektor 2D Code, Reiter Codedetails

Einstellungen im Reiter Codedetails

Parameter | Funktion

Nur bei QR-Code: Version des Codes, bei Modell | Wertebereich 1..14, bei Modell 2
Version Wertebereich |..40. Version gibt die GroBe des Codes an. Version | bedeutet 21x21
Module, Version 2 bedeutet 25x25 Module . . .(Pro Version je 4 Module mehr)

Nur bei QR-Code: Modelll oder Modell 2, Modell 2 ist die neuere Variante, untersttitzt

Modell Typ groBere Codes.

Nur bei ECC200 und QR-Code: Dient zur Spezifikation, ob rechteckige oder qua-

Form .
dratische Codes gelesen werden sollen.
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Modul
Robustheit

Robustheit der Dekodierung gegeniiber Datacodes mit sehr kleiner ModulgroBe. Wird
der Parameter auf 'hoch' gesetzt, so erhoht sich die Wahrscheinlichkeit, dass Datacodes
mit sehr kleinen Modulen dekodiert werden konnen. Zusatzlich sollte in diesem Fall auch
die minimale ModulgroBe entsprechend angepasst werden, d.h. auf die angenommene
minimale ModulgroBe bzw. Modulbreite gesetzt werden.

Modul Ras-
ter

Nur ECC200: Angabe dariiber, ob die GroB3e der Module in einem gewissen Rahmen vari-
ieren darf oder nicht. In Abhangigkeit von diesem Parameter werden verschiedene Algo-
rithmen fiir die Berechnung der Modulpositionen verwendet. In einem Fall (‘fixed') wird
ein festes Gitter, bei dem die Abstiande zwischen den Modulmittelpunkten alle gleich

sind, verwendet. Im anderen Fall (‘variable') wird das Gitter an der alternierenden Seite
des Finderpatterns ausgerichtet. Bei 'any' werden beide Varianten fiir das Gitter nach-
einander ausprobiert. Zu beachten ist, dass der Wert von 'module_grid' ignoriert wird,
wenn 'finder_pattern_tolerance' auf 'high’ gesetzt ist. In diesem Fall wird immer von
einem festen Gitter ausgegangen.

Werteliste: 'fixed', 'variable', 'any' Default: 'fixed' (enhanced: 'any')

Genaues
Modell

Spezifiziert, ob die eingegebenen Parameter genau eingehalten werden miissen. Bei Aus-
wahl von ,,Ja* werden Codes AuBerhalb der Parametergrenzen ignoriert.

Position Mus-

Nur QR-Code: Anzahl von Position-Detection-Patterns, die im Bild gut sichtbar sein

ter mussen, damit ein Code gesucht wird.
Nur bei ECC200: Toleranz der Suche gegeniiber einem gestorten oder fehlenden Fin-
derpattern. Das Finderpattern umschlieBt sowohl die L-formige als auch die gegen-
uberliegende alternierende Seite. In einem Fall ('low') wird davon ausgegangen, dass das

Suchmuster | _. . . .. .

Toleranz Finderpattern zum grofB3en Teil vorhanden ist und kaum Storungen aufweist. Im anderen

Fall (‘high') kann das Finderpattern stark gestort sein oder komplett fehlen, ohne dass
die Erkennung beeintrachtigt wird. Zu beachten ist allerdings, dass bei dieser Variante
eine erhohte Rechenzeit zu erwarten ist.

4.6.4 Ausgabe von Priifergebnissen

Hier definieren Sie die Belegung und logische Verkniipfung der digitalen Signalausgange, sowie die Schnitt-
stellen und Ausgabedaten des Vision Sensor.

Pinbelegung (Seite 95)

Ausgangssignale (Digitalausgange / Logik) (Seite 101)

Schnittstellen (Seite 103)

Zeitsteuerung Digitale Ausgange (Seite 104)

Datenausgabe (Seite 1 10)

4.6.4.1 Pinbelegung

Hier werden folgende Einstellungen vorgenommen:
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|. Festlegung welche der variabel nutzbaren I/O als Ein- oder Ausgang genutzt werden sollen. Pin 05 rosa,
Pin 06 gelb, Pin 07 schwarz (LED B), Pin 08 grau (LED C), konnen sowohl als Eingang als auch als Ausgang

genutzt werden).

2. Zuordnung der Funktionen zu den Ein- / Ausgangen. In den jeweiligen Listboxen sind die fiir diesen Ein-
oder Ausgang verfligbaren Funktionen aufgefiihrt und kénnen hier auch definiert werden. Die Funktionen
die unter. "Alleinige Funktionen" aufgefiihrt sind, sind nur tiber diesen Pin / Leitung verfiigbar.

1A o |8 X
fogd-gelle o 2
Bedienschritte Startseite ] [ Zuruck ] [ vor ] [ Drucken
=
Lagenachfiifrung Pinbelegung -
Hier warden folgende Einstallungan H
Detektoren vorgenommen:
1. Festlegung welche der variabel nutzbaren
1/0 als Ein- oder Ausgang genutzt verden
- sollen. Fin 05 rosa, Pin 06 gelb, Pin 07
kénnen sowohl als Eingang als auch als
Ausgang genutzt werden).
2. Zuerdnung der Funktionen zu den Ein- /
Ausgangen. In den jewsiligen Listboxen sind
die fir diesen Ein- oder Ausgang
verfugbaren Funktionen aufgefihrt und
. kénnen hier auch definiert we: n. Die
Trigger / Bildaktualisierung Funktionen die unter. "Alleinige Funktionen”
= aufgefihrt sind, sind nur Gber diesen Pin /
Verbindungsmodus
e ® offine B . Lo .
_—
Ausgabe einrichten
Pinbelequng | 1 | zeitste: | o |
PinjFarbe Eingang  Ausgang | Funklion Allinige Furktion
03WH | H/W Trigger 7]
10T V| Keine Funktion / undefinie 3 |
12 RDEU (A) 4 Auswerfer / Ergebnis 7]
08RD v Ergebnis )
078K (B) 4 Ergebnis 7]
056 (0) N —
Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl Zykluszeit: (n/a) Flash: 0.2k8/— |X:0:01:0 ouT Q@ @ QO Q

Abbildung 91: Ausgabe, Pinbelegung

4.6.4.1.1 Funktionen der Eingidnge

Funktion | Beschreibung
H/W Trig-
ger "8 | Hardware Trigger (nur uber Pin 03 weiB verfiigbar)

, . | Funktion zum Freischalten oder Unterdriicken von Triggersignalen. Das Einlesen dieser
Trigger frei- . . . . . . .
schalten Funktion benotigt ca. | ms. Es entsteht dadurch also eine Pause in der ein Triggersignal

ignoriert wird, obwohl das Enable Trigger Signal anliegt.
Job I.n Jobumschaltung iiber Impulsfolge an einem Eingang,

h Wenn moglich sollte der Jobwechsel liber die Binarsignale (binar codiert) stattfinden.
Elnlerne"n Einlernen aller Detektoren und ggf. der Lagenachfiihrung, sobald an diesem Eingang eine
émporar high Signal anliegt UND ein Trigger erfolgt. Temporar = Speicherung im RAM, fllichtig

Einlernen . .
nach Reset, Permanent = Speicherung im Flash, dauerhaft, auch nach Reset
permanent
Job PinX, | Jobumschaltung via binarem Bitmuster an bis zu 5 hierfuir definierbaren Eingangen, d.h.
binar Umschaltung zwischen | bis zu 32 Jobs. Rangfolge der Bits laut zugewiesener, auf-
codiert steigender Eingangsbezeichnung |-5.s. auch Kap. Job |... 31 via binarem Eingangs-Bit-
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muster

tion,
undefiniert

Keine Funk-

Keine Funktion, nicht genutzt

Funktionen, die schon vollkommen ausgenutzt sind, erscheinen in der Listbox blass grau, da nicht noch ein-
mal nutzbar. Alle Eingange benotigen eine minimale Signallange von 2ms.

Pin/Farbe
03WH
10vT

12 RDBU (4)
09RD
078K (B)
08GY (C)

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|3 Jobwechsel (Bit3)

Eingang | Ausgang  Funktion Allinige Funktion

| H/\W Trigger B
v Keine Funktion f undefiniert
v
- Trigger freischalten
v Job 1oder 2
7 Job 1.N

Eirlernen temporar

Einlernen permanent

Jobwechsel (Bit1) Rocksetzen
Jobwechsel (Bit2)

juszeit: (n/a) Flash: 0.2kB f— [X:0 Y:0T:0 oot @ @ QO 9

Abbildung 92: Abbildung, Ausgabe, Eingange

4.6.4.1.1.1 Encoder Anschluss
Werden beide Spuren A+ und B+ verwendet ist die Vorwarts- / Riickwarts- Unterscheidung / Zahlung
moglich.
Positive Direction Negative Direction
Encoder A+
Encoder B+
90° 90° 90° 90° 90° 90°
Abbildung 93: Encoder Spuren A+ / B+

4.6.4.1.2 Funktionen der Ausginge

Funktion |Beschreibung

Auswerfer Spezieller Auswerferausgang (kann mit bis zu 100mA belastet werden, alle anderen Aus-
gange = 50mA) nur Uber Pin 12 RDBU verfiigbar (entspricht auch Anzeige- LED ,,A").
Ergebnisausgang, jedem der hier definierten Ergebinsausgange kann im Reiter ,,I/O-

Ergebnis Logik" ein Detektorergebnis oder eine Verkniipfung von Detektorergebnissen zuge-
wiesen werden.

Bestitigung | Bei Jobwechsel via Digital I/O (,,Job I..N" oder ,,Job PinX, binar codiert") kann hier zur
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Bestatigung des Erfolgsfalles eine Low/High Flanke eingestellt werden. Die High Flanke
wird gesetzt, nachdem der neue Job- Inhalt geladen und aktiv ist, d. h. gleichzeitig mit der
High Flanke beim Ready- Signals nach Umschaltung (s. Timing ..). Der High Pegel bleibt fiir

bwechsel
Jobwechse 20ms stehen und wird dann wieder geloscht.
Falls die Umschaltung nicht erfolgreich war, wird kein High Pegel ausgegeben d. h. das
Signal ist permanent Low.
Externe Wird diese Einstellung gewahlt (nur tiber Pin 09 RD verfiigbar), kann hier eine externe

Beleuchtung | Beleuchtung angeschlossen / getriggert werden.

Keine Funk-

tion, Keine Funktion, nicht genutzt
undefiniert

Pinbelegung Ausgangssignale Schnittstellen Zeitsteuerung Datznausgabe

Pin/Farbe Engang  Ausgang Funktion Alleinige
03WH v = H/W Trig
10vT v

12 ROBU (4) v
09RD v
078K (B) v
08GY (C) v

Keine Funkson f undefiniert

Ergebris
Bestatigung Jobwechsel
=,

Riicksetzen

Modus: Config | Name: Smuiaton | Aktver Job: 1llob1 Zykiuszeit: (nfa) Flash: 0.2k8/— [X:0¥:0 L0 oot @ @ @ 9

Abbildung 94: Abbildung, Ausgabe, Ausgange

Es gibt zwei weitere, fest definierte Ausginge:

« Ready: zeigt an, ob der Sensor zum Empfang eines Triggers / nachsten Auswertung bereit ist.
¢ Valid: zeigt an, ob die Daten an den Ausgangen giiltig sind.
4.6.4.2 Programmierbare Funktionen der digitalen Eingiange:

Im Betrieb mit einer Prozesssteuerung konnen folgende Funkionen Uber die Eingange ausgefiihrt werden:

« Inaktiv

« Enable/Disable

« Lade Job (binar codiert)
e LadeJob | ..n

« Einlernen temporar

« Einlernen permanent
Beschreibung der unterschiedlichen Fille mit Signaldiagramm.

4.6.4.2.1 Eingang: "Trigger freischalten"

Schaltet den Triggereingang des Vision Sensor frei (High Signal) oder blockiert Hardware-Trigger (Low-
Signal).
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Trigger signal, with min
Impulse length, typ
>=5 [ms]

Tl I

(
e T |

@ Evaluation e———pp

Trigger signal, ignored
=> Input X = disable

Input X
Enable/Disable |
Trigger

Enable Disable

Abbildung 95: Eingang Timing, Trigger freischalten

4.6.4.2.2 Eingang: Job Wechsel iiber Binarsignale, oder iiber Funktion Job
| oder 2

Jobwechsel Bindr, iliber bis zu 5 Eingiange (Job |- max. 31):

Nur moglich wenn Ready = High. Beim Wechsel der binaren Eingangssignale wird Ready auf Low gesetzt.
Ready bleibt Low bis die Umschaltung auf den neuen Job erfolgt ist. Falls das optionale Job- Wechel Besta-
tigungs- Signal genutzt wird, erfolgt dieses nach dem Job-Wechsel, und Ready wird erst danach wieder
High. Wahrend der Jobumschaltung diirfen keine Triggersignale gesendet werden. Der Pegelwechsel der
zugehorigen Eingiange muss gleichzeitig erfolgen (innerhalb von langstens |0ms miissen alle Pegel stabil
anliegen, liegen die Pegelwechsel einzelner Eingange weiter auseinander werden ggf. mehrere Jobum-
schaltungen nacheinander ausgefiihrt)

Jobwechsel durch Funktion Job | oder 2:

Nur moglich wenn Ready = High. Beim Wechsel des Pegels des entsprechend definierten Eingangs wird
Ready auf Low gesetzt. Ready bleibt Low bis die Umschaltung auf den neuen Job erfolgt ist. Falls das optio-
nale Job- Wechel Bestatigungs- Signal genutzt wird, erfolgt dieses nach dem Job-Wechsel, und Ready wird
erst danach wieder High. Wahrend der Jobumschaltung diirfen keine Triggersignale gesendet werden. Bei
Job | oder 2 schaltet Low-Pegel auf Job | und High-Pegel auf Job 2

Unterschied Bindrsignale gegeniiber Job | oder 2:

Bei Nutzung der Umschaltung via Binarsignalen muss in jedem Fall die gewlinschte Job Nr binar kodiert
angelegt werden, also miissen bei 2 Jobs mindestens 2 Eingiange genutzt werden.

Bei Job | oder 2 schaltet Low-Pegel auf Job | und High-Pegel auf Job 2. Es kénnen also liber einen Eingang
zwei Jobs gewahlt werden.

Trigger
Time for

e Job change »
Ready I
Pin's X
binary coded )(
Output X
job change
confirm

< 20 Y
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Abbildung 96: Eingang Timing, Jobwechsel via Binar / | oder 2

4.6.4.2.3 Eingang: Job | ... n

Zur Umschaltung von Jobs mittels digitalen Impulsen.

Nur moglich wenn Ready = High. Impulse werden bis zur ersten Pause von >= 50ms gezahlt und danach
wird auf den entsprechenden Job umgeschaltet. Ready wird nach erkannter Endebedingung (Pause >=
50ms) auf Low gesetzt und bleibt Low, bis die Umschaltung auf den neuen Job erfolgt ist. Falls das optio-
nale Job- Wechel Bestatigungs- Signal genutzt wird, erfolgt dieses nach dem Job-Wechsel, und Ready wird
erst danach wieder High. Die Impulslange zur Jobumschaltung sollite 5 ms Puls und 5 ms Pause betragen.
(Die Puls/Pausen- Zeiten sollten nicht kiirzer als 10ms/10ms, und nicht langer als 25ms/25ms sein) Wah-
rend der Jobumschaltung diirfen keine Triggersignale gesendet werden. Wenn moglich sollte der Job-
wechsel Uber die oben beschriebene Umschaltung via Binarsignalen erfolgen, diese ist ggf. die schnellere
Variante.

Trigger signal, with min
Impulse length, typ.
>=5 [ms]

Trigger /I—I
Ready \4 I

§—Impulse coum—.'_D“::IItOcnh job >
Input X —
(Job 1..N)

Typ. 20 ms /20 m:
Output X
job change
confirm
‘20 ma

Abbildung 97: Eingang Timing, Job I...n

Achtung!

Bei der Jobumschaltung ist Folgendes zu beachten:

- alle Jobs mussen die gleiche Einstellung zur Jobumschaltung haben.
- alle Jobs in Trigger- Modus.

- Ready muss High sein wenn die Triggersequenz startet.

4.6.4.2.4 Eingang: Teach temp. / perm.

Zum neuen Teachen der Muster aller Detektoren und ggf. der Lagenachfiihrung des aktuellen Jobs. Nur
moglich wenn Ready = High. Eine steigende Flanke initiiert den Teach, dabei muss der High Pegel min-
destens bis zum nachsten Trigger anliegen, damit ein Bild eines Prifteiles in korrekter Lage aufgenommen
werden kann. Ready wird auf Low gesetzt und bleibt Low bis der Teach erfolgt ist. Die Speicherung
erfolgt je nach Einstellung temporar (nur im RAM), oder permanent (im Flash).
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FESTO

Trigger signal, with min
Impulse length, typ.

>=5 [ms]

Al

1

Trigger Normal trigger, no teach Teaching
Ready \4 | , I I
Time for
@— Evaluation ea‘cmes|gna = Duration teaching e
Input X
Teach temp./ \I I

perm.

Teach signal, minimum
impluse lenght 10 ms

Abbildung 98: Eingang Timing, Teach
Achtung!

Die Funktionen Job | oder 2, Job | ... n oder Einlernen temp./perm. sind nur im Trigger- Modus sinnvoll
nutzbar.

4.6.4.3 Ausgangssignale (Digitalausgange / Logik)

In diesem Reiter definieren Sie das Schaltverhalten und die logische Verkniipfung der einzelnen Detek-
toren mit den digitalen Ausgangen. Die Anzahl der Ausgange richtet sich nach den Einstellungen unter dem
Reiter Pinbelegung.

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe

LED Invertiert | NOT Logk  Legischer Ausdruck
&

Ausgénge
1| Gesamt Jobergebris
2| 12RDBU (8)
3|09RD

4078k (B)

5|08 6Y (C)

@ Standard

¢ oo eo
EIEIars

rweitert

poT @ @ (* ]

Flash: 0.2kB/-— |X:0Y:01:0

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1lJob1 Zykluszeit: (n/a)

Abbildung 99: Abbildung, Ausgabe, Reiter Ausgangssignale / Logik
Logische Kombination der Detektoren fiir den jeweiligen Ausgang auswihlen:

Je Pin (Ausgang) gibt es folgende Moglichkeiten:

Parameter | Funktion

Gesamt-Job- | kein physikalischer Ausgang. Hat Auswirkung auf Logik fiir Rekorder, Statistik und Archi-

ergebnis vierungsfunktionen

Invertieren | Gesamtergebnis aus den folgenden Einstellungen fiir diesen Pin (Ausgang) invertieren
Standard: Mehrere Detektoren konnen uiber die logischen Operatoren UND (&) /

Modus ODRER (|) / NOT (!) zu einem logischen Ausdruck kombiniert werden.
Erweitert: Die logische Formel zum Kombinieren der Detektoren kann frei erstellt wer-
den.

NOT Auswahl: Operator NOT (!)

Logik Auswahl: Operator UND (&) / ODER (])

DI -D.. Je nach Anzahl aktivierter Detektoren werden in dieser Liste alle Detektoren eingefiigt,
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diese konnen jedem aufgelisteten Ausgang logisch zugeordnet werden. Jeder Detektor

kann fuir den jeweiligen Pin (Ausgang) ein-, invertiert- oder ausgeschaltet werden.

Es wird entweder der im Standart Modus zusammengestellte logische Ausdruck ange-
zeigt, oder der logische Ausdruck kann hier im Erweiterten Modus selbst zusam-
mengestellt werden.

Logischer
Ausdruck

Logische Verkniipfung definieren:

Legen Sie die logische Verknupfung zwischen den Priifergebnissen der einzelnen Detektoren und den Sta-
tus des gewahlten Ausgangs fest. Sie haben zwei Moglichkeiten der Eingabe:

« Standard Modus (Checkboxen und Operatoren)
o Formel Modus

4.6.4.3.1 Logische Verkniipfung — Standard-Modus

Im Standard-Modus wird die Verkniipfung der Detektor-Prifergebnisse fiir den gewahlten Ausgang Uiber
die Radiobuttons Operator und die Checkboxen in der Detektorauswabhlliste vorgenommen. Das Ergeb-
nis wird im Feld Logische Formel angezeigt (nicht editierbar).

Ergebnisse verkniipfen:

I. Wahlen Sie im Feld Operator den logischen Operator fiir die Verkniipfung der Detektoren in der Aus-
wahlliste.

2. Aktivieren Sie in der Auswabhlliste diejenigen Detektoren, die zum Ergebnis beitragen sollen (Hakchen
in der Spalte Aktiv).

Durch Aktivierung der Spalte ,,Invertiert* konnen Sie das jeweilige Detektorergebnis invertieren.
Entsprechend andert sich der Eintrag in der Spalte Ergebnis.

Beispiele:

Hier konnen die Detektorergebnisse nur durch eine logische Operation verkniipft werden wie z.B.:

« (DI1&D2&D3) oder
« 1((!D1)|D2|D3) etc.

(Fur komplexere Verkniipfungen bitte den Formel Modus wahlen)

4.6.4.3.2 Logische Verkniipfung — Formel Modus

Im Formel Modus wird die Verknlipfung der Detektor-Prifergebnisse fiir den gewahlten Ausgang durch
Direkteingabe einer logischen Formel definiert. Hierfiir stehen Ihnen die Operatoren AND, OR und
NOT sowie runde Klammern zur Verfligung.

Zur Editierung der Formel bitte folgende Zeichen fiir die logischen Operatoren verwenden:

« "&"fir AND
o "|"fiir OR (Taste "AltGr" und Taste "<>"
o "I"fur NOT
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Beispiele:

Hier konnen beliebig komplexe logische Ausdrticke erstellt werden wie z.B:

. (D1&D2)|(D3&D4)
« ((D1|D2)&(D3|D4))
« (D1|D2)&(D3|D4)&(D5|Dé)

etc.

4.6.4.4 Schnittstellen

In diesem Reiter selektieren und aktivieren Sie die genutzten digitalen Ein-/Ausgange und die Schnitt-
stellen zur Datenausgabe:

Pinbelegqung | Ausgangssignale

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1]Job1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.2KB/— X:0¥:01:0 oot @ @ QO Q9

Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe

Einstelung 1 Einstellung 2 Einstellung 3 Logische Ausgénge Aktiv
PNP E ]
RS422 = | 192008d B ET =

8 Engange, 32 Ausgance 3|

Abbildung 100: Abbildung, Ausgabe, Reiter Schnittstellen

Parameter | Funktion
Interne I/O | Auswahl der Funktion der internen I/O: PNP oder NPN
, RS422 zur Datenausgabe mit Auswahl der Dateniibertragungsrate.

Seriell ) . . o
Grundeinstellungen: 8 Datenbits, | Stoppbit, keine Paritat.

Exter'ne Vo Im Moment nicht verfiigbar

Erweiterung
Ethernet TCP/IP zur Datenausgabe. Der Sensor ist immer ein Socket Server. Es werden

Ethernet zwei verschiedene Ports verwendet, die vom Anwender definiert werden konnen.
Grundeinstellung: Port 2006 (IN) fiir Kommandos an den Sensor (Steuerbefehle und
Antwortprotokoll) und Port 2005 (OUT) fiir die eigentliche Datenausgabe.

EtherNet/IP | Feldbus EtherNet/IP zur Datenausgabe

Logische Ausginge:

Bei Nutzung von RS422, Ethernet und EtherNet/IP Schnittstelle konnen zusatzliche logische Ausgange defi-
niert werden, die nur logisch existieren und nur per Datenausgabeschnittstelle kommuniziert werden

konnen.

Logische Ausginge konnen z.B. einem Detektorergebnis oder einem logischen Ausdruck (Formel) zuge-

ordnet werden.

Hinweis:

In der Spalte ,,Aktiv*‘ konnen die Ausgange und Schnittstellen separat aktiviert oder deaktiviert werden.

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014 Seite 103



FES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch

4.6.4.5 Zeitsteuerung Digitale Ausginge

In diesem Reiter bestimmen Sie das Zeitverhalten des gewahlten Signalausgangs: Wenn in der |O-Kon-
figuration ein Encoder aktiviert wurde, werden die Verzogerungen in Encoderschritten angegeben. Abhan-
gig von der Einstellung in der |IOKonfiguration werden alle folgenden Verzogerungen entweder in ms

oder in Encoderschritten angegeben.

Pinbelequng | Ausgangssignale | Schittstelen | Zststeuerung | Datenausgabe |

Trigger Digitals Ausgéngs

Verziigerung Yerzfigerung Auswerfer-[Ergebrisverziigerung  Signalisierung Ergebrisdauer

O ke s [om E T S|
Modus: Hame: | mkiiver Job: 113cb1 | ZyKuszet: (n/a) | Flash: 16.1kB/ 40,3 MB T @ @ QO 9

Abbildung 101: Abbildung, Ausgabe, Reiter Zeitsteuerung

Parameter Funktion
Trieser Verzéserun Zeit zwischen Trigger und Start der Bildaufnahme (in ms oder Encoder Impul-
&8 gerung sen). Maximal einstellbare Zeit ist 3000ms.
L . Es konnen entweder alle Ausgange verzogert werden oder nur der Aus-

Digitale Ausgange

werferausgang.

Zeit zwischen Trigger und Anliegen des Ergebnispegels (in ms oder Encoder-
Auswerfer / Ergeb- Impulsen). Es diirfen maximal 20 Bauteile zwischen den Trigger und den Aus-
nissverzogerung werfer passen (PuffergroBe).

Maximale Einstellwert 3000 ms / Encoder Impulse

Auswahl des Ereignisses, das die Ausgange zurticksetzt.

Wechsel bei nachstem Ergebnis (Grundeinstellung)

Wechsel bei Trigger

Ergebnisdauer (feste Dauer in ms, danach Riicksetzen auf Inaktiv)

Signalisierung

Dauer des Ergebnissignals (in ms oder Encoder Impulsen).

Ergebnisdauer Maximale Einstellwert 3000 ms / Encoder Impulse

Hinweise:

Bei Jobwechsel und Wechsel Run- zu Config Mode entstehen folgende Sonderzustande:

« Der Puffer der verzogerten Ausgange wird bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von
,,Run" nach ,,Config" geloscht.

Digitalausginge:

Diese werden bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von ,,Run" nach ,,Config" auf die Grund-
einstellungen (Defaults) zuriickgesetzt. Die Grundeinstellungen werden durch ,,Invert” im Tab Vision Sen-
sor Configuration Studio/Ausgabe/Ausgangssignale festgelegt.“Invertiert = Aktiv" invertiert die
Grundeinstellung des Digitalausgangs und gleichzeitig das Ergebnis.

Riicksetzen der Digitalausginge:
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Das Riicksetzen der Ergebnisausginge kann in Abhangigkeit von verschiedenen Einstellungen / Ereignissen

geschehen. Diese sind:

e ,,Wechsel bei nachstem Ergebnis* (Default):
Der Ausgang wechselt seinen Pegel entsprechend dem logischen Ergebnis nur, wenn das nachste
Ergebnis vorliegt. Typisch verwendet bei VWeichensteuerung bei z.B. Sortierung etc.

¢ ,,Wechsel bei Trigger*:
Der Ausgang wird auf Inaktiv gesetzt (im Betriebsmodus PNP = Low) beim nachsten Trigger. Typisch

verwendet bei Betrieb an einer SPS.

« ,,Ergebnisdauer*:
Der Ausgang wechselt zurtick auf Inaktiv nach der hier eingestellten Ergebnisdauer in ms. Typisch ver-

wendet bei z.B. pneumatischen Auswerfern (Ausblaser)
S. Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Signalisierung
Ready und Valid

« Ready signalisiert wenn high, Bereitschaft fiir neue Bildaufnahme.

« Valid signalisiert wenn high, dass Ergebnisse an den Ausgangen giiltig sind.

PNP oder NPN Betriebsmodus

Alle hier beschriebenen Beispiele sind im Betriebsmodus ,,PNP* ausgefiihrt. Ist die Einstellung ,, NPN*
gesetzt, gelten die Beispiele in analoger Weise mit umgekehrten Pegeln.

S. Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Schnittstellen/Interne 1/0O
4.6.4.5.1 Folgende Fille im Zeitverhalten konnen unterschieden werden:

4.6.4.5.1.1 Normaler Trigger ohne Nutzung von Verzdgerungszeiten:
Ablauf: (hier Signalisierung: Wechsel beim nachsten Ereignis)

« steigende Flanke am Trigger-Eingang (Pin03 WH)

o als Folge von Trigger = High: Ready = Low, und Valid = Low

o Nachdem der Vision Sensor das Bild ausgewertet hat, und die entsprechenden Ergebnisse vorliegen,
wechseln alle definierten Ausgange in die entsprechenden logische Zustande und Ready und Valid
gehen wieder auf High- Pegel. (Ausgange giiltig, Vision Sensor bereit zur nachsten Auswertung)

Trigger F P

Ready i‘ E P‘)

Trigger - Evaluation ;) - Evaluation
delay nd l I

Output

delay

Min. job time

Valid §

Output X

Ejector ><

Abbildung 102: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Standardablauf bei normalem Trigger
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4.6.4.5.1.2 Trigger-Verzogerung aktiv
(Trigger- Verzogerung wirkt nur auf Hardware- Trigger)

Diese Einstellung dient zur gezielten Verzogerung der Bildaufnahme / Beginn der Auswertung ggli. dem tat-
sachlich physikalischen Trigger, der z.B. durch eine Trigger-Lichtschranke oder die Maschinensteuerung
ausgelost wurde. Hiermit ist die Feineinstellung des Triggerzeitpunkts ohne Anderungen an Mechanik
oder Steuerungsprogramm moglich.

Ablauf:

Bild wird nach Trigger erst nach verstrichener Trigger- Verzogerungs- Zeit aufgenommen. Die Zykluszeit
ist: Trigger-Verzogerung + Auswertezeit) s. Vision Sensor Configuration Stu-
dio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Trigger/ Verzogerung

« steigende Flanke am Trigger- Eingang (Pin03 WH)

« als Folge von Trigger = High: Ready = Low, Valid = Low, alle definierten Ergebnisausgange = Low
(Signalisierung = Wechsel bei Trigger)

« bevor das Bild fiir die Auswertung aufgenommen wird, verstreicht die eingestellte Trigger- Ver-
zogerungszeit (Trigger delay)

o Nun erfolgt die Auswertung. Sobald die entsprechenden Ergebnisse vorliegen, wechseln alle defi-
nierten Ausgange in die entsprechenden logischen Zustande, und Ready und Valid gehen wieder auf
High-Pegel. (Ausgange giiltig, Vision Sensor bereit zur nachsten Auswertung)

Trigger |: |:
‘
Ready F |K
Trigger < Evaluation ;) Evaluation
delay -~ "
Output

delay

Min. job time

Valid _‘ |—|
Output _l ’—|
Ejector 4‘ ,—|

Abbildung 103: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Trigger Verzogerung

4.6.4.5.1.3 Trigger Verzogerung + Ergebnisverzogerung (hier nur Auswerfer):
(Trigger- Verzogerung wirkt nur auf Hardware- Trigger)

Die Ergebnisverzogerung (ob fiir alle Ausgange oder nur Auswerfer) dient zur Feineinstellung des z.B.
Auswerferzeitpunktes unabhangig von der Auswertezeit, da insbesondere diese auch leichte Schwan-
kungen aufweisen kann.

Ablauf:

Bild wird nach Trigger erst nach verstrichener Trigger- Verzogerungs-Zeit aufgenommen. Auerdem
wirkt die Ergebnisverzogerung. In diesem Beispiel jedoch nur auf den Auswerfer-Ausgang (Pin 12 RDBU).

Die Zykluszeit ist fir die definierten Ergebnisausgange, auBer dem Auswerfer-Ausgang: Die Trigger- Ver-
zogerung- + Auswertezeit
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Die Zykluszeit fiir den Auswerfer-Ausgang ist: Alleine die Ergebnisverzogerung (gezahlt ab Trig-
gerzeitpunkt, nur sinnvoll wenn langer als Summe o.g. Zeiten!) s. Vision Sensor Configuration Stu-
dio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Digitale Ausginge/Verzogerung.

« steigende Flanke am Trigger- Eingang (Pin03 WH)

« als Folge von Trigger = High: Ready = Low, Valid = Low, alle definierten Ergebnisausgange = Low. Aus-
ser Auswerfer, fiir diesen ist hier eine feste Ergebnisdauer definiert,

« bevor das Bild fiir die Auswertung aufgenommen wird, verstreicht die eingestellte Trigger- Ver-
zogerungszeit (Trigger delay)

o Nun erfolgt die Auswertung. Sobald die entsprechenden Ergebnisse vorliegen, wechseln alle defi-
nierten Ausgange (hier auBer Auswerfer) in die entsprechenden logischen Zustiande und Ready und
Valid gehen wieder auf High- Pegel.

o Indiesem Betriebsmodus wird einzig der Auswerferausgang erst nach dem Verstreichen der Ergeb-
nisverzogerung gesetzt. Der Auswerferausgang ist in diesem Beispiel auch mit einer Ergebnisdauer
versehen und wird deshalb definiert nach dieser Ergebnisdauer auf Inaktiv gesetzt.

Trigger |: |:
‘
Ready F |l
Trigger T e Evaluation ‘) Evaluation
delay Il ol
Output
delay /{

Min. job time /
I
Valid

Output | |

| ejector, delayed
‘ >
Output duration |

Ejector

Abbildung 104: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Verzogerung Auswerfer

4.6.4.5.1.4 Trigger Verzogerung + Ergebnisverzogerung (hier alle Ausgange):
(Trigger- Verzogerung wirkt nur auf Hardware- Trigger)

Die Ergebnisverzogerung (ob fiir alle Ausgange oder nur Auswerfer) dient zur Feineinstellung des z.B.
Auswerferzeitpunktes unabhangig von der Auswertezeit, da insbesondere diese auch leichte Schwan-
kungen aufweisen kann.

Ablauf:

Bild wird nach Trigger erst nach verstrichener Trigger- Verzogerungs- Zeit aufgenommen. AuBBerdem
wirkt die Ergebnisverzogerung, in diesem Beispiel auf ALLE definierten Ergebnisausgange.

Die Zykluszeit ist fur alle Ergebnisausgange: Alleine die Ergebnisverzogerung (gezahlt ab Triggerzeitpunkt,
nur sinnvoll wenn langer als Summe von Trigger-Verzogerung + Auswertezeit!)
s. Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Digitale Ausgange/Verzogerung

o steigende Flanke am Trigger- Eingang (Pin03 WH)

« als Folge von Trigger = High: Ready = Low und Valid = Low,

« bevor das Bild fiir die Auswertung aufgenommen wird, verstreicht die eingestellte Trigger- Ver-
zogerungszeit (Trigger delay)
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o Nun erfolgt die Auswertung. Nach Vorliegen der entsprechenden Ergebnisse, wird einzig das Signal
Ready nun gleich wieder auf High gesetzt (bereit zur nachsten Auswertung). Ansonsten wird noch auf
das Verstreichen der Ergebnisverzogerung gewartet. Erst dann wechseln alle definierten Ausgange in
die entsprechenden logischen Zustande. Auch Valid geht wieder auf High- Pegel. (Valid = High: Ergeb-
nissausgange gliltig, Signalisierung = Wechsel bei nachstem Ergebnis)

In diesem Betriebsmodus wechselt einzig das Signal ,,Ready* schon nach Verstreichen von Trigger- Ver-
zogerung + Bildaufnahme + Auswertezeit. Ready = High: Bereit zur nachsten Auswertung. Dies ist sinn-
voll, da der Vision Sensor unabhangig vom spateren Setzen der Ausgange, schon wieder bereit ist fiir die
nachste Auswertung.

Trigger !\_\ ’\_|
Ready VY ”\—‘A/

Trigger e Evaluation ‘) Evaluation
delay Il

Output I
delay |

Min. job time :ﬂ (
Valid _! 72)
Output i X

Ejector !

Abbildung 105: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Verzogerung alle Ausgange

4.6.4.5.1.5 Ergebnis-Dauer aktiv, betrifft hier z.B. alle Ausgange:

Diese Zeiteinstellung dient zur Erzielung eines Ausgangspulses mit definierter Lange, etwa zur Ansteue-
rung eines pneumatischen Auswerfers (Ausblaser) im Falle eines Schlechtteiles, o.a.

Alle definierten Ergebnissausgange werden nach dem Aktivieren, exakt nach der eingestellten Ergebnis-
Dauer in ms wieder auf Low-Pegel (Inaktivim PNP-Betrieb) zuriick gesetzt.

Trigger |: } |:
i i

Ready IK
T T

Trigger < Evaluation > ! Evaluation
|

delay | I

Output
delay

Min. job time

Valid _|

Output

Ejector

W |

| Output
Iduration

Abbildung 106: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Dauer

4.6.4.5.1.6 Zykluszeit (Min, Max) aktiv:
(hier: Signalisierung: Wechsel bei Trigger)

Parameter zur Steuerung der Ausfiihrungszeit eines Jobs. Schieber fiir Minimal- und Maximal-Wert.
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Die minimale Ausfiihrungszeit kann zum Unterdriicken von Mehrfachtriggern verwendet werden und
kann Auswirkung auf die LED Leistung haben. (D. h. falls noch innerhalb der minimalen Job- Zeit ein wei-
terer Trigger eingeht wird dieser ignoriert)

Die maximale Ausfiihrungszeit dient zum Abbruch eines Jobs nach einer definierten Zeit. Das Ergebnis
des Jobs ist nach Abbruch immer "nicht o.k.". Die maximale Ausfiihrungszeit sollte immer groBer gewahlt
werden als der Zeitbedarf fiir eine Auswertung.

Die Zykluszeit misst die Zeit vom Trigger bis zum Setzen der digitalen Schaltausgange. Soll die Zykluszeit
begrenzt werden, z.B. weil der Maschinentakt nicht tiberschritten werden darf, muss der Wert fiir die
maximale Zykluszeit entsprechend begrenzt werden. Das Ergebnis aller bis zu diesem Zeitpunkt nicht fer-
tig ausgefiihrten Detektoren wird auf fehlerhaft gesetzt. Bei der Wahl der maximalen Zykluszeit ist zu
berticksichtigen, dass diese nicht hart eingehalten wird, sondern in Abhangigkeit des gerade ausgefiihrten
Detektors etliche weitere Millisekunden bis zum Abbruch verstreichen konnen. Es wird empfohlen, diese
Uberschreitung der maximalen Zykluszeit anhand der tatsichlichen Ausfiihrungszeit zu iiberpriifen und
den eingestellten Wert flir die maximale Zykluszeit entsprechend zu verkleinern.

Ablauf:
Alle Ausgange und das Signal ,,Valid“ (Ausgange giiltig) werden direkt nach der Auswertung gesetzt.

Das Signal ,,Ready* (Bereit zur nachsten Auswertung) wird jedoch erst nach Verstreichen der Min. Job
Zeit gesetzt, und damit werden erst ab diesem Zeitpunkt wieder Trigger fir die nachste Auswertung
akzeptiert.

Trigger |
y 1 ﬁi
Ready I
Trigger Evaluation g Evaluation
delay !
Output | |
delay | |
|

Min. job time T )/
Valid |
Output | |

- |
Ejector | |

Abbildung 107: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Min Job Zeit

4.6.4.5.1.7 Multiple Ergebnisverzogerung fiir Auswerfer

Dieser Betriebsmodus wird verwendet, wenn zwischen Trigger/Auswertung fiir Prifteil A und dessen
Ausschleusung so viel Zeit / Forderstrecke liegt, dass der Vision Sensor bereits n (bis max. 20 moglich)
weitere Prifteile prifen und deren jeweils ebenfalls spateren Ausschleusungszeitpunkt verwalten muss.

(nur verfligbar im Modus: Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Verzogerung:
,»Nur Auswerfer / Auswerfer- / Ergebnisverzogerung* (ejector / result delay))

Hier: Signalisierung = Ergebnis-Dauer (alternativ auch ,,Wechsel bei nachstem Ergebnis* verwendbar)

Es dirfen maximal 20 Bauteile zwischen den Trigger und den Auswerfer passen.
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Trigger

Ready

Trigger
delay
Output
delay

Min. job time

Valid

Output

Ejector

Abbildung 108: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Multiple Ergebnisverzogerung Auswerfer

4.6.4.6 Datenausgabe

Konfiguration der Datenausgabe fiir die seriellen Schnittstellen RS422 und Ethernet sowie fiir die Archi-
vierung in .csv-Dateien. Hier konnen samtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten vom Vision Sensor
Uber die zuvor ausgewihlte und aktivierte Schnittstelle ausgegeben werden sollen, getroffen werden.

Serielle Kommunikation ASCII (Seite 191)
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 203)
EtherNet/IP Assembly Response (Seite 217)

EtherNet/IP Assembly Request (Seite 217)

| Finbelegung | 1 | Zsisteuerung | Datenausgabe |
ASCIL %/ Vorspann Detekkorspezifische hutzdaten
Machspann
i Aktiv | Detektor wert Hin, Langs +
Trennzeichen :]
Telegrammends. ANST s
Gewshlte Felder Telegrammlinge Statushyte
oot W B e RasERED
N —
Madus: Hame: | Aktiver Jobi 1[Job1 | ZyKuszeit: (nfa) | Flash: 16.1KkE/40.5MB | | X0 V:0 1:D T @ Q@ QO Q@ Q9

Abbildung 109: Abbildung, Ausgabe, Reiter Datenausgabe

Parameter | Funktion

Binar / ASCII | Auswahl ob Ausgabedaten in Binar- (Hex) oder in ASCII- Format ausgegeben werden.

Export Export des Dateiformats mit aktuellen Ergebnissen als .csv

Riicksetzen | Riicksetzen aller Eintragungen in diesem Reiter

Protokoll-Standardinhalte (Vorspann .... bis .... Priifsumme)

Oft benotigte Standardinhalte konnen durch einfaches Ausfiillen bzw. Aktivieren via Checkbox zum Aus-
gabestring hinzugefligt werden.

e Vorspann

« Nachspann
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¢ Trennzeichen
¢ Telegrammende
o Gewahlte Felder

Detektorspezifische Einzelergebnisse zum Ausgabestring hinzufiigen
Zuerst mit der Schaltfliche "+" einen neuen Eintrag erzeugen.

Funktion der Schaltfelder

o "+":Neuen Eintrag einfiigen
o "-":Markierten Eintrag I6schen

« "Up", "Down": Markierten Eintrag verschieben

Uber die Auswahlliste »Detektorspezifische Nutzdaten konnen Sie detektorspezifische Ein-
zelergebnisse in der gewlinschten Reihenfolge flexibel zum Datentelegramm hinzufiigen. Hinzufligen von
Werten mit Button ,,+*

Detektorspezifische Mutzdaten

Aktiv  Detektor Wert Min. Linge

1|¥ Dekekborl elect. .. 0

il

Detekkarz
Detekkard
Dekektord
Detekkors
Detekkort

Auf

r

39.5 kB | 40,3 ME pouT & @ Q2 Q@ 9
Abbildung 1 10: Abbildung, Ausgabe, Detektrospezifische Nutzdaten
Spalte | Funktion
Aktiv Aktivieren/Deaktivieren des markierten Ausgabewerts
Detektor | Detektorname (Wahl iiber Ausklappliste)
Wert Verfiigbare Detektorergebnisse (Wahl liber Ausklappliste)
Min. Festlegung der Mindestlange des Felds Wert; ist die tatsachliche Lange geringer als die Vor-
Lange gabe, wird das Feld mit Leerzeichen (ASCII) bzw. Nullen (binar) aufgefiillt
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4.6.4.6.1 Datenausgabemaoglichkeiten des Vision Sensor (s. auch Kap. Kom-
munikation (Seite 132))

4.6.4.6.1.1 (Ethernet-)port 2005 / RS422

Numerische Daten, die unter Ausgabe/Datenausgabe konfiguriert wurden, konnen in einem eigenen
ASCII/BINAER Format ausgegeben werden.

Ethernet: Der Sensor ist hierbei der (Socket-)“Server" und stellt die Daten iiber eine ,,Server-Socket"
Schnittstelle zur Verfiigung. Hauptsachlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle”. Um die Daten lesen/-
verarbeiten zu konnen muss ein ,,Socket-Client" (PC, SPS, etc.) eine (Socket-)Verbindung (aktiv) zum Sen-
sor aufbauen, und kann dann die Daten verarbeiten.

4.6.4.6.1.2 PC-Archivierung (Vision Sensor Visualisation Studio)

Hiermit konnen Bilder und numerische Daten (im csv Format) durch den ,,Viewer" (Vision Sensor Visua-
lisation Studio) selbst permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden. Die Kon-
figuration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt tiber den,,Viewer" (-> iiber Menue
,,Datei/Archivierung konfigurieren"). Dies ist eine reine PC-Funktionalitat.

4.6.4.6.1.3 PC-Archivierung (Vision Sensor Visualisation Studio)

Hiermit konnen Bilder und numerische Daten (im csv Format) durch den ,,Viewer" (Vision Sensor Visua-
lisation Studio) selbst permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden. Die Kon-
figuration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt Uber den ,,Viewer" (-> iiber Menue
,,Datei/Archivierung konfigurieren"). Dies ist eine reine PC-Funktionalitit.

4.6.4.6.1.4 Ramdisk (auf dem Sensor)

Auf dem Sensor wird das letzte Bild, sowie numerische Daten, welche unter ,,Ausgabe/Datenausgabe”
konfiguriert wurden, permanent (in einer .csv Datei) auf dem Sensor in ein Ramdisk-Verzeichnis unter
,/tmp/results/" gespeichert. Diese Funktionalitit muss unter ,,Job/Bildlibertragung” aktiviert werden. Um
diese Daten ,,lesen" zu konnen, muss aktiv eine ftp-Verbindung zum Sensor aufgebaut werden. Hierzu
wird ein ftp-Client benotigt.

Hinweise

* Das Format der csv Dateien (ftp, smb, ram-disk, Vision Sensor Visualisation Studio) ist einheitlich
,,gleich".

* Die Daten werden lesbar (per default mit Semikolon getrennt) in die csv Datei ausgegeben.

* Es werden nur (Nutz-)Daten, welche unter (Ausgabe/Datenausgabe) konfiguriert wurden ausgegeben.

4.6.4.6.2 Kommunikations- Einstellungen

Kommunikation Ethernet RS422
Zum Sensor, Kommando Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Binar oder ASCII)
An Sensor, Datenausgabe Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Binar oder ASCII)

Protokoll-Einstellungen
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Parameter | Funktion

Protokoll Kommunikation Binar oder ASCII

Export Speichern der Vorschau auf dem PC, z.B. als Vorlage fiir SPS-Programmierung

Grundlagen zum Aufbau der Verbindung:
Der Vision Sensor wird immer als tcp/ip (socket-) server verwendet.

Der Vision Sensor Sensor offnet immer zwei (socket-) Kommunikationsports (default: 2005 + 2006).

o 2005 = Daten Port zum Senden numerischer Ergebnisse an den Kunden.

o 2006 = Befehlsport um Befehle am Sensor zu empfangen.

Es kann gleichzeitig nur ein (socket-) client (PC or PLC) an jeden Port verbunden werden.
Empfehlungen:

Bestehende Socket Verbindungen miissen nur wiederverbunden werden, wenn ein Fehler aufgetreten ist
(z.B.: SPS oder Client in Stop mode oder Fehler mode, etc.). Wahrend des fehlerfreien Betriebes brau-
chen keine bestehenden Verbindungen erneut aufgebaut werden.

Ethernet Daten Handling: Besonders bei Nutzung mehrerer Vision Sensor, sollte bevorzugt iiber die
Ethernet Kommunikation erfolgen.

4.6.5 Ergebnis

Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf dem PC ausgefiihrt, und das ,,Ergebnisse/Statistik" Fenster
mit Detektorliste und Auswerteergebnissen angezeigt. Die Ausfiihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiert, da sie vom Sensor nicht vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten Priifergebnisse des in der Auswabhlliste markierten Detektors
angezeigt.

Im Bildfenster werden —sofern eingestellt — das Bild, die Such- und Merkmalsbereiche und Ergebnisgrafen
angezeigt.

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014 Seite 113



FESTO

Datei Optionen Ansicht Hilfe

loE@-cacl@e 2

Bedienschritte

Sensor starten

Trigger | Bildakiualisierung

Vision Sensor Benutzerhandbuch

=18l

[]

sartsers ) 2wk ) wr [ oen |

Ergebnis Kontur
Wit dieser Funktion wird der definierte Job

auf dem PC ausgefihrt, und das "Ergebnis
Statistik” Fenster mit Detektorliste und
Auswerteergebnissen angezeigt. Die
Ausfithrungszeiten werden in diesem
Modus nicht aktualisiert, da sie vom
Sensor nicht vorliegen.
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Prifergebnisse des in der Auswahlliste

Eirizelbild markierten Detektors angezeigt
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Ergebnisse/Statistik
Ergebnisse Satistik
Detektor | Ergebnis Score [ms] | Detekborkyp | FPoskion [7300 Postion ¥ | 256.1 ]
cunete T
1 | Detekiort > 7.6 (nfa) Heligheit
2 | Detekrorz @ 99.9 (nfa) Kentur Delta Pos. K [U‘U Delta Pos. ¥ [70‘1 ] Schlechtteile C] 0.00%
Minimale ;
Posttionskontralle [Aus Wihinkel [n & ] ausfiibrungszel s
Maximale: ot
Dela tinkel [ 0,67 Skalirung | 1.00 ] Ausfihrungszeit
Mittlere s
(Kl I I+) Ausfihrungszei

| Aktiver Jobi 1l3cb1 | ZyKuszel: (n/a)

| Flash: 1.4k8i40.3MB | |%0v:0LO oo Q@ Q@ Q9 QO Q

Abbildung | | I: Ergebnis

A igte E - | fiir Detek-
.ngezelgte rgeb- | fiir Dete Bedeutung

nispar. tortyp

Ergebnis alle Teil / Merkmal erkannt (Erkannt = griin, Nicht erkannt = rot)
Ubereinstimmungsgrad des gefunden Musters mit dem ein-

Score alle
gelernten Muster

Ausfiihrungszeit alle Zykluszeit fur eine Auswertung in ms

PositionX, PositionY | Kontur Koordinaten des gefundenen Merkmals (Mittelpunkt)

Delta X, Delta Y Kontur Abweichung der"Flndekoordlnaten ggu. Einlernposition /
durch Lagenachfiihrung

Positionskontrolle Kontur Findeposition innerhalb des definierten Positionsrahmens

Winkel Kontur Orientierung (absoluter Winkel) des gefunden Merkmals

Delta Winkel Kontur Winkelabweichung zwischen eingelerntem und gefundenem
Merkmal

Skalierung Kontur Skalierung der gefundenen Kontur ggui. der eingelernten

Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp.

Um die Prifergebnisse fiir einen anderen Detektor aufzurufen, markieren Sie diesen in der Auswahlliste.
Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Prifergebnisse und statistische Aus-
wertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.

Seite | 14
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4.6.6 Start des Sensors

Mit dieser Funktion konnen Sie den Sensor in den Run-Modus versetzen und lhren Job ausfiihren.
Bildanzeige (Seite 124)

Ergebnis (Seite 113)

Statistik (Seite 128)

Jobausfiihrung starten:

Klicken Sie auf den Button "Sensor starten”.

Der aktive (= in der Auswabhlliste markierte) Job wird auf den Sensor iibertragen, im Sensorspeicher
nichtfliichtig abgelegt und gestartet (Run-Modus).

Im Bildfenster werden die gefundenen Merkmale, im Konfigurationsfenster die Priifergebnisse fiir den ers-
ten bzw ausgewahlten Detektor in der Auswahlliste, sowie statistische Parameter angezeigt.

Detektoranzeige wechseln:

Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor als den gerade ausgewahlten anzuzeigen, markieren
Sie diesen in der Detektor-Auswahlliste (links unten) oder klicken auf dessen grafische Darstellung im
Bildfenster.

Jobausfiihrung beenden:

Klicken Sie auf den Button ,,Stop Sensor". Sie befinden sich jetzt wieder im Konfigurationsmodus und kon-
nen lhren Job bearbeiten.

ol
Datsl Optionen Ansicht Hilfe
= T -
Dogd-= el@e 2
Bedienschritte [«]
Job
Lagenachfihrung
stertsete || zwick | [ wor || Drucken |
Detehtoren
Ausgabe Start des Sensors =
Ergetris Mit dieser Funktion kénnen Sie den Sensor
in der Run-Modus versstzen und Thren Job
Stop Sensar ausfiihren.

Trigger { Bildaktualisierung

Ergebnisanzeige im Bildfenster
Anzeige der Prifergebnisse
Anzeige der Priifstatistik

Ausfuhren eines Jobs

Einceloid
Trager
Kontinuierlich H Jobausfiihrung starten:
Yerbindungsmodus (4 [ | [r] Klicken Sie auf den Button "Starte
Sensor”. ) _
& orline Offline E] 100% S <3 Start = ‘Derlimve (= in der Auswahlliste markierte) [
-
Ergebnisse/ Statistik
Ergebrisse Statistik
Detektor  Ergebnis| Score [ms]  Detektortyp | Postioni [330.0 | Postiony [ 256.1 |
Guttelle s |looom
1Detektorl @ 74 0 Heligeit
2 Detektorz @ % 9 Kontur DekaPos. k(0.0 | Delea pos. v [-0.1 | Schiechtteile o Jloow
e I
Positionskantralle | Aus | whinkel [oe | ausfibrungsast m
ey
" 2ms
Delea Winkel [Uﬁ“ ] Skalierung [LUU ] SR
e
[l [ D usfihrungszeit

| | Aktiver Job: 1|Jobl | Zykuseelt: 31 ms

| Flash: 1.4Kk8/40.3MB | X0 V:0LO ol Q9 @ Q@ Q@ Q@ Q

Abbildung 112: Sensor starten
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4.6.7 Weitere Themen zu Vision Sensor Configuration Studio
Trigger-Einstellungen (Seite | 16)

Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite 117)

Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite 1 17)

Erstellen von Filmstreifen (Seite |17)

Bildrekorder (Seite 125)

Anzeigen im Bildfenster (Seite 121)

Such- und Merkmalsbereiche (Seite 122)

4.6.7.1 Trigger-Einstellungen

Wihlen Sie in den Job-Einstellungen im Reiter ,,Bildaufnahme" den gewiinschten Trigger-Modus:

Parameter Funktion

Betrieb mit externem Trigger, oder Button ,, Trigger" auf der Vision Sensor Con-

Getriggert figuration Studio-Oberfliche

Betrieb mit automatisch laufendem Selbsttrigger; der Sensor liefert Bil-

Freilauf . . -
der/Auswertungen mit der maximal moglichen Frequenz

Wahlen Sie mit den Schaltflachen im Bereich Trigger/Bildaktualisierung in welcher Form Bilder vom Sen-
sor geliefert werden sollen:

Parameter | Funktion

Aufnahme eines Einzelbilds, Bildaufnahme erfolgt einmalig bei:

I. Trigger Modus = Getriggert: Erstem externem Triggersignal oder mit dem Button
Einzelbild ,» Trigger" auf der Vision Sensor Configuration Studio- Oberfliche

2. Trigger Modus = Freilauf: Erstem Click auf Button ,,Einzelbild" auf der Vision Sensor Con-
figuration Studio- Oberflache (Wichtig z.B. im Einricht- Betrieb)

Kontinuierliche Lieferung von Bildern, Bildaufnahme erfolgt fortlaufend bei:

I. Trigger Modus = Getriggert: Jedem externen Trigger oder bei jedem Click auf den
Kontinuierlich | Button ,, Trigger" auf der Vision Sensor Configuration Studio- Oberflache

2. Trigger Modus = Freilauf: Kontinuierlich durch interne Selbsttriggerung mit maxi-
maler Frequenz

Bei Anderung der Parameter Belichtungszeit, Verstarkung, Beleuchtung oder Aufldsung in den Job-Ein-
stellungen wird automatisch ein neues Bild vom Sensor angefordert.

Um auch ohne Trigger ein stetig aktualisiertes Livebild zu erhalten folgende Einstellungen vornehmen:

o Freilauf einstellen unter ,,Job/Bildaufnahme”

« Kontinuierlich einstellen unter ,, Trigger / Bildaktualisierung”
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4.6.7.2 Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus

Fiir Konfiguration und Testlauf des Sensors stehen lhnen zwei Betriebsarten zur Verfiigung, die Sie im
Feld Verbindung auswahlen konnen.

¢ Online-Modus: Konfiguration mit angeschlossenem Sensor.

« Offline-Modus: Simulation eines Sensors mit Hilfe gespeicherter Bilder im Filmstreifen.

‘erbindungsmodus

@ Online COffline

Abbildung 1 13: Abbildung, Verbindungsmodus

Bei angeschlossenem Sensor stehen beide Modi zur Verfiigung, es kann dazwischen umgeschaltet werden.
Ist kein Sensor vorhanden, kann nur im Offline- Modus, d. h. mit einer Sensor- Simulation gearbeitet wer-
den.

4.6.7.3 Simulation von Jobs (Offline-Modus)

Sie konnen lhre Konfiguration auch ohne angeschlossenen Sensor anhand gespeicherter Filmstreifen (=
Bilderserien) erstellen und testen. Eine Simulation kann z.B. sinnvoll sein, um eine Konfiguration vor-
zubereiten oder eine online vorgenommene Konfigurationen zu optimieren.

Anzeigen im Bildfenster (Seite 121)
Erstellen von Filmstreifen (Seite 117)

Hinweise:

« Im Auslieferungszustand von Vision Sensor Configuration Studio stehen lhnen einige vorbereitete
Filme zur Verfligung.

« Weitere Moglichkeiten zur Bildaufnahme: Bildrekorder (Seite 125)
4.6.7.4 Erstellen von Filmstreifen

Im Konfigurationsmodus Online-Modus werden kontinuierlich Bilder vom Sensor in das RAM des PC gela-
den. Nach dem Umschalten vom Online- in den Offline- Modus stehen lhnen hier maximal 30 Bilder zur
Verfligung, die Sie als Bilderserie in einer Filmstreifendatei speichern konnen. Alternativ oder zusatzlich

zu den auf dem Sensor gespeicherten Bildern konnen Sie auf Ihrem PC oder einem externen Spei-
chermedium abgelegte Bilderserien oder Einzelbilder laden und zu neuen Filmen zusammenstellen.

Wenn Sie ein Bild in der Liste markieren, wird es im Kleinformat im Preview- Fenster rechts angezeigt.

4.6.7.4.1 Bilder vom Sensor als Filmstreifen speichern:

|. Zuerst den PC mit dem Sensor verbinden. Im Freilauf Bilder in den Speicher auflaufen lassen. (Ver-
bindungsmodus = Online)

2. Wihlen Sie Radiobutton ,,Offline" im Feld Verbindungsmodus.
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3. Wihlen Sie ,,Filmstreifen konfigurieren* aus dem Datei-Menu oder klicken Sie auf das lIcon Filmstreifen
in der Toolbar. In der sich unten offnenden Auswahlliste erscheinen die vom Sensor geladenen Bilder:

(¢ Filmstreifenkonfiguration ﬂil

Filmstreifen Yorschau
Eilder

Quelle Name

L= U B PV N I
n
o
=]
a2
g

Sensor Bilde

L D)

Eiild

B
SEnsar I
Sensor Eildz N
Sensor Bild3
Bild4
Sensor BildS E]
=) ¥

[ Eild &ffnen ] [ Léschen l [ Alle l6schen ] [OFFnen Filmstreifen] [Speichern FiImstreiFen]

[ Abbruch l[ Ubernehmen

Abbildung | 14: Filmstreifen

Nun konnen die Bilder betrachtet, umsortiert oder einzelne Bilder geloscht bzw hinzugefligt werden. Die
maximale Bildanzahl in einem Filmstreifen ist 30.

4. Klicken Sie auf Button ,,Speichern Filmstreifen" unter der Auswahlliste.

Samtliche Bilder in der Liste werden in der angezeigten Reihenfolge in einer Filmstreifendatei (Erwei-
terung .flm) gespeichert und stehen lhnen fiir kiinftige Simulationen zur Verfligung.

4.6.7.4.2 Filmstreifen und Einzelbilder vom PC laden:
I. Wihlen Sie Radiobutton ,,Offline" im Feld Verbindungsmodus.

2. Wiabhlen Sie Filmstreifen konfigurieren aus dem Datei-Menii oder klicken Sie auf das Icon Filmstreifen in
der Toolbar.

3. Wihlen Sie eine Filmdatei aus der Auswabhlliste und klicken Sie auf Button ,,Laden Filmstreifen" oder
laden Sie mit Button ,,Bild laden" einzelne Bilder von lhrem PC oder einem externen Speichermedium.

Die geladenen Bilder werden der Auswabhlliste hinzugefiigt.

In der Spalte Quelle werden Art und Speicherort der Datei angezeigt: Auf dem PC gespeicherter Film-
streifen (Film), auf dem PC gespeichertes Einzelbild (Datei), Bild im Sensorspeicher (Sensor). Nach der
Umschaltung vom Online- in den Offline-Modus sind alle Eintrage vom Typ Sensor.

4.6.7.4.3 Filmstreifen bearbeiten:
Sie konnen aus den Einzelbildern in der Auswahlliste unabhangig von ihrer Quelle neue Filme erstellen.

Folgende Funktionen stehen lhnen hierflir zur Verfligung:

Button Funktion

"< <<t ">" | Bildreihenfolge andern: Das markierte Bild wird um einen Platz oder bis ans Ende der
">>" Liste nach oben/unten verschoben.

Bild laden Weiteres Bild laden
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Loschen, Alle | Bild aus der Liste I6schen/Alle Bilder aus der Liste l6schen. (Die Bilder auf dem PC wer-
loschen den dabei nicht geloscht.)

Abbruch> Verlassen der Listenansicht ohne Anderung

Ubernehmen Laden samtlicher Bilder in der angezeigten Reihenfolge in den Filmspeicher auf dem PC.
Diese stehen dann fiir die Anzeige und Auswertung im Offline-Modus zur Verfiigung.

Laden / Spei-

chern Film- Filmstreifen von PC laden oder dort speichern

streifen

4.6.7.4.4 Anzeigen im Bildfenster

4.6.7.4.4.1 Steuerung der Bildwiedergabe
o< (s [ > ]
N !

Abbildung 1 15: Bildwiedergabe

Mit den Buttons ,,<" (Zurtick), Start / Stop und ,,>" (Vor) sowie der Schiebeleiste unter dem Bildfeld kon-
nen Sie die Auswahl und Wiedergabe gespeicherter Bilder steuern. Im Bildzahler wird lhnen die Nummer
des aktuellen Bildes sowie die Anzahl der Bilder im aktiven Filmstreifen angezeigt.

4.6.7.4.4.2 Bildausschnitt und -vergroBerung

[:] [mn% :]

Abbildung 116: Zoom

Mit den Schaltflachen bzw. liber das Ausklappment unter dem Bildfenster konnen Sie den gewtinschten
Bildausschnitt wahlen.

4.6.7.4.4.3 Grafische Ergebnisanzeige

Im Menl Ansicht konnen Sie folgende grafischen Darstellungen aktivieren bzw. deaktivieren:

o Ergebnis Bargraph: Anzeige des Priifergebnisses als Balkendiagramm

« Einzeichnungen: Anzeige von Such-, Merkmals- und Positionsrahmen von Detektoren und Lage-
detektoren

o Fokussierhilfe: Anzeige der Bildscharfe (siehe auch Job-Einstellungen)

o VergroBerte Anzeige: Einblendung eines separaten vergoBerten Bildfensters, das sich Uber Anfasser
an den Rahmenecken beliebig skalieren lasst

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio steht Ihnen eine eingeschrankte Auswahl dieser Funk-
tionen zur Verfiigung.
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4.6.7.5 Bildrekorder

In den Programmen Vision Sensor Configuration Studio und Vision Sensor Visualisation Studio steht
Ihnen ein Bildrekorder zur Verfiigung. Wenn der Rekorder aktiviert ist, werden kontinuierlich entweder
alle Bilder oder nur Fehlerbilder in den internen Speicher des Sensors geladen. Dieser fasst 10 Bilder, die
altesten Bilder werden jeweils iiberschrieben (Ringpuffer). Die aufgezeichneten Bilder konnen anschlie-
Bend mit einem PC abgerufen und angezeigt, sowie auf dem PC oder einem externen Speichermedium
abgelegt werden und stehen dann zu Analyse- oder Simulationszwecken im Offline- Modus zur Verfiigung.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio missen Sie zum Abrufen der Rekorderbilder u.U. (falls
aktiviert) ein Passwort eingeben (Benutzergruppe Werker, siehe Benutzerverwaltung).

Rekorder aktivieren:

Aktivieren Sie die Aufnahmefunktion in den Jobeinstellungen des Programms Vision Sensor Configuration
Studio (Reiter Allgemein). In der Ausklappliste des Parameters Rekorder konnen Sie wahlen, ob alle Bil-
der oder nur Fehlerbilder aufgezeichnet werden sollen.

Bilder auswihlen und aufzeichnen:

Wihlen Sie Bildrekorder auslesen aus dem Datei-Menii oder klicken Sie auf Button ,,Rek.Bilder" (nur in
Vision Sensor Visualisation Studio).

Es erscheint ein Bildfenster, in dem Sie die im Sensor gespeicherten Bilder auf den PC laden, betrachten
und abspeichern konnen:

U Bilder yom Sensor o =] |

Drabum Bufzeichnungs Zeit Bilder E] -
[ Zurick, ] [ ‘ar ] [ Speichern ] [.ﬁ.lle speichern ] [ Schliefen

Abbildung 1 17: Abbildung, Bildrekorder

Parameter |Bedeutung

Zuruck Anzeige des vorhergehenden Bildes
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Vor Anzeige des nachsten Bildes

Speichern Speichern des angezeigten Bildes auf dem PC bzw. einem externen Speichermedium

Alle speichern | Speichern aller Bilder

Hinweise:

o Die laufende Nummer des ausgewahlten Bildes und die Gesamtzahl der Bilder (max. 10) werden im
Zihler unter dem Bildfenster angezeigt.

o Beim Speichern werden die Bilder im Bitmap-Format (Extension .bmp) abgelegt.

o Das zum jeweiligen Bild gehorige Prufergebnis (OK bzw. Fehler) und das Datum werden im Datein-
amen gespeichert (Format |JMMTT _laufende Nr._Pass/Fail.bmp, z.B. 090225 123456 _Pass.bmp).

« Wenn Sie zusammen mit den Bildern detaillierte Prifergebnisse aufzeichnen wollen, verwenden Sie
die Funktion Archivierung in Vision Sensor Visualisation Studio.

« Wenn Sie nur ein einzelnes Bild mit oder ohne Overlay aufnehmen wollen, konnen Sie anstelle des
Rekorders die Funktion Speichere aktuelles Bild im Datei-Menu verwenden.

« Die Bilder werden bei der Ubertragung auf den PC mit einem Zeitstempel versehen.

o Durch das Laden der Bilder vom Sensor auf den PC werden die Daten auf dem Sensor geloscht. Wenn
das Rekorder Fenster geschlossen wird ohne die Bilder vorher zu speichern gehen die Bilder ver-
loren.

4.6.7.6 Anzeigen im Bildfenster

4.6.7.6.1 Steuerung der Bildwiedergabe

< G=]( ] [

S NEHD.

Abbildung 1 18: Bildwiedergabe

Mit den Buttons ,,<" (Zurtick), Start / Stop und ,,>" (Vor) sowie der Schiebeleiste unter dem Bildfeld kon-
nen Sie die Auswahl und Wiedergabe gespeicherter Bilder steuern. Im Bildzahler wird lhnen die Nummer
des aktuellen Bildes sowie die Anzahl der Bilder im aktiven Filmstreifen angezeigt.

4.6.7.6.2 Bildausschnitt und -vergroBBerung

E] [mn% :]

Abbildung 119: Zoom

Mit den Schaltflaichen bzw. iiber das Ausklappmenti unter dem Bildfenster konnen Sie den gewiinschten
Bildausschnitt wahlen.

4.6.7.6.3 Grafische Ergebnisanzeige

Im Menii Ansicht konnen Sie folgende grafischen Darstellungen aktivieren bzw. deaktivieren:
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« Ergebnis Bargraph: Anzeige des Priifergebnisses als Balkendiagramm

« Einzeichnungen: Anzeige von Such-, Merkmals- und Positionsrahmen von Detektoren und Lage-
detektoren

« Fokussierhilfe: Anzeige der Bildscharfe (siehe auch Job-Einstellungen)

o VergroBerte Anzeige: Einblendung eines separaten vergoBerten Bildfensters, das sich Uber Anfasser
an den Rahmenecken beliebig skalieren lasst

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio steht lhnen eine eingeschrankte Auswahl dieser Funk-
tionen zur Verfiigung.

4.6.7.7 Such- und Merkmalsbereiche

In den Konfigurationsschritten Lagenachfiihrung und Detektoren kénnen Sie Such- und Merk-
malsbereiche definieren. Diese sind im Bildfenster durch verschiedenfarbige Rahmen gekennzeichnet.

Im Mentlpunkt ,,Ansicht/Einzeichnungen konfigurieren" konnen die Einzeichnungen im Bild (Rahmen in
gelb, rot, etc.) beliebig je Detektor oder Kategorie an- oder abgeschaltet werden. Unter ,,Ansicht/Ein-
zeichnungen nur aktueller Detektor" kénnen alle Einzeichnungen im Bild bis auf die des aktuell bear-
beiteten Detektors abgeschaltet werden.

4.6.7.7.1 Definition von Such- und Merkmalsbereichen

Bei der Erstellung eines neuen Detektors wird ein gelber Rahmen angezeigt, der den Suchbereich des
Detektors definiert. Standardform des Suchbereichs ist ein Rechteck. Es kénnen auch je nach Detek-
tortyp die Form Kreis oder Freiform ausgewahlt werden. Die definierten Merkmale (roter Rahmen) wer-
den gefunden (griiner Rahmen), solange sich dessen Mittelpunkt innerhalb des Suchbereiches (gelber
Rahmen) befindet.

Bei den Detektoren Mustervergleich und Konturerkennung gibt es zusatzlich einen Merkmalsbereich
innerhalb des Suchbereichs, der durch eine roten bzw. griinen Rahmen dargestellt wird:

¢ Roter Rahmen = Merkmal einlernen

¢ Griner Rahmen = Merkmal gefunden.

Ist eine Positionserkennung definiert, erscheint zusatzlich ein blauer Rahmen (wahlweise Rechteck, Kreis
oder Ellipse).

Ist ein Lagedetektor definiert, werden dessen Rahmen gelb gestrichelt angezeigt.

An der jeweils linken oberen Ecke der Rahmen wird die entsprechende Detektornummer angezeigt.

4.6.7.7.2 Anpassen von Such- und Merkmalsbereichen

Die zuerst in StandardgroBe und -position angezeigten Bereiche konnen Sie im Bild oder in der Detek-
torliste auswihlen / markieren und in der Position und GroBe verindern. Uber acht Anfasser am Rahmen
lassen sich Rahmenformat und -groBe anpassen, tiber Klick irgendwo innerhalb des Rahmens dessen Posi-
tion verschieben. Am zur Mitte zeigenden Pfeil lasst sich die Drehlage des Rahmens verandern.

Das eingelernte Muster wird in OriginalgroBe im Reiter Allgemein oder Parameter in der rechten unte-
ren Bildschirmecke dargestellt. Nur die Rahmen des im Bild oder in der Detektorliste gewahlten, momen-
tan aktiven Detektors wird in dicker Linienstarke und den Anfasspunkten dargestellt, alle anderen, zu
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diesem Zeitpunkt nicht selektierten Rahmen, werden mit diinnen bzw gestrichelten Linien (Lage-
detektor) dargestellt.
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Abbildung 120: Abbildung, Such- und Merkmalsrahmen

Hinweise:

« Fir eine optimale Erkennung sollten Merkmale eindeutig sein und keine variablen Anteile, z.B. Schat-
ten, enthalten.

« Signifikante Konturen, Kanten und Kontrastunterschiede sind von Vorteil.

o Um die Auswertezeit zu minimieren, sollte der Suchbereich nicht unnotig groB gewahlt werden.
Ergebnisbalken:

Rechts neben dem Suchbereich wird der Ubereinstimmungsgrad des gesuchten mit dem gefundenen
Merkmal als stehender Ergebnisbalken mit eingestelltem Schwellwert angezeigt:

o Griner Balken = Das gesuchte Merkmal wurde gefunden und der voreingestellte Schwellwert der
Mindest- Ubereinstimmung erreicht.

« Roter Balken = Das Objekt konnte nicht mit dem erforderlichen Ubereinstimmungsgrad gefunden
werden. Welche grafischen Darstellungen angezeigt werden, konnen Sie im Menu Ansicht wahlen.

4.7 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware -Vision
Sensor Visualisation Studio, alle Funktionen

Dieses Programm dient zur Uberwachung/Uberpriifung von angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
von Prifergebnissen.

Von hier aus konnen auf dem Sensor keine neuen Einstellungen gemacht werden.

Bildanzeige (Seite 124)
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Ergebnis (Seite 129)

Statistik (Seite 128)

Wechsel des aktiven Jobs (Seite 129)

Hochladen (Seite 131)

Kommandos / Bild einfrieren (Seite 125)

Bildrekorder (Seite 125)

Archivierung von Priifergebnissen und Bildern (Seite 127)

Es kann uber die reine Anzeige hinaus nur zwischen bereits existierende Jobs auf dem Sensor umge-
schaltet werden, oder vordefinierte Jobsatze vom autorisierten Werker vom PC / Steuerung auf den Sen-
sor hochgeladen werden. Somit dient dieses Anzeigetool hauptsachlich zur Visualisierung von Bildern und
Ergebnissen, und zum Jobwechsel bei z.B. Teilewechsel auf der Maschine.

4.7.1 Bildanzeige

Die grafische Anzeige des Bildes und der Priifergebnisse im Bildfenster hangt von den Einstellungen im Rei-
ter Bildiibertragung in den Jobeinstellungen (Reiter Bildiibertragung Kap Bildiibertragung Parameter im
Programm Vision Sensor Configuration Studio) ab:

« Bildiibertragung aktiv: Das aktuelle Bild sowie die Rahmen fiir die definierten Such-, Merkmals- und
Positionsbereiche und die gefundenen Merkmale werden angezeigt.

« Bildiibertragung inaktiv: Es werden nur die Rahmen fiir die definierten Such-, Merkmals- und Posi-
tionsbereiche und die gefundenen Merkmale angezeigt (das aktuelle Bild wird nicht angezeigt).

Rechts neben dem Suchbereich des jeweiligen Detektors wird der Ubereinstimmungsgrad des gesuchten
mit dem gefundenen Merkmal als stehender Ergebnisbalken mit eingestelltem Schwellwert angezeigt:

o Griner Balken: Das gesuchte Merkmal wurde gefunden und der voreingestellte Schwellwert der
Ubereinstimmung erreicht.

o Roter Balken: Das Objekt konnte nicht mit dem erforderlichen Ubereinstimmungsgrad gefunden wer-
den

Ein ,,Ausrufezeichen* als Einblendung im Livebild sagt aus, dass die Bildauswertung im PC langsamer lauft
als die Bildauswertung auf dem Vision Sensor, es werden nicht mehr alle Bilder, die vom Vision Sensor auf-
genommen werden angezeigt.

Dies kann bei Verwendung der Schlechtbildarchivierung evtl. zu Bildverlusten fiihren. Bei haufigem Auf-
treten des Ausrufezeichens, sollten auf dem PC Programme im Hintergrund geschlossen werden, um
mehr PC-Leistung zur Verfligung zu stellen.

Im Menii Vision Sensor Visualisation Studio / Ansicht konnen Sie die grafische Darstellung der Pri-
fergebnisse konfigurieren.
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Datei Optionen  Ansicht  Hife
Stortsete || zwick || || Dniken
Willkommen
Dieses Programm dient zur
Uberwachung/Uberprifung von
angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
von Prilfergebnissen.
Bildanzeige
Ergebnis
n
Kommandos / Bild einfrieren
Zoom
Rekorder Bilder
Bilder archivieren
Kommandos Ergebris | Statistk | Job | Hochladen |
Bild einfrieren
@ pktueles Bid
Blle Auswertungen | 11453 lilsiEte 30ms. Ricksetzen
Nachstes Bild
Nachstes Fehlerbild o q
Guttele [ 11453 || 1o0.00% | D | 3eams |
VES BT Schiechtteile [0 || 0.00% | =72 | 3zms |
Bilder archivieren
Modus: Run | IP Adresse: 192.168.60.199 | mkever Job: 1lJob1 | ZyMuszel: 30ms Q QO 9O QO QO 9

Abbildung 121: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio

Mit Ausnahme der Archivierung stehen samtliche Funktionen von Vision Sensor Visualisation Studio auch
im Programm Vision Sensor Configuration Studio zur Verfligung.

4.7.2 Kommandos / Bild einfrieren

Mit dem Button ,,Bild einfrieren" konnen Sie Einzelbilder des gewiinschten Typs (Aktuelles Bild, Nachstes
Bild, Nachstes Fehlerbild) anfordern und im Bildfenster zur Anzeige festhalten.

Das gewlinschte Einzelbild wird angezeigt und der Bildzahler bleibt auf der entsprechenden Bildnummer
stehen.

Mit ,,Fortsetzen" beenden Sie die Einzelbildanzeige.

4.7.2.1 Zoom

Mit dem Button "Zoom" wird das Bild in einem neuen Fenster in vergroBerter Anzeige geoffnet.

4.7.3 Bildrekorder

In den Programmen Vision Sensor Configuration Studio und Vision Sensor Visualisation Studio steht
Ihnen ein Bildrekorder zur Verfiigung. Wenn der Rekorder aktiviert ist, werden kontinuierlich entweder
alle Bilder oder nur Fehlerbilder in den internen Speicher des Sensors geladen. Dieser fasst 10 Bilder, die
altesten Bilder werden jeweils iiberschrieben (Ringpuffer). Die aufgezeichneten Bilder konnen anschlie-
Bend mit einem PC abgerufen und angezeigt, sowie auf dem PC oder einem externen Speichermedium
abgelegt werden und stehen dann zu Analyse- oder Simulationszwecken im Offline- Modus zur Verfligung.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio mussen Sie zum Abrufen der Rekorderbilder u.U. (falls
aktiviert) ein Passwort eingeben (Benutzergruppe Werker, siehe Benutzerverwaltung).

Rekorder aktivieren:
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Aktivieren Sie die Aufnahmefunktion in den Jobeinstellungen des Programms Vision Sensor Configuration
Studio (Reiter Alligemein). In der Ausklappliste des Parameters Rekorder konnen Sie wahlen, ob alle Bil-
der oder nur Fehlerbilder aufgezeichnet werden sollen.

Bilder auswihlen und aufzeichnen:

Wihlen Sie Bildrekorder auslesen aus dem Datei-Menu oder klicken Sie auf Button ,,Rek.Bilder" (nur in
Vision Sensor Visualisation Studio).

Es erscheint ein Bildfenster, in dem Sie die im Sensor gespeicherten Bilder auf den PC laden, betrachten
und abspeichern konnen:

[z Bilder yom Sensor - 0] x|

Datum | 13/03/2012 Aufzeichnungs Zeit | 15.32.26.000 Bilder E] - ]

[ Zuriick l [ ‘or l [ Speichern l [Alle speichern l [ Schliefen

Abbildung 122: Abbildung, Bildrekorder

Parameter |Bedeutung

Zuriick Anzeige des vorhergehenden Bildes
Vor Anzeige des nachsten Bildes
Speichern Speichern des angezeigten Bildes auf dem PC bzw. einem externen Speichermedium

Alle speichern | Speichern aller Bilder

Hinweise:

o Die laufende Nummer des ausgewahlten Bildes und die Gesamtzahl der Bilder (max. 10) werden im
Zahler unter dem Bildfenster angezeigt.

o Beim Speichern werden die Bilder im Bitmap-Format (Extension .bmp) abgelegt.

o Das zum jeweiligen Bild gehorige Priifergebnis (OK bzw. Fehler) und das Datum werden im Datein-
amen gespeichert (Format |JMMTT _laufende Nr._Pass/Fail.bmp, z.B. 090225_123456_Pass.bmp).
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« Wenn Sie zusammen mit den Bildern detaillierte Priifergebnisse aufzeichnen wollen, verwenden Sie

die Funktion Archivierung in Vision Sensor Visualisation Studio.

« Wenn Sie nur ein einzelnes Bild mit oder ohne Overlay aufnehmen wollen, konnen Sie anstelle des

Rekorders die Funktion Speichere aktuelles Bild im Datei-Menii verwenden.

« Die Bilder werden bei der Ubertragung auf den PC mit einem Zeitstempel versehen.

o Durch das Laden der Bilder vom Sensor auf den PC werden die Daten auf dem Sensor geloscht. Wenn
das Rekorder Fenster geschlossen wird ohne die Bilder vorher zu speichern gehen die Bilder ver-

loren.

4.7.4 Archivierung von Priifergebnissen und Bildern

Sie konnen Bilder mit und ohne Einzeichnungen sowie Prifergebnisse auf Ihrem PC oder einem externen

Speichermedium zu Analyse- oder Simulationszwecken archivieren (siehe Offline-Modus).

Die Ausfiihrung dieser Funktionen erfordert u.U. die Eingabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker,

sieche Benutzerverwaltung).

Archivierung konfigurieren:

I. Wahlen Sie ,,Archivierung konfigurieren aus dem Datei-Menii.

Es erscheint ein Dialogfenster mit folgender Auswahl:

U Archivierung konfigurieren

Archivierung

Pfad Fiir die Archivierung

Pfad | C:\Temp ] [

Einstellungen

Automatischer Stark

v | Zyklisches Uberschreiben

v| Speicherlimit 10ME: =
Bildkyp Alle Bilder =
Bild Mumerische Ergebnisse

Mitpratakall
Einzeichnungen IEpratakallisren

Speicher Modus

Ergebnis Bargraph [ - ]
w

(4 ] [ Abbruch

Abbildung 123: Abbildung, Archivierung konfigurieren
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Parameter Funktion
Pfad fiir Archi-
vi:ru:gr ren! Verzeichnis, in dem die Archivierungsdatei(en) abgelegt werden.

Einstellungen,
Automatischer
Start

Startet die Archivierung automatisch nach Start von Vision Sensor Visualisation Stu-
dio.

Einstellungen,
Zyklisches
Uberschreiben

Aktiviert das zyklische Uberschreiben der iltesten Bilder bei erreichen des Spei-
cherlimit.

Einstellungen,
Speicherlimit

Hier kann die Datenmenge begrenzt werden.

Einstellungen,
Bildtyp

In dieser Ausklappliste kann spezifiziert werden, welche Bilder (alle Bilder bzw. nur
Gut- bzw. Schlechtbilder) gespeichert werden sollen.

Einzeichnungen,

Ergebnis Bar- Auswabhl der zu archivierenden grafischen Darstellungen im Bild.

graph

Numerische Wenn ,,mitprotokollieren” aktiviert ist, werden in einer zusitzlichen .csv-Datei
Ergebnisse numerische Ergebnisdaten wie Koordinatenwerte o.a. archiviert.

2. Wihlen Sie die gewlinschten Optionen und bestatigen Sie lhre Wahl mit OK.

Archivierung starten/beenden:

Klicken Sie auf den Button ,,Bilder archivieren" im Fenster ,,Kommandos", um die Archivierungsfunktion
mit o.g. Einstellungen zu starten bzw. zu beenden. In der Statusleiste wird die gegenwartig zu speichernde
Bilddatei mit Namen angezeigt. Die Archivierung wird ausgefiihrt, solange der Button ,,Bilder archivieren"
gedruckt ist.

4.7.5 Statistik

Im Run-Modus werden die statistischen Daten des Priifprozesses im Reiter Statistik angezeigt. Die ange-
zeigten statistischen Daten sind fiir alle Detektortypen identisch:

Parameter Bedeutung

Alle Auswertungen Gesamtzahl der Priifungen

Gutteile Anzahl der Priifungen mit Resultat ,,OK"

Schlechtteile Anzahl der Prifungen mit Resultat ,,Fehler”

Min./Max./Mittlere Ausfiihrungszeit | Min./Max./Mittlere Ausfiihrungszeit fiir eine Auswertung in ms

Mit dem Button ,,Rucksetzen" konnen Sie alle Statistikwerte auf Null zuricksetzen.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Priifergebnisse und statistische Aus-
wertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.
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4.7.6 Ergebnis

Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf dem PC ausgefiihrt, und das ,,Ergebnis Statistik" Fenster
mit Detektorliste und Auswerteergebnissen angezeigt. Die Ausfiihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiert, da sie vom Sensor nicht vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten Priifergebnisse des in der Auswabhlliste markierten Detektors
angezeigt. Im Bildfenster werden — sofern eingestellt — das Bild, die Such- und Merkmalsbereiche und
Ergebnisgrafen angezeigt.

Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp:

Kemmanidas Ergebris | Satistke | Job | Hochladen |

Bild infrizren

@ Aktuelles Bild Detektor Ergebnis Score  [ms] Detektortyp Pasition X 339.9 Position ¥ 256.1

Nuéchstes Bild 1 |Detektor1 2 975 [ Brightness

2 Detekiorz ° 98 8 Contour E E
S R T Delta Pos. ¥ a1 Delta Pos. ¥ 0.2

Pasitionskontrolle | Aus Wirkel 0.7°

o —
Modus: | 1P adresse: 192.168.60.199 | Name: | ktiver Job: 1|Jobi | ZyMuszet: 3Lms Q @ QO 9O 9O 9

Delta Winke! 0.7° Skaligrung L.00

Abbildung 124: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Ergebnis

A i E - | fiir Detek-
-ngezelgte rgeb- | fiir Dete Bedeutung

nispar. tortyp

Ergebnis alle Teil / Merkmal erkannt (Erkannt = griin, Nicht erkannt = rot)
Ubereinstimmungsgrad des gefunden Musters mit dem ein-

Score alle
gelernten Muster

Ausflihrungszeit alle Zykluszeit fur eine Auswertungin ms

PositionX, PositionY | Kontur Koordinaten des gefundenen Merkmals (Mittelpunkt)

Delta X, Delta Y Kontur Abweichung der“Flndekoordlnaten ggu. Einlernposition /
durch Lagenachfiihrung

Positions- kontrolle Kontur Findeposition innerhalb des definierten Positionsrahmens

Winkel Kontur Orientierung (absoluter Winkel) des gefunden Merkmals

Delta Winkel Kontur Winkelabweichung zwischen eingelerntem und gefundenem
Merkmal

Skalierung Kontur Skalierung der gefundenen Kontur ggii. der eingelernten

Um die Prifergebnisse fiir einen anderen Detektor aufzurufen, markieren Sie diesen in der Auswahlliste.
Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Prifergebnisse und statistische Aus-
wertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.

4.7.7T Wechsel des aktiven Jobs

Im Reiter Job werden in der Auswabhlliste die auf dem Sensor verfigbaren Jobs angezeigt. Hier konnen Sie
zwischen verschiedenen im Sensor gespeicherten Jobs umschalten.
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Die Ausfiihrung von Funktionen, die ein Anhalten des aktiven Sensors zur Folge haben (Job-Umschaltung,
Job-Upload und Recoderbilder holen), erfordert falls aktiviert in Vision Sensor Device Manager die Ein-

Vision Sensor Benutzerhandbuch

gabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker, siehe Benutzerverwaltung).

Passwortebenen

Alle Nutzer

Vision Sensor
Device Manager

’7

Passw: Admin \

Vision Sensor
Visualisation Studio
- Bilder und Ergebnisse

Vision Sensor Configuration

Studio

- Einstellung aller Parameter

'

\ Passw: User \

|

- Job Upload
- Record Bilder

Abbildung 125: Abbildung, Passwortebenen

e Ergebnis | Statistk | 0B | Hochladen |

Eild einfrieren

@ Altuelles Bild

fuf dam Sensar verfiigbare Jobs

Name Beschreibung

Autor

Erstellt Geandert

1| 1ob1
2 Jobz

MNachstes Bid Neuer Job

Neuer Job

MNachstes Fehlerbild

Autor
Autor

13.03.2012 13.03.2012

13.03.2012 13.02,2012

(€l

192.168.60.199 | Name: | Aktiver Job: 1]30b1 | Zykuszelt: 31ms

Abbildung 126: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Jobumschaltung

Wihlen Sie einen Job aus der Liste und aktivieren Sie ihn mit Button ,,Aktiviert".

Der bisherige Job wird deaktiviert, der gewahlte Job ist jetzt aktiv.

Hinweise:

Bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von Run- nach Config Mode entstehen folgende Son-

derzustande der Ausgange:

o Der Puffer der verzogerten Ausgange wird bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von

,»,Run" nach ,,Config" gel6scht.

« Digitalausgange: Diese werden bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von ,,Run" nach ,,Con-
fig" auf die Grundeinstellungen (Defaults) zuriickgesetzt. Die Grundeinstellungen werden durch
,»Invert" im Tab Output-> Ausgangssignale festgelegt. ,,Invert” invertiert die Grundeinstellung des Digi-

talausgangs und gleichzeitig das Ergebnis.
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« Ready und Valid: Ready und Valid signalisieren bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von
,,Run" nach ,,Config", dass der Sensor nicht bereit ist und die Ergebnisse nicht gliltig sind. (Low Pegel)

4.7.8 Hochladen

Im Reiter Hochladen konnen Sie neue Jobs oder ganze Jobsatze vom PC in den Sensorspeicher laden. Die
verfiigbaren Jobs bzw. Jobsitze werden in der Auswahlliste angezeigt.

Jobs und Jobsitze konnen im Programm Vision Sensor Configuration Studio erstellt und dort unter Menii
Datei / Speichere Job / Jobsatz unter ... abgespeichert werden.

Kommandos

Bild einfrieren

@ Aktuelles Bild
Nachstes Bild

Nachstes Fehlerbild

Bilder archivieren

Ergebris | Statistie | Job | Hochladen |

Verfigbare Jobsatze in.{Data JobSet

Hame.

Erstellt

Geandert

1| Johset_L.jcb
2 | Jobset_2.jch
3 | Test2.job
4 |test.job

28.02.2012
28.02.2002
12.02.2012
05.03.2012

28.02.2012
23.02.2012
12,03.2012
05.03.2012

Upload

Modus: | IP Adresse: 192.166.60.199 | Name: | Akhver Job: 1|Jobl | ZyMuszei: 31ms

/7

9 @ 9 9 9 9

Abbildung 127: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Jobsatze laden

Hinweise:

« EinJobsatz besteht aus einem oder mehreren Jobs, die im Sensor oder auf Festplatte gespeichert sind.

o Die Ausfiihrung von Funktionen, die ein Anhalten des aktiven Sensors zur Folge haben, erfordert u.U.
die Eingabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker, siche Benutzerverwaltung).

« Wihlen Sie einen Job oder Jobsatz aus der Liste und laden Sie ihn mit Button ,,Hochladen" auf den Sen-

sor.

¢ Alle bisher auf dem Sensor gespeicherten Jobs werden bei dieser Aktion geloscht!
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5 Kommunikation

5.1 Moglichkeiten Bild- / Datentransfer und Archivierung

Der Vision Sensor kann auf verschiedenen Kommunikationskanalen mit SPS oder einem PC Daten aus-
tauschen. Es konnen dabei Daten vom Vision Sensor zu Steuerung/PC zyklisch oder auf Anforderung ver-
schickt werden. Die Steuerung /PC kann aber auch aktiv mit dem Vision Sensor kommunizieren, um z.B.
nur bei Bedarf, d.h. auf Anforderung Daten zu empfangen oder Einstellungen wie Jobumschaltung o.a. vor-
zunehmen.

Die verfligbaren Kommunikationskanale sind physikalisch:

o die Ethernet- Schnittstelle
o die RS422- Schnittstelle

Eine komplette Ubersicht {iber alle verfiigbaren Telegramme finden Sie in den Kapiteln Serielle Kom-
munikation ASCII (Seite 191) ff.

Im Folgenden wird in einigen Beispielen die Funktion und die dazu notigen Einstellungen der verschiedenen
Kommunikationsmoglichkeiten anhand von einigen beispielhaften Telegrammen gezeigt.

In den folgenden Beispielen wird auf der PC-Seite mit dem Serial- und Ethernet Software- Tool ,,Her-
cules* gearbeitet. Dies steht stellvertretend fiir lhre PC oder SPS Anwendung und alle nétigen Ein-
stellungen sind hier ersichtlich. Wenn Sie ebenfalls Hercules nutzen wollen steht die Hercules SETUP
utility - Produced by www.HW-group.com dort zum Download als Freeware bereit.

5.1.1 Ethernet, Port 2005/ 2006
Numerische Daten (welche unter Ausgabe/Datenausgabe) konfiguriert wurden, konnen in einem eigenen
ASCII/BINAER Format ausgegeben werden.

Der Sensor ist hier der (Socket-),,Server" und stellt die Daten (iber eine ,,Server-Socket" Schnittstelle
zur Verfiigung. Hauptsachlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle”.

Um die Daten lesen/verarbeiten zu konnen muss ein ,,Socket-Client" (PC, SPS, etc.) eine (Socket-)Ver-
bindung

(aktiv) zum Sensor aufbauen, und bekommt dann die Daten.

Vorgehensweise, Einstellungen

5.1.1.1 Ethernet Beispiel |I: Reine Datenausgabe vom Vision Sensor an
PC / Steuerung

Schritt I:

Nachdem der Job mit allen nétigen Detektoren, ggf. Lagenachfiihrung etc. eingestellt ist, wird hier die
Ethernetschnittstelle zur Datenausgabe aktiviert und ggf. parametriert.
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Datei Ansicht Optionen Hife

Do d-gelld P 2

Jol

Lagenachfiihrung

strtsete || zuick || vor || Drucken
Detektoren

Ausgabe

s

Schnittstellen

m
g
g
7
g
7
g

Ergebnis In diesem Reiter selektieren und aktivieren

Sie die genutzten digitalen Ein-/Ausgange
und die Schnittstellen zur Datenausgabe: ]

Parameter Beschreibung Einstellung 1

Interne I/0 Die interne /O Auswahlmagli

Trigger / Bildaktualisierung ist per default ob die Ein-

alkdtiv. Ausgange als
Einzelbild oder NPN betri
Trigger — werden.
Kontinuierlich Seriell Ausgabe des  Auswshlmiigli
definierten zwischen RS2
Verbindungsmodus Datenpaketes und RS422 | |
. . tber die Schnittstelle ||
Onling @ Offline E] Fit = (o] | [»]
Ausgabe einrichten
Pinbelegung ] Ausgangssignale Schnittstellen | Zeitsteuerung ] Datenausgabe ]
Mame Einstellung 1 Einstellung 2 Einstellung 3 Logische Ausgange Alktiv
1[interne 1/0 7|
2 |seriell R5422 = | 38400 Bd BET B =
3 |Externe I[JO Erweiterung 8 Eingange, 32 Ausgange =
LY Ethernet (In)2006 (0ut)2005 [0 5]
5 |Etherhiet/IP
Modus: | Name: Simulation | Aktiver Job:  1|Job1 | Zykuszeit: (nfa) | Flash: 3.0kB[-— |X:0Y:01:0 DouT 0 0 0 0 0 0

Abbildung 128: Datenausgabe, Ethernet

Im Beispiel wird die Ethernet-Schnittstelle im unteren Parameter-Bereich im Reiter: ,,Schnittstellen* mit
einem Haken in der Checkbox ,,Aktiv* aktiviert. Die Default- Einstellungen fiir Port Eingang (IN) = 2006
und Port Ausgang (OUT) = 2005 werden so iibernommen. Hier konnen beliebige andere Einstellungen
getroffen werden um die Datenausgabe an lhre Netzwerkumgebung anzupassen. Dazu ggf. Ihren Netz-
werkadministrator kontaktieren.

Schritt 2:

Im Reiter ,,Datenausgabe* werden die via Ethernet Port 2005 auszugebenden Nutzdaten konfiguriert.

In diesem Beispiel sind das:

« der Vorspann,,010
o das Gesamtergebnis von Detektor |

¢ der Nachspann ,,xxx*

Als Datenformat wurde ,,ASCII* definiert, dies erleichtert die Nachvollziehbarkeit dieses Beispiels. Die
Funktion mit anderen Daten, bzw. in Binar ist analog zu den hier beispielhaft gemachten Einstellungen.

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - [401N - 29.04.2014 Seite 133



F ES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch

Ausgabe einrichten

Pinbelegung ] Ausgangssignale ] Schrittstellen ] Zeitsteuerung Datenausgabe |

ASCIT S| orspann ‘010 | Detekkorspezifische Mutzdaten
Machsparn
P e | Aktiv | Detektor | Wert Min. Linge +

Trennzeichen ‘ | Detektorl Gesanmtergebnis :]
Telegrammende ‘ | [ANSI :]

|| Gewahite Felder || Telegrammlznge || Statusbyte

|| Detektorergebnisse | | Digialausgénge || Log. Ausginge Auf
|| Ausfiihrungszeit || akkiver Job || Priifsumme Ab

| Maodus: | MNare: ‘ Akkiver Job:  1|Jobl | Zykluszeit:  {nfa) | Flash: 0.4 kB [ 40,4 MBE | |><:D Vo Lo | | DOoUT 0 Q Q 0 Q Q |

Abbildung 129: Datenausgaben, Ausgabedaten konfigurieren

Schritt 3:

Nach Start des Ethernet Tools Hercules muss der Reiter ,, TCP-Client* fur die Kommunikation via Ether-
net mit dem Socket- Server Vision Sensor ausgewahlt werden.

'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDP Setup | Serisl  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Feceived/Sent data —TCP
Madule IP Port

| |
Fing | * Connect |

—TE& authaorizatior
TEA key

i |IZI1 020304 3 |namnanc
2. 05060708 4 [ODOECFT0

Suthorization code
| 3|

— PartStore test
[T MWT dizable

Received test data |

[~ Redirect to UDP
— Send

| I~ HEX Sendl ngmup
I I— HEX  Send | wvrw.HW-group.com

Hercules SETUP atility

I " HEX = Send | Version 3.2.5

Abbildung 130: Datenausgabe, Ethernet Tool / |
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Hier miissen nun noch die IP Adresse des Vision Sensor und das korrekte Port zum Datenempfang ein-
getragen werden.

Die IP Adresse des Vision Sensor ist in Vision Sensor Device Manager sichtbar. Siehe erste Zeile im Fens-
ter ,,Aktive Sensoren® = 192.168.60.199

= =] 3
Datei  Einstellungen  Hilfe
e[ ¢
Aktive Sensoren
IP-Adresse Hardware Sensortyp ¥ariar ¥ersion Mode  Sensornar
Startseite l [ Zuriick l [ Yor l [ Drucken
. [«]
Aktive Sensoren [l
In der Auswahlliste Aktive Sensoren
werden die i Metzwerk verfiugbaren
Sensoren angezeigt.
[4] [ [+] Konfiaurieren des anaeschlossenen Sensors
Sensaren Flr Simulationsbetrieh Anzeigen des angeschlossenen Sensors
Sensortyp \ersian Watianke:
1|@  Object l.2.40 | v Advanced | v Bedeutung der angezeigten Parameter
Z|@  Code reader 1.2.4.0 | ¥ Advanced |-
3 Parameter Bedeutung
IP-Adresse IP-Adresse des
Sensors im Metzwerk
Sensortyp Sensortyp
{Objekterkennung,
- Bikkiven Sensor hinzufiigen Farbsensor oder
Codereader)
IP Adresse [ Lo - l [ Hirzufiigen l ¥Yersion Firmware-Version
Modus Betriebsart {Run, —
Config oder Offliney L7l
[ Finden l [ konfigurieren l [ Anzeigen l [ Einstellungen
|IP Adresse (PCY 192, 166.60.20 Subnetz-Maske 255.255,255.0

Abbildung 131: Vision Sensor Device Manager, IP Adresse ...
Die Portnummer fiir den Ausgabeport wurde vorher unter Schritt | mit Port 2005 tibernommen.
Schritt 4:

Deshalb werden folgende Einstellungen in Hercules gemacht, Module IP = 192.168.60.199, Port = 2005.
Alle anderen Einstellungen bleiben auf den Defaultwerten. Mit einem Klick auf den Button ,,Connect*
wird auf den Vision Sensor verbunden und die Verbindung im Hauptfenster in griiner Schrift angezeigt.
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'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com ;lglﬂ

UDF Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Feceived/Sent data

-~ TCP
Connhecting to 122.165.60.199
Fiork

Connected to 192.168.60.199 Modile [P -

I'I 92.168.60.1593 |2|:||:|5

Fing | X Disc:u:unnectl
—TE& authaorizatior
TEA key

i |IZI1 020304 3 |namnanc
2. 05060708 4 [ODOECFT0

Authorization code
| 3|

— PartStore test
[T MWT dizable

Received test data |

[~ Redirect to UDP
— Send

[ HEx Send |

[ HEx Send |

[ HEx Send |

HWsrous

wvrw.HW-group.com

Hercules SETUP atility
Yerzion 3.2.5

Abbildung 132:, Datenausgabe, Ethernet Tool / 2

Schritt 5:

Der Vision Sensor muss nun noch mit ,,Sensor starten* von der PC- Anwendung aus gestartet werden
(im spateren Betriebsfall ist der Vision Sensor direkt nach dem Einschalten im normalen Betrieb und
schickt Daten wenn konfiguriert). Hier im Beispiel ist als Triggermodus = kontinuierlich eingestellt, d.h.
es werden kontinuierlich Auswertungen gemacht und damit Daten gesendet. Diese sind nun im Haupt-
fenster von Hercules sichtbar.
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- Bedienschritte

Job
Lagenachfibrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

Stop Sensar I

Trigger [ Bildakkualisierung ———

Einzelbild
Trigger
. Konfinuierlich

Abbildung 133: Datenausgabe, Ethernet, Sensor starten

'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDP Setup | Serisl  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data

Connhecting to 122.165.60.199

Conhected to 192.165.60.199
010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx0 | | |12 168.60.153
10Pxxx010Pxxx010Px=x010Pxx=x010Pxxx010Pxxx010Pxxx01 i
OPxxx010Pxxx010P xR 010Pxxx010Fxxx010Pxxx010Pxxx010 Fing | X DiSCD””ECtl
PrxxO010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010P=xxx010F
¥Xx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010FPxxx010Pxxx010Pxxx010Fx [ TEA authorzation
¥X010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010FPxxx010Pxxx010Pxx TEA key
¥O10Pxxx010P 0 10P 010 P 0 10P =0 10Pxxx010Pxxx 1:|EI'IEI2EI3EI¢1 S:IDEID.-'-‘-.DBDE
O10Px=xx010Pxx=x010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Px=x0
10Pxxx010Pxx=x010P X 010Pxx=x010Pxx=x010Pxxx010Pxxx01 2:|D5DED?DE 4:|DDDEDF1D
OPFxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010
Pxux010PKxx010PHxx010Pxxx010Pxx010Pxxx010Pxxx010p | Autharization code
¥EHO10Pxx=x010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Px=xx010Fx I %I
¥EO10P®xx010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010Pxxx

— TCF
fdodule [F Fark
f2005

— PartStore test
[~ MNYT dizable

Received test data |

[~ Bedirect to UDP

— Send

| I~ HEX Sendl ngmup
I I— HEX  Send | wvrw.HW-group.com

Hercules SETUP atility

I [ HEX  Send | Yerzion 3.2.5
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Abbildung 134: Datenausgabe, Ethernet, Tool / 3

Die hier sichtbaren Daten sind wie unter ,,Datenausgabe eingestellt:

e der Vorspann,,010
« das Gesamtergebnis von Detektor | (hier ein ,,P* fir Positiv, da Priifbedingung: Helligkeit erfiillt)

« der Nachspann ,,xxx‘*

5.1.1.2 Ethernet Beispiel 2: Kommmandos (Requests) von PC / Steue-
rung an Vision Sensor

mit Quittierung / Datenausgabe vom Vision Sensor
Schritt |

Zur besseren Ubersichtlichkeit wird hier fiir Beispiel 2 in den getriggerten Betrieb geschaltet. Das
geschieht wie folgt: Unter Job/Bildaufnahme/T riggermodus = Trigger einstellen. Ansonsten bleiben die Ein-
stellungen aus Ethernet Beispiel | im Vision Sensor unverandert.

O W

|| Datei Ansicht Optionen  Hilfe

o d-geljl@o 2

Bedienschritte
Job
Lagenachfihrung
strtsete || zuick || Vor || Drucken
(<]
Parameter Bildaufnahme Ml
Im Reiter Bildaufnahme bestimmen Sie die
grundlegenden Parameter der
Bildaufnahme. L4
Trigger [ Bildaktualisierung
Einzelbild
Trigger
Kontinuierlich
Verbindungsmodus ||
- _ < Start > 10 L ¥4
o wome | OF— alu. "
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Gedn | Bildaufmahme | Bildibertragung ] Archivierung 1 Filter ] Zykluszeit
1)Job1 Basisjob Autor 20012014 2001 | aufiseung . Rusetior
VGA (640x480), 2ot 3 | ) [oe08ms |5 00
Auto Qo o
029
Q9
Triggermodus \ierstérkung Interne Beleuchtung
_ 1.00 [a] 3 e
(®) Trigger it [+] Ein -
Kl T D () Freilauf Externe Beleuchtung
. Aus =
[ MNeu ] [ Offnen ] [ Speichern ] [ Léschen ] [ Alle léschen ]
Modus: | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Job1 | Zykuszeit: (n/a) | Flash: 2.9kB/-— |X:0Y:01:0 DouT 0 0 0 0 0 0

Abbildung 135: Datenausgabe, Ethernet, Trigger

Schritt 2
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Zum Absetzen von Kommandos an den Vision Sensor wird die Anwendung Hercules ein zweites Mal
geoffnet, diesmal mit Port 2006 als Eingangsport des Vision Sensor auf dem dieser Kommandos emp-
fangen kann. Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom Vision Sensor sind in
Kapitel Serielle Kommunikation ASCII ff. beschrieben.

%-Hercules SETUP utility by HW-group.co M (=[] | % Hercules SETUP utility by H¥-group.com -[af x|
UDP Setup | Serial  TCP Client | TEP Server | UDP | TestMade | About | UDP Setup | Seiial  TCP Client | TEP Server | UDP | TestMade | About |
Received/Sent data J— Received/Sent data -
Connecting to 192.168.60.159 ... ModulelP Fort: Connecting to 192.165.60.159 ... Moduls [P Part
Connected to 192.165.60.199 Connected to 192.1656.60.199
010Pxxx [192.168.60.133 2005 TRGTRGE| 192.168.60.199 2008
Fing X Disconnect Fing X Disconnect
TEA authorizatio TEA authorizatio
TEA ke TEA ke
1: 01020304 3 [030ace0C 1:[01020304 3 [03040e0C
2 [0soe0708 4 [opoEnF10 2 [osoen708 4 [opoEnF10
Authorization cods Authorization cods
 PortStore test 1 PortStore test
I~ NYT disable I~ VT disable
Received test data Recaived test data
I~ Rediect to UDP I~ Rediect to LDP
i Send I Send
| [~ HEX Send HI.UQ“OHP [TRE [~ HEX Send HI.Ugroup
I [ HEX  Send wivew.HW-group.com I I HEX  Send wrw.HW-group.com
Hercules SETUP wtility Hercules SETUP wtility
| 7 HEX  Send Version 3.2.5 | 7 HEX  Send Version 325

Abbildung 136: Datenausgabe, Ethernet Tool / 4

Im Fenster rechts wurde von Port 2006 aus das Kommando ,,TRG* (fiir Trigger, Kommando s. unten
erste Zeile) durch Klick auf den entsprechenden Button ,,Send* an den Vision Sensor geschickt. Das Kom-
mando wird beim Absenden im Hauptfenster in roter Schrift dargestellt. Der Vision Sensor antwortet
auf Port 2006 mit einer Quittung aus Kommando ,,TRG* und in diesem Falle ,,P* fiir ein positives Ergebnis
des Detektors |. (schwarze Schrift im rechten Fenster)

Im linken Fenster schickt der Vision Sensor liber Ausgabe- Port 2005 die unter Datenausgabe definierten
Werte,,010Pxxx“ wie auch in Beispiel Ethernet |.

ol A=
UDP Setup | Serisl  TCP Client | TCP Server | UDP | Testhads | About | UDP Setup | Serisl | TCP Clent | TCP Server | UDP | Test Mode | abaut |
Rocosyiidts ~1ee Recoradfonlate e
crnesting wo 182.158. 60 e Moduls 17 Port vy Wodile P Porl
Connected to 192.163.60.199 (FF} gy
010Pxsx 192.166.60.193 2005 MUT: AYT 192.166.60.199 2005
b T T SR R PO
Fing XK Disconnect Ping X Disconnect
..................................... HEhkEE
~TEA suthorizatio 148 [A¥0=576¢BR < 9BOES < ~CLpKS4E' €571 1 17%],0:96/ TEA authorizatio
TEA ke &' *24°LYfoghalSQ ¥a 00" §€rp TEA ke,
1 01020304 3 [osnaos0c \_go_cd¥QSTF; 6/3448E5) xeocTazdS_as | vgED514<6I51 ] 101020308 3 [os0s0B0C
{090 _NBS4554:;>ACA:4106F0 oD«’ SILoYHE:=?00EHHE
2 [05060708 4 [ODOEOFTD Py 2[05060708 4 [ODOEOFTD
[aif]
Autharization code (FF el PR Autherization cade
8| | 8
NVT: FF FD FF
 PortStore test LEbbEEE  PortStore test
NVT: FF FD FC
™ VT disable [~ HVT disable
ey | ............................................. Cawrp T
FFIa md.——/. [ (6A?
30311037 : :BLUW dsveQ: , s 5§ ‘%%,1/0*'5%/51"?'
I~ Redicctto UDP = ™ Rediest to UDF
~Serd ~ Send
[TRG [ HEX Send H I_Ugrou » [TRG [ HEX Send H I.Ugl‘ou P
|B\MD [ HEX  Send s HW-group.com |G\MD [ HEX  Send wivrw.HW-group.com
Hercules SETUP stility Hercules SETUR atility
| [~ HEX  Send Version 3.25 | I~ HEX  Send Version 3.2.5

Abbildung 137: Datenausgabe, Ethernet Tool / 5

Im Beispiel hier wurde das Kommando GIMO (GetlMage0) zum Vision Sensor geschickt. Dieser ant-
wortet mit den binaren Bilddaten wie im rechten Teil dargestellt. D.h. die unter Datenausgabe definierten
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Nutzdaten wurden wieder uiber Port 2005 ausgegeben. Der Response auf den Request ,,GIMO* wird aber
Uber Port 2006 ausgegeben. Diese Regel gilt fiir alle Nutz- bzw Response-Daten.

Achtung: Fiir das Kommando GIMx muss der Bilddatenrekorder eingeschaltet sein!

5.1.1.2.1 Ethernet Beispiel 2.1: Kommando Jobumschaltung von PC/
Steuerung an Vision Sensor
mit Quittierung / Datenausgabe vom Vision Sensor

Schritt |

Zur besseren Ubersichtlichkeit wird hier in den getriggerten Betrieb geschaltet. Das geschieht wie folgt:
Unter Job/Bildaufnahme/Triggermodus = Trigger einstellen. Ansonsten bleiben die Einstellungen aus
Ethernet Beispiel | im Vision Sensor unverandert. Alle Datenausgabedefinitionen werden hier in,,ASCII*
getroffen, ebenfalls zur besseren Nachvollziehbarkeit der Beispiele.

Fir dieses Beispiel wurde Job| mit der Datenausgabe:

« Vorspann:,,010“ und

¢ Nachspann: ,,xxx"

definiert

+ B _ e ]|

I R R R R R ————————————————S—S—S—S——————.
Datei Ansicht Optionen Hife
pogd-ge @ P 2
Jol
Lagenachfiihrung
startseite || zuick || ver || Druden

Detektoren

[»]

Ausgabe Datenausgabe

m
2
=
2
g
7

£

Konfiguration der Datenausgabe fur die
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fiir die Archivierung in .csv-Dateien.

Telegrammbeschreibung ASCI

-_— Telegrammbeschreibung Bindr
Beschreibung des Ethernet IP Response
Telegramms

| & Beschreibung des Ethernet IP Request
Telegramms

Trigger [ Bildaktualisierung

Engelld | TR b L !
Trigger Datenausgabemdglichkeiten
Kontinuierlich i
Verbindungsmodus (Etherneht—)pnrt 1’(ﬂﬂ|5hf R5422
Numerische Daten (welche unter =
< =] [ .
Online @ Offine E] Fit = - 7 ) (4] I_| fo e [»]
[—
Ausgabe einrichten
Pinbelegung ] Ausgangssignale ] Schnittstellen ] Zeitsteuerung Datenausgabe |
ASCIT - Vorspann 010 Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann HHH
2= Aktiv | Detektor Wert Min. Lange
e L - J
Telegrammende ANSI =
Gewahlte Felder Telegrammlange Statusbyte
Detektorergebnisse Digitalausgangs Log. Ausgange
Ausfithrungszeit Aktiver Job Priifsumme
Modus: Mame: Simulation | Aktiver Job: 1[Job1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 3.0kB [— |X:0Y:01I:0 DOUT 0 0 0 0 0 0

Abbildung 138: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung Job |
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Unter Job2 wurde Detektor | mit der

« Vorspann:,,020*

o Detektor I:,,Gesamtergebnis*

¢ Nachspann: ,,yyy* definiert.

Datei Ansicht Optionen Hife

logd-geljl@o 2

Datenausgabe:

Trigger [ Bildaktualisierung

Einzelbild
Trigger
Kontinuierlich
Verbindungsmodus
Online @ offine E] Fit ]

startseite || zwack |[ v || Druden

[+]

Datenausgabe

Konfiguration der Datenausgabe fiir die
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fir die Archivierung in .csv-Dateien.

Telegrammbeschreibung ASCIH
Telegrammbeschreibung Bindr
Beschreibung des Ethernet IP Response
Telegramms

Beschreibung des Ethernet IP Request
Telegramms

Datenausgabemdglichkeiten

(Ethernet-)port 2005 / RS5422

Mumerische Daten (welche unter
- ) Lo

(el |

(4]

A

[+]

Ausgabe einrichten
Finbelegung ] Ausgangssignale ] Schnittstellen ] Zeitsteuerung Datenausgabe |
Vorspann [UZU ] Detektorspezifische Mutzdaten
Machspann
=2 Loy 1 Aldiv Detektor  Wert Hin. Lange
Trennzeichen “ ] 1| [+ Detektorl Gesamtergebnis i} :]
Telegrammende [ ] [ANSI S ]
Export Gewahlte Felder Telegrammlsnge Statusbyte
Detektorergebnisse Digitalausgange Log. Ausgsnge Auf
Ausfilhrungszeit Aktiver Job Priifsumme
Modus: | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Job1 | ZyKuszeit: (n/a) | Flash: 15.8kB/— |X:0V:0L:0 o Q@ @ Q@ Q@ 9O 9

Abbildung 139: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Job 2

Schritt 2

Hier wurde die Anwendung Hercules zwei Mal geoffnet, einmal mit Port 2005 (Empfangen von Ergeb-
nissen wie in ,,Datenausgabe* definiert) und Port 2006 (Kommandos + Quittung) als Eingangsport des

Vision Sensor auf dem dieser Kommandos empfangen kann.

Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom Vision Sensor sind in Kapitel Serielle
Kommunikation ASCI| ff. beschrieben.
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4-Hercules SETUP utility by HW-group.com

Received/Sent data

JT=IE

UDP Setup | Seiial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Connecting to 192.168.60.199 ...
Connected to 192.168.60.159
020Pyyy

TR
lodule P Port

192.162.60133 2005
Fing X Disconnect,

~TEA authorizatior

TEAkey
1; [0T0z0304 3 [Ba0AnBOC
2 [osce0708 4 [oD0EOFTO

Authorization code

~ PortStore test
I~ NVT disable

Fleceived test data

I~ Rediectto UDP

[~ Send

[~ HEx  Send s HW group.com

Hercules SETUP wtility

[T HEX  Send Version 3.2.5

2 Hercules SETUP utility by HW-group.com

~=101x|

UDP Setup | Serisl  TCP Client | TCP Server| UDP | TestMode | About |

Received/Sent data

Connected to 1592.165.60.1583
TRGTRGE|

Connecting to 192.168.60.1939 ...

- TEP
e P Pt

192.168.60.1339 2008
Ping X Discannact

[ TEA autharizatior

TEA ke
1:|01020304 | 3: |0S0A0B0OC
2 |050E0708 | 4 [ODOEOF10

Authorization code

[~ PontStore test

I~ NVT disable

Facsived test data

™ Redirect to UDF

[~ Send

[TRE

[ciBani

[Cipa0z

™ Hex_send | HIWDs e
I HEX  Send v HW-group.com

Hercules SETUP wtility

" HEX  Send Version 32.5

Abbildung 140: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / |

Im rechten Fenster (Port2006) wurde das Kommando TRG (Trigger, s. unten bei ,,Send*, erste Zeile)
abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit,, TRG* dargestellt. Der Vision Sensor ant-
wortet sofort mit der Quittung ,, TRGP** (Wiederholung des Kommandos ,,TRG* und ,,P* fiir Positiv, in
schwarzer Schrift im rechten Fenster)

Im inken Fenster (Port2005) schickt der Vision Sensor, auf dem gerade der Job2 aktiv ist, den ent-
sprechenden Ergebnisstring der unter Datenausgabe in Job 2 mit ,,020Pyyy* definiert ist.

2 Hercules SETUP utility by HW-group.com

Received/Sent data

=10l

UDP Setup | Serisl  TCP Clent | TCP Server | UDP | Testhads | About |

Connecting to 192.168.60.199 ...
Connected to 192.168.60.199
020PyyY

F1P
Hdule I Port

19216860133 2005
Fing X Disconnect,

~TEA authorizatior

TEAkey
1:|07020304  3:|0304A0B0C
2,|05080708  4;|0DOEOF10

Authorization code

[~ PortStore test
[~ NWT disable

Received test data

I~ Rediectto UDP

[~ Send

[~ HEX Send Hngrnup
" HEX  Send s HW-group.com

Hercules SETUP wility

[” HEX  Send Version 3.25

% Hercules SETUP utility by HW-group.com

~1olx

UDP Setup | Seriel  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Received/Sent data

Connected to 159Z.168.60.189
TRGTRGPCIBOO1CIBRTOO]

Connecting to 192.168.60.183 ...

TCP
Mo P Fot

192.168.60.193 2006
Fing X Disconnect

[ TEA autharizatior

TEA ke
1:{01020304 | 3 [00ADBOC
2 |05060708  4: [ODDECF10

Authorization code

[~ PortStore test
I~ NYT disable

Flacsived test data

™ Redirect to UDF

- Send
|TF\G [~ HEX Serd
| EEI [~ HEX Send
[ciBo02

HWsrowe

wivraHW-group.com

Hercules SETUP stility
[~ HEx | Send macro (Press F2 to send this macro) |
T |

Abbildung 141: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 2

Nun wurde im rechten Fenster (Port2006) das Kommando CJ|B00| (ChangeJoB 001, 001 = Job Nr. I,
siehe unten bei,,Send", zweite Zeile) abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit
,»CJB0O1“ dargestellt. Der Vision Sensor antwortet sofort mit der Quittung,,CJBPT001* (Wiederholung
des Kommandos ,,CJB*, ,,P* fiir Positiv, ,, T* = Triggered, 001 Jobnummer auf die umgeschaltet wurde)

Seite 142
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% Hercules SETUP utility by HW-group.
UDF Setup| Serial  TCF Client | TCF Server | UDF | TestMode | About |
Riecslved/Sent data

I8 (=]

Connecting to 192.168.60.199 ...
Connected to 192.168.60.199
020Pyyy010xxx

~TCP
Indule P Part

192.168.60.199 2005
Fing ¥ Disconnect

TEA authorizatior

TEAksy—————
1: [01020304 3:[0s0A0B0C
2 [5060708 4 [ODOEOFID

Authorization code

~ PortStore test
I~ NVT disatle

Feceived test data

™ Rediect to UDP

[~ Send

| I~ HEX Send
| I~ HEX Send
| I~ HEX Send

HWs 55

v HW-group.com
Hercules SETUP stility
Version 3.2.6

42 Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serisl  TCP Clent | TCP Server | UDP | Test Mods | Abaut |
Received/Sent data

=181

Connecting to 192.163.60.193 ...
Connected to 192.16d8.60.199
TRGTRGPCIEOOLCIEPTOO1TRGTRGE

TCP
Hatile P ot

152 168.60.199 2006
Ping X Disconnect

[ TEA autharizatior

TEA ke
1:|M020304 | 3:|0906080C
2:|05080708 | 4: |ODOECF10

Authorization code

[ PortStore test
™ NYT disable

Fecsived test data

I~ Rediect to LDP

[~ Send

| BE]

[CiB00z

|ms [~ HEX Send
[~ HEX Send
[~ HEX Send

HWsraus

wirw.HU-group.com
Hereules SETUP wtility
Version 325

Abbildung 142: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 3

Auf ein weiteres Trigger- Kommando TRG (siehe unten bei ,,Send*, dritte Zeile) wird dies im Haupt-
fenster wieder in roter Farbe mit,, TRG* dargestellt. Der Vision Sensor antwortet wieder sofort mit
der Quittung ,, TRGP* (Wiederholung des Kommandos ,, TRG* und ,,P* fiir Positiv)

Im linken Fenster (Port2005) schickt der Vision Sensor, nachdem zuvor auf Job | umgeschaltet wurde,
nun den entsprechenden Ergebnisstring, der unter Datenausgabe in Job | mit,,010xxx" definiert wurde !

Funktion der beiden Ethernet-Ports fiir Ein- und Ausgabe:

*A: Port 2005, nur eine Richtung: Sensor >> PC, alle Nutzdaten, definiert unter ,,Datenausgabe*

*B: Port 2006, beider Richtungen: Sensor <> PC, Kommandos an Vision Sensor mit Quittierung, + alle
Responsedaten auf Kommandos (keine Nutzdaten)

Vision Sensor

*A PC
o
*B
- —
\
a—N
—

Abbildung 143: Ethernet- Ports

5.1.2 RS422

Numerische Daten (welche unter Ausgabe/Datenausgabe) konfiguriert wurden, konnen in einem eigenen

ASCII/BINAER Format ausgegeben werden.

Der Sensor ist hier der (Socket-),,Server" und stellt die Daten liber eine ,,Server-Socket" Schnittstelle
zur Verfligung. Hauptsachlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle".
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Um die Daten lesen/verarbeiten zu konnen muss ein ,,Socket-Client" (PC, SPS, etc.) eine (Socket-)Ver-
bindung

(aktiv) zum Sensor aufbauen, und bekommt dann die Daten.

Vorgehensweise, Einstellungen

5.1.2.1 RS422 Beispiel |: Datenausgabe vom Vision Sensoran PC/
Steuerung, und Kommandos (Requests) an den Vision Sensor

mit Quittierung / Datenausgabe vom Vision Sensor

Schritt I:

Nachdem der Job mit allen nétigen Detektoren, Lagenachfiihrung etc. eingestellt ist wird hier die RS422
Schnittstelle zur Datenausgabe aktiviert und ggf. parametriert.

C

|
Datei Ansicht Optionen Hife

iodd-gelleo 2
Bedienschritte
i i
I
strtsete || zuuck || vor || Druden |
sennittstellen =
11 disem Reite selecteren und aktivieren

Sie die genutaten digitalen Ein-/Ausgangs
und die Schnittstellen zur Datenausgabe: ||

- Parameter Beschreibung Einstellung 1
j— Interne I/0 Die interne 1/0 Auswahlmaglig

R ist per default  ob die Ein-
: aktiv. Ausgange als

Trigger / Bidaktualsierung

Einzelbild | — oder NPN betri
Trigger werden.
iogtiqueck Seriell RO AT
definierten zwischen RS2
Verbindungsmodus Datenpaketes und RS422
aber die v
owe  ®ome | [ AN w o
—
Ausgabe einrichten
Finbelegung | | zeitste | o |
Name Einstelung 1 Enstelung 2 Einstelung 3 Logische Ausgange Aktiv
1 Interne 1/0 PNP = v
» P - < Tsmoes P CTR— Su |
3 | Externe 1/0 Erweiterung 32 Ausgange H
4 |Ethernet (in)2006 S foub200s 15
5 | EtherNet/IP ™
Madus: Name: Simulation | Aktver Job: 1lJ0b1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 3.0k8/— [X:0¥:01:0 T @ @ @ @ 9O Q9

Abbildung 144: Datenausgabe RS422

Im Beispiel wird die RS422- Schnittstelle im unteren Parameter- Bereich im Reiter: ,,Schnittstellen mit
einem Haken in der Checkbox ,,Aktiv* aktiviert.

Die Default- Einstellungen fiir Baudrate = 19200 und Logische Ausginge = 0 werden so Gibernommen.
Hier konnen auch beliebige andere Einstellungen getroffen werden, die dann auf der Gegenseite nur wie-
der lhre Entsprechung finden missen.

Schritt 2:

Im Reiter ,,Datenausgabe* werden die via RS422 auszugebenden Nutzdaten konfiguriert. In diesem Bei-
spiel sind das:
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« der Vorspann,,010
o das Gesamtergebnis von Detektor |

« der Nachspann ,,xxx*
Als Datenformat wurde ,,ASCII“ definiert, dies erleichtert die Nachvollziehbarkeit dieses Beispiels.
Die Funktion mit anderen Daten, bzw. in Binar ist analog zu den hier beispielhaft gemachten Ein-

Ausgabe einrichten

| Pirbelegung | Ausc | Schrittstellen | D |

ASCIT ¥ | Vorspann o1 Detektorspezifische Hutzdaten
Nach:
<EEFEIN o Aktiv | Detektor Min. Lénge
Trennzeichen :]
Telegrammende ANST B

Gewihlte Felder Telegrarnminge Statushyte

Detektorergebnisse Digtalausginge Log. Ausgange Auf

N — ——
Madus: Hame: | Aktiver Job: 103001 | ZyMuszeit: (nfa) | Flash: 0.4k /40.4MB | %070 LO o @ @ Q@ Q@ 9O Q

Abbildung 145: Datenausgabe RS422, Ausgabedaten konfigurieren

Schritt 3:

Der Vision Sensor muss nun noch mit ,,Sensor starten“ vom PC aus gestartet werden (in der spateren
Anwendung ist dieser nach dem Einschalten im normalen Betrieb und schickt Daten wenn konfiguriert).
Bedienschritte
Job
Lagenachfibrung
Dietekboren
Ausgabe

Ergebnis

Skop Sensar

Trigger | Bildaktualisierung

Einzelbild
Trigger
. Kontinuietlich

Abbildung 146: Sensor starten
Schritt4:

Nach dem Start des Serial- Tools Hercules muss der Reiter ,,Serial“ fur die Kommunikation via RS422
mit dem Socket- Server Vision Sensor ausgewahlt werden.
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'-':f_ii‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - ||:||5|

UDP Setup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Feceived/Sent data

Serial port COMS opened  Seral
i El =
|COMS =l
Baud
{15200 =]
Data size
[ =
Farity
Inu:une j
Handshake
{oFF =]
ffade
IFree j
x Cloze |
— Modem lines
@0 @R @0k @CTs @ DIR W RTS Hiv/a P/ updaie |
— Send

| ™ HEX Sendl ngmup
I I_ HE¥  Send | wvrw.HW-group.com

Hercules SETUP atility

I 7 HEX  Send | Version 3.2.5

Abbildung 147: Datenausgabe, RS422 Tool / |

Hier mussen nun noch die korrespondierende Baudrate wie im Vision Sensor, und das korrekte Port
COMx zum Datenempfang eingetragen werden.

Die Baudrate ist im Reiter Ausgabe/Schnittstellen ersichtlich. Die Nummer der serielle Schnittstelle
COMx (hier am PC) ist am PC unter Start/Systemsteuerung/System/Hardware/Geratemanager, unter
Anschlisse (COM und LPT) ersichtlich, hier COMS.

Alle anderen Einstellungen rechts entsprechen den Defaulteinstellungen von Hercules. Wichtig ist die
Aktivierung von ,,DTR* und ,,RTS".

Mit einem Klick auf den Button ,,Connect* wird auf den Vision Sensor verbunden und die Verbindung im
Hauptfenster in griiner Schrift angezeigt.
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Systemeigenschaften 2=l

Systemwiederherstellung | Automatische Updates | Remote |
Allgemein | Computerhame Hardware | Enwaitart |

[~ Gerdte-Manager

Diexr Gendte-Manager listet alle auf dem Computer installerten
Hardwarsgerite auf. Verwenden Sis den Gerdte-Manager, um
die Eigenschaften eines Gerts 2u andern

Gerdteh anager
et
Dunch die Treibersigrisming kann siche EEda s

nstallierte Treiber mit Windows kowpal| Datei  aktion  ansicht 7
Update kinnen Sis festiagen, wis Trei

aktualisiert werden sollen, - = | ‘ & | =2 | | = &
Treibersignierung i a £58091-C0 =

r,bf Anschiidsse (COMund LPT)
- Hardwareprofile 5 USB Serial Port (COMS)

[Iber Hardwareprofile karnen Sie vers £ @, Audio-, Video- und Gamecontraler
konfigurationen eintichten und speiche 3} Batterien
3l Computer

E
E

B

- DYD/CD-ROM-LauFnerke
[#-{#5 Eingabegerate (Human Interface Devices)
B Grafikkarte

[+ =) IDE ATAJATAPL-Controller
-4 IEEE 1394 Bus-Hostcontrollsr
[)-<e Laufwerks

- 7") Mause und andere Zeigegerate
E

B

B

E

E

B

B

E

k

3l Modems

+ Manitore

£ BB Netzwerkadapter

o [l PCMCIA- und Flash-Speichergerate
i i PCMCIA-Adapter

¥ #8 Prozessoren

3l v% Secure Digital-Hosteontroller

. 1§ Systemgersts

+l. 2 Tastaturen =l

Abbildung 148: Datenausgabe, RS422 COM x
Schritt 5:

Mit einem Klick auf den Button ,,Send** wird das Kommando ,,TRG* an den Vision Sensor geschickt. Die-
ser antwortet mit der Quittung ,, TRG*, gefolgt von ,,P* fuir positiven Trigger und den Nutzdaten
,,010Pxxx*.
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'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDP Setup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data .
- — Serial
Jerial port COMS opened Name
TRGTRGPO1OP®xx
|COMS ]
Baud
{15200 =
Data zize
E =
Farity
Inu:une j
Handzhake
{oFF ]
fdode
IFree j
x Cloze |
— Modem lines
@Cco @FR @ DsR @ CTs W DTR W RTS Hitda Pt updlate |
— Send
[TRG ™ HEX Serd | ngmup
I I_ HE¥  Send | wvrw.HW-group.com
Hercules SETUP atility
I 7 HEX  Send | Version 3.2.5

Abbildung 149: Datenausgabe, RS422, Tool / 2
Schritt 6:

Im folgenden Beispiel wurde das Kommando ,,SST041000* (SetShutter Temporar, 04= Anzahl der Stellen
des Shutterwertes, 1000 = Shutterwert in Microsekunden) gesendet und der

Vision Sensor antwortet mit SSTP (SetShutter Temporar, P = Positiv). Alle verfigbaren Telegramme sind
in Kapitel Serielle Kommunikation ASCII ff. aufgefiihrt und werden analog zu den hier gezeigten Bei-
spielen verwendet.
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'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDP Setup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
FReceived/Sent data .
- — Serial
Jerial port COMS opened Name
TRGTRGPDlﬂFxxxSSTDQIDDDSSTPl
|COMS ]
B aud
{15200 =
[ata size
E [
Farity
Inu:une j
Handshake
{oFF ]
fiiode
IFree j
x Cloge |
— Modem lines
@Cco @FR @ DsR @ CTs W DTR W RTS Hitda Pt updlate |
— Send
[TRG [~ HEX  Send | ngmup
[55T041000 [~ HEX  Send | s HUW-group.com
Hercules SETUP stility
I 7 HEX  Send | Version 3.2.5

Abbildung 150: Datenausgabe, RS422 Tool / 3

5.1.2.1.1 RS422 Beispiel |.1: Kommando Jobumschaltung von PC / Steue-
rung an Vision Sensor

mit Quittierung / Datenausgabe vom Vision Sensor

Schritt |

Hier wird mit den gleichen Job- und Datenausgabe- Einstellungen gearbeitet wie in ,,Ethernet Beispiel 2.1.

Zur besseren Ubersichtlichkeit wird in den getriggerten Betrieb geschaltet. Das geschieht wie folgt:
Unter Job/Bildaufnahme/Triggermodus = Trigger einstellen. Ansonsten bleiben die Einstellungen aus
Ethernet Beispiel | im Vision Sensor unverandert. Alle Datenausgabedefinitionen werden hier in ,,ASCII*
getroffen, ebenfalls zur besseren Nachvollziehbarkeit der Beispiele. Unter Ausgabe/Schnittstellen wurde
hier die Schnittstelle RS422 aktiviert.

Fir dieses Beispiel wurde Job| mit unten sichtbaren Detektoren, und der Datenausgabe mit

« Vorspann:,,010“ und

o Nachspann: ,,xxx* definiert
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Einzelbild
Trigger
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Verbindungsmodus
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strtsete || zuick || vor || Drucken

[v]

Datenausgabe

Konfiguration der Datenausgabe fur die
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fur die Archivierung in .csv-Dateien.

Telegrammbeschreibung ASCII

- Telegrammbeschreibung Binar
Beschreibung des Ethernet IP Response
Telegramms

Beschreibung des Ethernet IP Request
Telegramms

Datenausgabemdglichkeiten

(Ethernet-)port 2005 [ RS422
Numerische Daten (welche unter
: ot

G

(]

[r]

A
—]

Ausgabe einrichten
Pinbelegung ] Ausgangssignale ] Schnittstelen ] Zeitsteuerung Datenausgabe |
ASCII - Vorspann [ 010 ] Detektorspezifische Mutzdaten
Nach:
e ox J Aktv | Detektor | Wert Min. Léinge +
- | —
Telegrammende [ ] [ANSI s ]
Gewahlte Felder Telegrammignge Statusbyte
Detektorergebnisse Digitalausgangs Log. Ausginge
Ausfilhrungszeit Aktiver Job Prifsumme

Modus: | Name: Simulstion | Aktiver Job: 1)Jobl

| Zykuszeit: (nfa)

| Flash: 3.0k8/— |X:0Y:0L:0 oot @ @ @ O @ O

Abbildung 151: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung, Job |

Unter Job2 wurden andere Detektoren mit der Datenausgabe:

Vorspann:,,020
Detektor I:,,Gesamtergebnis*

Nachspann: ,,yyy* definiert.

Seite 150
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FESTO

strtsete || zuick || vor || Drucken

[v]

Datenausgabe

Konfiguration der Datenausgabe fir die —
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fur die Archivierung in .csv-Dateien.

Telegrammbeschreibung ASCII
Telegrammbeschreibung Binar
Beschreibung des Ethernet IP Response
Telegramms

Beschreibung des Ethernet IP Request
Telegramms

Einzelbild
Trigger Datenausgabemdaglichkeiten
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Verbindungsmodus (Ethernet-)port 2005 / RS422
Numerische Daten (welche unter =
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Onling ® Offine E] Fit = (o] [ [»]
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Pinbelegung ] Ausgangssignale ] Schnittstelen ] Zeitsteuerung Datenausgabe |
ASCIT - Vorspann 020 Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann
== Y Aktiv | Detektor  Wert Min. Linge
Trennzeichen [| ] 1| [v] Detektorl Gesamtergebnis 0 :]
Telegrammende ANSI s
Gewahlte Felder Telegrammignge Statusbyte
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Abbildung 152: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung, Job 2
Schritt 2

Nach dem Start des Serial-Tools Hercules muss der Reiter ,,Serial* fiir die Kommunikation via RS422 mit
dem Socket-Server Vision Sensor ausgewahlt werden.

Hier missen nun noch die korrespondierende Baudrate wie im Vision Sensor, und das korrekte Port
COMx zum Datenempfang eingetragen werden.

Die Baudrate ist im Reiter Ausgabe/Schnittstellen ersichtlich. Die Nummer der serielle Schnittstelle
COMx (hier am PC) ist am PC unter Start/Systemsteuerung/System/Hardware/Geratemanager, unter
Anschlisse (COM und LPT) ersichtlich, hier COMS. (s. auch RS422 Beispiel I, Schritt 4)

Alle anderen Einstellungen rechts entsprechen den Defaulteinstellungen von Hercules. Wichtig ist die
Aktivierung von ,,DTR* und,,RTS*

Mit einem Klick auf den Button ,,Connect* wird auf den Vision Sensor verbunden und die Verbindung im
Hauptfenster in griiner Schrift angezeigt.
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Schritt 3

Mit dem Kommando ,, TRG* (Trigger, s. unten bei,,Send* |. Zeile) wurde eine Bildaufnahme + Aus-
wertung auf dem Vision Sensor ausgelost, und dieser sendet sofort die Kommando- Quittung: ,, TRGP*
(,,P“ fir Positiv). Ausserdem, da im Moment Job| aktiv ist, den Datenausgabestring ,,010xxx‘ wie in Job |
definiert.

'-':f_ii_‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |I:I|5|
UDP Getup Serisl | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data .
- — Serial
Ferial port COMS opened M
e
TRGTRGPO1O0x=xx
[COMS ]
B aud
[ 13200 2
Data size
E =]
Farity
Innne j
Handshake
|oFF ]
iade
IFree j
X Clase |
— Modem lines
@Cco @R @ DSR @ CTs W DTR [ RTS Hitia P update |
— Send
GE ™ HEX Send | HI_Ugrnup
I - HEXﬂI vy, HW-group.com
Hercules SETUP stility
I 7 HEX  Send | Yerzion 3.2.5

Abbildung 153:, Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung Tool / |

Seite 152 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

Schritt 4

Mit dem Kommando ,,CJB002* (Change)oB, Job Nr. 002, s. unten bei ,,Send* 2. Zeile) wird nun auf Job 2
umgeschaltet

Die Kommando- Quittung: ,,CJBPT002“ (Wiederholung des Kommandos ,,CJB*, ,,P* fiir Positiv, ,, T“ =
Triggered, 002 Jobnummer auf die umgeschaltet wurde) wird sofort gesendet und im Hauptfenster ange-

zeigt.

'-':f_ii‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - ||:||5|
UDP Getup  Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Received/Sent data e
Jerial port COMS opened Mame
TRGTRGPDIDKKKCJBDDZCJBPTEIEIZl
|COMS =]
Biaud
[ 13200 =
Data size
E [~
Farity
Inu:une j
Hatidzhake
|oFF ]
ffade
IFree j
x Cloze |
— Modem linez
@co @R @ DsR @cCls # DIR # RTS Hiw/g i/ update |
— Send
[TRG [~ HEX Send | HI_Ugrnup
[CiBo02 ™ HEX Send | wvy H-groupcom
Hercules SETUP atility
I 7 HEX  Send | Yerzion 3.2.5

Abbildung 154: Datenausgabe RS422, Jobumschaltung Tool / 2
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Schritt 5

Nach einem weiteren Trigger- Kommando ,, TRG* (Trigger, s. unten bei,,Send* |. Zeile) wurde eine wei-
tere Bildaufnahme + Auswertung auf dem Vision Sensor ausgelost und dieser sendet sofort die Kom-
mando- Quittung: ,, TRGP* (,,P* fuir Positiv). Ausserdem, da nun Job2 aktiv ist, den Datenausgabestring
,,020Pyyy*“ wie in Job 2 definiert.

'-':f_ii_‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com =0l =|
UDP Getup Serisl | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data .
Jerial port COMS opened _Ns:r:zl
TEGTRGPO10xxxCIJEOOZCIEPTOOZ TRGTRGPOZOPYYY
[COMS ]
Baud
[ 13200 2
Data size
E =
Farity
Inn:nne j
Handshake
|oFF =l
flode
IFree j
X Clase |
— Modem lines
@Cco @R @ DSR @ CTs W DTR [ RTS Hitia P update |
— Send
[TR& ™ HEX Send | HI_Ugrnup
IEJBEIEQ I_ HE* Send | wvrw.HW-group.com
Hercules SETUP atility
I ™ HEX  Send | Verzion 3.2.5

Abbildung 155: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung Tool / 3

5.1.3 PC- Archivierung (Vision Sensor Visualisation Studio)

Hiermit konnen Bilder und numerische Daten (im csv Format) durch den ,,Viewer" (Vision Sensor Visua-
lisation Studio) selbst

permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden.

Die Konfiguration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt tiber den ,,Viewer" (Vision Sensor Visua-
lisation Studio).

-->> (iber Menue ,,Datei/Archivierung konfigurieren".

Dies ist eine reine PC-Funktionalitat.
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Schritt |:Vision Sensor Visualisation Studio

starten aus Vision Sensor Device Manager, Klick auf Button ,,Anzeigen*

=lalx|
Datei  Einstellungen  Hilfe
&[> ©
Aktive Sensoren
IP-Adresse Hardware Sensortyp ¥ariar ¥ersion Mode  Sensornar
1K L& b
Startseite ] [ Zuriick ] [ Yior ] [ Drucken
[a]
Aktive Sensoren Tl
In der duswahlliste Aktive Sensoren
werden die im Metzwerk werfigbaren
Sensoren angezeigt.
(4] [ [»] Konfiaurieren des anaeschlossenen Sensars
Sensoren Fur Simulationsbetrisb Anzeigen des angeschlossenen Sensors
Sensorkyp \ersion Wariante
1|@  Object 1.2.4.0 | v Advanced |- Bedeutung der angezeigten Parameter
2|2 Codereader 1.2.4.0 | ¥ Advanced | ¥
3 Parameter Bedeutung
IP-Adresse IP-Adresse des
Sensors im Netzwerk
Sensortyp Sensortyp
{Objekterkennung,
- Akkiven Sensor hinzufiigen Farbsensor oder
Codereader)
1P Adresse [ L |v l [ HinzuFiigen l Yersion Firrmware-Version
Modus Betriebsart {Run, —
Config oder Offline) [
[ Finden l [ Kanfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen
|IP Adresse (PC) 192,168,60,20 Subnetz-Maske 255,255,255.0

Abbildung 156: Vision Sensor Device Manager
Vision Sensor Visualisation Studio wird geoffnet

Voraussetzungen fir die korrekte Bildanzeige sind: Freilauf eingestellt oder mind. ein Trigger erfolgt, Bild-
Ubertragung unter: Vision Sensor Configuration Studio/|ob/Bildiibertragung/Vision Sensor Visualisation
Studio aktiviert.

Schritt 2

Im Menuebalken wird unter Datei ,,Archivierung konfigurieren® ausgewahlt.
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| =T
1 Optiomen  Ansicht  Hilfe
| =
H Archivierung konfigurieren. ..
i
[ lﬂ Akkuelles Bild speichern. ..
1 ﬁ Eilder vom Sensor
“erzeichnis (Jobsatz) Festlegen. .,
1 Startseite ] [ Zuriick. ] [ Wk ] [ Drucken
| Beenden
! Willkommen
Dieses Prograrnm dient zur
i Uberwachung/Uberprifung von
: angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
] won Prifergebnissen.
i
(
] Upload
1 Kommandos /Bild einfrieren
1 Zoom
} Rekorder Bilder
i Bilder archivieren
i
Kommandos Ergebnis | Statistik, | Job ] Hochladen ]
Bild ginfrisren
@ Akkueles Bid Mirimale: [ﬁ
Flle AU NI Ausfihrungszeit 29ms (e GeEem
Néchstes Bild
Machstes Fehlerbild -
T TR - Cra—
T TR || 10,00 M o leme
Ausfihrungszeit
Bilder archivieren

Madus: Run | IP Adresse: 19216860199 | | mkdiver Job: 1lJobl | Zykluszeit: 29ms

Abbildung 157: Vision Sensor Visualisation Studio, Archivierung
Daraufhin wird folgender Dialog zur Einstellung der Parameter zur Archivierung sichtbar.

Folgende Einstellungen sind moglich

@ 9O O 9

Parameter Funktion
Pfad fiir Archi-
vi:ru:g ren! Verzeichnis, in dem die Archivierungsdatei(en) abgelegt werden.

Einstellungen,
Automatischer
Start

Startet die Archivierung automatisch nach Start von Vision Sensor Visualisation Stu-
dio.

Einstellungen,
Zyklisches
Uberschreiben

Aktiviert das zyklische Uberschreiben der iltesten Bilder bei Erreichen des Spei-
cherlimit.

Einstellungen,
Speicherlimit

Hier kann die Datenmenge begrenzt werden.

Einstellungen,
Bildtyp

In dieser Ausklappliste kann spezifiziert werden, welche Bilder (alle Bilder bzw. nur
Gut- oder Schlechtbilder) gespeichert werden sollen.

Einzeichnungen,

Die Bilddaten konnen auf verschiedene Arten gespeichert werden.
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Mit Aktivierung von ,,Einzeichnungen* werden die Rahmen von Detektoren und
Lagenachfiihrung mit abgespeichert.

Ergebnis Bar- Mit Aktivierung von ,,Ergebnis Bargraph“ werden die Ergebnisbalken von Detek-
graph toren und Lagenachfiihrung mit abgespeichert.
Wird hier keine der Optionen aktiviert, werden die Bilddaten in Rohzustand gespei-
chert.
Numerische Wenn ,,Mitprotokollieren" aktiviert ist, werden in einer zusitzlichen .csv-Datei
Ergebnisse numerische Ergebnisdaten wie Koordinatenwerte o.a. archiviert.

Wihlen Sie die gewiinschten Optionen und bestiatigen Sie lhre Wahl mit OK.

5.1.3.1 Archivierung starten/beenden:

Klicken Sie auf den Button ,,Bilder archivieren" im Fenster ,,Kommandos", um die Archivierungsfunktion
mit o.g. Einstellungen zu starten bzw. zu beenden. In der Statusleiste wird die gegenwartig zu speichernde
Bilddatei mit Namen angezeigt. Die Archivierung wird ausgefiihrt, solange der Button ,,Bilder archivieren"

gedruckt ist.

[ Archivierung konfigurieren

Archivierung

Pfad fiir die Archivierung

Pfad | C:\Temp ] [

Einstellungen

Automatischer Start

v | Zyklisches Uberschreiben

v| Speicherlimit 1 OME: =
Bildtyp Alle Bilder -
Bild Mumetrische Ergebnisse

Mitpratokallieren
Einzeichrungen .

Speicher Modus

Ergebnis Bargraph [ - ]
-

(] 4 ] [ Abbruch

Abbildung 158: Vision Sensor Visualisation Studio, Archivierung konfigurieren
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5.1.4 Archivierung via ftp bzw smb

Vision Sensor Benutzerhandbuch

Hiermit konnen Bilder und numerische Daten (im csv Format) AKTIV! durch den Sensor per (ftp/smb)

archiviert werden.

Diese Archivierung wir unter ,,Job/Archivierung" konfiguriert.

Bei dieser Art der Archivierungist

a. bei ftp: der Sensor ein ,,ftp Client" und ,,schreibt" die Daten auf ein im Netzwerk verfiigbaren

,»ftp-Server".

Der Sensor verbindet sich bei Job-Start mit dem ftp-Server.

b. bei smb: schreibt der Sensor seine Daten direkt in ein im Netzwerk freigegebenes Verzeichnis.
Der Sensor verbindet/mounted sich bei Job-Start mit diesem Verzeichnis.

Bei dieser Art der Bild- und Ergebnisdaten- Archivierung ist im normalen Betriebsfall keine der PC Anwen-
dungen Vision Sensor Device Manager oder Vision Sensor Configuration Studio aktiv, sondern nur noch
ein entsprechend zur Kommunikation mit dem Vision Sensor konfigurierter FTP- bzw. SMB- Server.

5.1.4.1 Beispiel Archivierung via ftp

Im Beispiel hier wurde mit der frei verfiigbaren FTP-Server Software ,,Quick’n Easy FTP Server* eine
exemplarische FTP- Kommunikation aufgebaut und Bild- und Ergebnisdaten auf der Festplatte des PCs

gespeichert.

Im FTP Server wurde mit dem Account- Wizward ein User-Account mit dem Namen ,,Vision Sensor_
FTP“ angelegt, ein Passwort vergeben, ein Pfad zur Datenspeicherung spezifiziert und Upload und Dow-

nload erlaubt.

&8 Quick 'n Easy FTP Server 3.1 Lite

Server  Miew Tools  Help

0D

St Stop  Home  Setup

General Tasks

of Show Server Log

&} show User Accounts

£ Show Configuration
¥ Show Oriine Users

[&g Show Server Skatistics

User Account Tasks
};'J Add Mew Liser

& Edt this User

& Copy this User
& Delete this User

£ Launch User Account Wizard

User Accounts

=0l x|

Users

B vision Sensor FTP__|

General

= I

General

iy

—Home Directar

Path: [CAFTP_Data

Permizzions: Allow Download
Allow Uplaad
[ &llow Delete
[] &llow Bename
[] Allow Create Directory

Browse

FTP Server is online

[3.8ME received [53.9KBsent () ) 4

Abbildung 159: FTP Server
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In Vision Sensor Configuration Studio mussen nun noch unter: Job/Archivierung die korrespondierenden

Einstellungen zum FTP Server auf dem Vision Sensor erfolgen. Dazu werden:

Archivtyp = FTP

¢ |P-Adresse = IP des PC auf dem der FTP-Server lauft (ersichtlich in Vision Sensor Device Manager in

der Statuszeile, links unten)
¢ Benutzername = Name des User- Accounts im FTP- Server

¢ Passwort =im FTP Account vergebenes Passwort (optional)

Damit sind die zum FTP notwendig stimmig passenden Einstellungen gemacht,

Hier konnen/ sollten noch weitere Einstellungen wie z.B. Dateiname, Max. Anzahl Dateien und Spei-

chermodus (hier z.B. ,,Zyklisch*) getroffen werden.
PoEgRd-geld |2

| Jol

Lagenachfuhrung

Startseite ][ Zuriick ][ vor ][ Drucken ]

Detektoren

Ausgabe Parameter Archivierung W

@
g
]
EY
&
g

Ergebnis Im Reiter Archivierung kénnen Sie die

Archivierung der Daten konfigurieren. -

Funktion und
Einstellméglichkeiten
Archivtyp Aus: keine
Archivierung, FTP:
Archivierung zum FTP
Server, SMB:

Parameter

Trigger / Bidaktualsierung

Einzebid Archivierung auf ein
Trigger Laufwerk iber SMB-
Kontinuierlich Dienst (Server Message
Block)
e chung el utzung
Online ® Offine [ [Fe > 7 |/ anderen Subnetzen H
zundchst in SensaFind =
— i ——
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt  Gean( | Bldaufahme | Bidibertragung | Archivierung | Fiter | Zykuszeit |
1Job1 Basisjob Autor 20012014 2001 | archiviyp B G
FTP : Montag ZyKisch S
IP Adresse Passwort Ergebnisdateien Max. Anzahl Dateien
e r—"
Gemeinsames Verzeichnis (Share) Verzeichnis (Guttele)  Biddateien
ol I [v] | Domainname Verzeichnis (Schlechttei) Bidinhalt
Ungefitert %
[ MNeu || ofen || speichem || toschen || Aleloschen |
Modus: Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Jobl Zykduszeit: (nja) Flash: 3.0k8 [— |¥%:0Y:01:0 oouT @ @ @ @ QO Q@

s . - =~

Abbildung 160: FTP Server, Einstellungen in Vision Sensor Configuration Studio

Wenn diese Einstellungen gemacht und zum Vision Sensor mit ,,Sensor starten® iibertragen wurden, wer-
den die Bild- und Ergebnisdaten, ohne dass eine der Anwendungen Vision Sensor Device Manager, Vision
Sensor Configuration Studio oder Vision Sensor Visualisation Studio aktiv ist, auf dem PC im spe-

zifizierten Verzeichnis gespeichert.

@% FTP_Data =k
Datei Bearbeiten  Ansicht  Fawvoriten  Extras 7 | f','
ick -~ €Y - C = =
O Zuriick J lﬁ /_\J Suchen u_ Ordner |
Adresse Il’f) CFTP_Data j ‘Wechseln zu
Ordner x| Mame - Graﬁel Ty | =
(B Desktop o] S Mankag_t 30ZKE  Bitmap
() Eigene Datsien j El‘ﬂnntag_l 1KB Microsoft Excel CSV...
El 1 Arbeitsplatz [~ vontag_2 302KE  Bitrnap
B S WindowssP (C1) Martag_2 1KB  Microsoft Excel CS¥...
I Dokumente und Einstellungan [ Mantzg_3 302KB BIFmaD b
I3 Eigene Dateien E‘]Mcntaq} 1KB  Microsaft Excel C5V...
|2 FTP Data Mantag_+ 30ZKE  Bitmap -
| sl i sl
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Abbildung 161: Dateien iibertragen mit FTP

5.1.4.2 Beispiel: Archivierung via smb

Die Archivierung via smb erfolgt analog liber einen smb-Server, der entsprechend eingestellt werden
muss.

Fiir die Daten- und/ oder Bilder- Archivierung via SMB (Server Message Block), muss PC-seitig ein Ord-
ner zum Zugriff freigegeben werden.

Das folgende Beispiel zeigt einige exemplarische Einstellungen zur Einrichtung einer Datenarchivierung via
SMB.

5.1.4.2.1 Einrichtung SMB PC: Ordner erstellen und freigeben

P

| » Bibliotheken » Dokumente » Eigene Dokumente »

Organisicren +  Freigebenfar v Meuer Ordner = 0l @
AT | Bibliothek "Dokumente” . e -
Eigene Dokumente
4 Bibliotheken = Name . Anderungsdatum  Typ
> =] Bilder
+ B Dokumente Benutzerdefinierte Produktionsprofile 80 150520131700 Datei
4 || Figene Dokumente o Bluetooth-Exchange-Ordner 16.05.2013 09:46 Datei
| Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 Test_FlmStrip 15.05.2013 16:40 Datei
| Bluetooth-Exchange-Ordner Test_SME 21.05.2013 14:55 Datei
| Test_FlmStrip Test_Tgm 15.05.201315:23 Datei
Test_SMB |
Test_Tgm
Offentliche Dokumente
> g Musik
> B Videos
48 Computer
4 58 WindowsT (C) sl <[ m ’
F-‘ 5 Elemente
!

Abbildung 162: Zu beschreibenden Ordner, hier Beispiel: ,, Test_SMB*, erstellen.
Mit Rechtsclick auf den Ordner (hier ,, Test_SMB*), den Menuepunkt ,,Eigenschaften* wahlen.

Im folgenden Dialog ,,Eigenschaften von Test_ SMB* den Reiter ,,Freigabe‘ offnen und auf ,,Erweiterte
Freigabe“ clicken.
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| Eigenschaften von Test_SMEB ﬁ

Allgemein | Freigabe Sid1&rheit|‘u’nrgﬁngerversinnen|

Datei- und Druckerfreigabe im Netzwerk

Test_SMB
1 Micht freigegeben

Metzwerpfad:
Micht freigegeben

Erweiterte Freigabe

Legen Sie benutzerdefiniente Berechtigungen fest, erstellen Sie
mehrere Freigaben und richten Sie Optionen fir die erweiterte
Freigabe ein.

[ @' Erweiterte Freigabe. ..

Kennwortschutz

Personen missen Gber ein Benutzenconto und Kenmwort flr
diesen Computer verflgen, um auf freigegebene Dateien
zugreifen zu kannen.

Werwenden Sie die Option MNetzwerk- und Freigabecenter, um 1
diese Einstellung zu andem.

oK ] [ Abbrechen Obemehmen

Abbildung 163: Ordnerfreigabe > Erweiterte Freigabe

Im Dialog ,,Erweiterte Freigabe“, ,,Diesen Ordner freigeben* aktivieren. Hier wird als ,,Freigabename*
der Name des Ordners ,, Test_SMB* vorgeschlagen. Hier kann auch ein beliebiger, selbst vergebener
Name verwendet werden. Im vorliegenden Beispiel wird der vorgeschlagene Ordnername verwendet.

Wichtig: Dieser Freigabename muss spater genauso wie hier vergeben in Vision Sensor- SMB- Interface
eingetragen werden!

Mit Click auf ,,Berechtigungen® offnet sich der folgende Dialog.
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-

Erweiterte Freigabe

Diesen Ordner freigeben

Einstellungen
Freigabename:

Test_SME
Hinzufiigen Entfernen

Zugelassene Benutzeranzahl einschranken an
auf:

4]k

Kommentare:

Berechtigungen ] [ Zwischenspeichern ]

[ Ok ] [ Abbrechen ] [Ubernehmen

i &

Abbildung 164: Freigabename vergeben
Im Fenster ,,Berechtigungen fiir Test_SMB,
entweder:

die Benutzergruppe ,,Jeder* auswahlen. Damit ist der Zugriff auf diesen Ordner fiir jeden Benutzer im
Netzwerk ohne weitere Anmeldung moglich und im Vision Sensor- SMB- Interface konnen die Felder
,,Benutzername‘ und ,,Passwort" frei gelassen werden.

oder:

einen Benutzer (hier ,,fsc*) auswabhlen, (fiir den Benutzername und Password bekannt sind). Benut-
zername und Passwort sind spater zur Eingabe in Vision Sensor- SMB- Interface erforderlich.

,» Vollzugriff aktivieren,

und Dialog mit ,,Ubernehmen® und ,,OK*“ schlieBen.
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. Berechtigungen fur "Test_SMB"

Freigabeberechtioungen |

Grippen- oder Benutzemamen:

82 Jeder
L Fsc (FSCHWARZ-PC'fsc)

[ Hinzufugen... ] [ Entfemen ]

Berechtigungen fir "fsc” Zulassen  Verwsigem L

Wollzugriff [ 1
Endem O
Lesen O I

Weitere Informationen ober Augriffssteuening und Berechtigungen

oK ] [ Abbrechen Ubemehmen

Abbildung 165: Berechtigungen vergeben

Danach Dialog ,,Erweiterte Freigabe und ,,Eigenschaften von Test_SMB* ebenfalls mit ,,Ubernehmen*
und ,,OK* schlieBen.

Der Zugriff fir den hier ausgesuchten Benutzer ist nun auf dem PC eingerichtet und nun konnen die ent-
sprechenden Einstellungen im Vision Sensor- Interface ,,Vision Sensor Configuration Studio* vor-
genommen werden.
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5.1.4.2.2 Einrichtung SMB Vision Sensor

fodd-melld P 2
|| [ Bediensehritte
o
Lagenachfuhrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

Sensor starten

Trigger {Bildaktualsierung

[rsete | [ zwsse [ [ owden

Parameter Archivierung =
Im Reiter Archivierung kénnen Sie die
Archivierung der Daten kenfigurieren.

Funktion und
Einstellmdglichkeiten
Aus: keine Archivierung,
FTP: Archivierung zum FTR

Parameter

Archivtyp

Achtung! Bei Nutzung von
Archivservern in anderen
Subnetzen zunachst in
Sensofind das Gateway
einstellen.

1P-Adresse des Zielservers
Name des Verzeichnisses,
in fiae dia Natan

1P-Adresse

Gemeinsames
s

Enacbid
Trigger
Verbindungsmodus
® Onlne offine B 8 st -
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt  Gedndert Bidaufnahme | Bidibertragung
13001 b Author 15052013 15.05.2013 Archiviyp
2/3b2 b Author 15.052013  15.05.2013
IP Adresse
192.163.60.14
Gemeinsames Verzeichnis (Share)
Test_SMB
Demainname
Neu [ offen J[ spechem  |[ iescen ][ Alekischen

Archivierang | Fiter | Zykuszeit

Benutzername Dateiname
[ Test
Passwort Result fies Max. Anzzhi Dateien
0 S|
....... 2
Verzsichnis (Gutieile) Biddateien
Gut Ale 2

Verzeichnis (Schlechttele)  Bidinhalt
Schiecht Ungefiltert

Modus: Config | Name: Aktiver Job: 1[Job1 Zykuszeit: (nja) Flash: 5.648/40.3M8

our @ @ @ 9 9O 9

X0 V:0 1:0

Abbildung 166: Einstellungen im Vision Sensor- SMB- Interface

Nach Start von Vision Sensor Configuration Studio unter Job/Archivierung/Archivtyp: ,,SMB* auswahlen.

Folgende Eintragungen vornehmen:

* IP Adresse: IP Adresse des PC (zu finden mit Kom
gender Screenshot). Hier im Beispiel: 192.168.60.14

Seite 164
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B C\Windows\system32iemd.exe ‘:ﬂﬂlr_ xXPy
] 1

Microsoft Windows [Uersion 6.1.76811
Copyright <c> 2087 Microsoft Corporation. Alle Rechte vorbehalten.

C:slUzserssfscripeconfig

Windows—IP-Konf iguration

Drahtlos-LAN-Adapter Drahtlosnetzwerkverbindung 3:

Medienstatus. . . . . . . . . . . = Medium getrennt
Derbindungsspezifisches DNS—-Suffix:

Ethernet—Adapter Bluetooth—Hetzwerkverhindung:

Medienstatus. . . . - . . . . . . = Medium getrennt
Verbindungsspezifisches DMS-Soffix:

Drahtloz-LAN-Adapter Drahtlozsnetzwerkverbindung 2:

Medienstatus. . . . . . . . - . . = Medium getrennt
Derbindungsspezifisches DNS—-Suffix:

Draht los—LAN—-Adapter Drahtlosnetzwerkuverbindung:

Medienstatus. . . . - . . . . . . = Medium getrennt
Uerbindungszpezifisches DME-Suffix:

Ethernet—Adapter LAN-Verhindung:

Derbindungsspezifisches DNS—Suffix: sensopart.de
IPvd—Adresze . . 192168 .600.14
Subnetzmazke . . 205255 .255.8
Standardgateway . 122168 .68.1

e A&

Abbildung 167: IP- Adresse des PC via Start/Ausfiihren/cmd/ipconfig

* Gemeinsames Verzeichnis (Share): Freigabename (Share name): Hier Freigabename wie zuvor auf PC im
Dialog ,,Erweiterte Freigabe“, Abb.3 festgelegt eintragen.

* Domainname: Arbeitsgruppe (Workgroup): Optional! Name der Arbeitsgruppe eingeben.

* Benutzername und Passwort: Abhangig von der Auswabhl die im Dialog ,,Berechtigungen fiir Test_SMB*
getroffen wurden mussen hier im Fall von:

|. Benutzergruppe ,,Jeder*: Benutzername und Passwort frei lassen
2. Entsprechenden Benutzernamen mit Passwort eintragen (hier im Beispiel zu ,,fsc*)

* Verzeichnis Gutteile, Verzeichnis Schlechteile: Hier einen Namen fiir den Ordner in dem die Daten und
Bilder die archiviert werden sollen im Falle von Gutteil bzw. Schlechtteil abgelegt werden sollen. (Diese
Ordner werden unterhalb des zu beschreibenden, freigegebenen Ordners (hier:,, Test_SMB*) angelegt.

* Dateiname: Hier einen beliebigen Dateinamen fiir die Ausgabedateien angeben.

* Result files: Wird die Ausgabe der Ergebnisdaten aktiviert, werden alle Daten, die unter "Ausgabe /
Datenausgabe" spezifiziert wurden in eine .csv-Datei protokolliert. Es wird pro Auswertung (Trigger)
eine Datei angelegt. Die Dateien werden fortlaufend nummeriert. Auswahl: Keine, Alle, nur Gutteile, nur
Schlechtteile

* Bilddateien: Archivierung der Bilder als .bmp: Keine, Alle, nur Gutteile, nur Schlechtteile
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* Bildinhalt: Moglichkeit zur Auswabhl, ob Bilder unter Anwendung des eingestellten Software-Filters
gespeichert werden sollen oder als "Roh"-Bilder, wie von der Kamera aufgenommen.

» Speichermodus: Begrenzt: wenn die maximale Anzahl der Dateien erreicht ist, wird die Ubertragung
beendet. Unbegrenzt: Dateien werden geschrieben, bis das Ziellaufwerk voll ist. Zyklisch: nach Erreichen
der maximalen Anzahl von Dateien wird jeweils die alteste von der neusten lberschrieben.

* Max. Anzahl Dateien: Maximale Anzahl von Datensitzen, die im Zielverzeichnis abgelegt werden durfen.

5.1.4.2.3 Archivierung via SMB, Ausgabedaten

Nach dem Starten des Sensors werden im freigegebenen Verzeichnis im entsprechenden Unterordner Bil-
der, und die Daten als .csv- Datei archiviert die unter Vision Sensor Configuration Stu-
dio/Ausgabe/Datenausgabe spezifiziert wurden.

Luv\ b Bibliotheken b Dokumente b Eigene Dokumente b Test SMB » Gut -|¢,|| Gut durchsuchen 7

Organisicren »  Freigeben fir v Neuer Ordner =+ 0 @
/¢ Favoriten Bibliothek "Dokumente” -~ ‘ ]
Anordnen nach:  Ordner ¥
Gut
=i Bibliotheken Name Anderungs.. Typ GraBe
(=] Bilder
5 Dokumente 2| Test 1.bmp Bitmap-Bild 302 KB
x Jic C
¥| Eigene Dokumente ] Test L.csv Microsoft Excel-C.. 1K8
= J
Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 & Test 2bmp Bitmap-Bild 302 K8
x . "
Bluetooth-Exchange-Ordner (EE) Test 2.csv Microsoft Excel-C.. 1KEB
3 = q
Test Flmstrip 2| (@ Test3bmp Bitmap-Bild 302 KB
Test SMB EL] Test 3.csv Microsoft Excel-C... 1KE
ut 2| Test 4.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Schlecht L] Test d.csv Microsoft Excel-C.. 1KB
Test Tgm 2| Test 5.bmp Bitmap-Bild 3028
5 = -
Offentliche Dokumente ) Test 5.5 Microsoft Excel-C.. 1K8
o' Musik ] Test 6.omp Bitmap-Bild 302 KB
BB videos (EL) Test 6.csv Microsoft Excel-C... 1KB
2] Test 7.bmp Bitmap-Bild 302 KB
18 Computer (2] Test_7.csv Microsoft Excel-C... 1KB
B Windows7 (C:) 2] Test 8.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Benutzer 28] Test B.cov Microsoft Excel-C... 1ke
Eigene Dateien & Test 9.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Intel (L] Test sy Microsoft Excel-C... 1ke
MSOCache & Test 10.bmp Bitmap-Bild 302 KB
est_10.csv Microsoft Excel-C...
Perflogs E] Test 20 M ft Excel-C. 1kB
ProgramData
Programme -
20 Elemente

Abbildung 168: Erfolgreich ausgefiihrte Archivierung via SMB

5.1.5 RAMDisk (auf dem Sensor)

Auf dem Sensor wird das letzte Bild, sowie numerische Daten, welche unter ,,Ausgabe/Datenausgabe”
konfiguriert wurden, (in einer! csv Datei) permanent auf dem Sensor in einem Sensor-Ramdisk-Ver-
zeichnis

/tmp/results/ gespeichert.
Diese Funktionalitiat wird unter ,,Job/Bildiibertragung" aktiviert.
Um diese Daten abzurufen muss eine ftp-Client Verbindung zum Sensor! aufgebaut werden.

Wenn unter:

« immer das letzte Bild (Alle, Schlechtteile- oder Gutteile) je nach gewahlter Einstellung, gespeichert.
Datei: image.bmp im Verzeichnis /tmp/results/
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« Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Datenausgabe Daten zur Ausgabe spezifiziert wurden,
werden auch diese Daten im Format .csv, entsprechend der Auswahl unter ,,Ram Disk®, auf dem
Vision Sensor im Verzeichnis ,,/tmp/results* gespeichert.

© (o o= ]|

Datei Ansicht Optionen Hife

frgd-gells P ?

Lagenachfiihrung

strtsete || zuick || vor || Drucken

Detektoren

Anwenaung)

Bildrekorder Speicherung von max.
10 Bildern im internen
Ringspeicher des
Sensors.
Einstellmaglichkeiten: —
Aus, Alle, Gutteile,
Schlechtteile

Ram Disk Speicherung des letzen
Bildes im internen RAM-
Speicher, dieses Bild
kann von einem FTP-
client abgeholt werden.

s

Ausgabe

m
g
2
Y
7
E

Ergebnis

Trigger / Bildaktualisierung

Eoxhidell @00 Tt Einstellmaglichkeiten:
Kentinuierlich h Aus, Alle, Gutteile,
Schlechtteile.

Das Bild wird unter dem
Verbindungsmodus Namen "image.bmp” im

) Online @ offiine E] Fit = /10 af Ve"ze'Chﬂl‘S [»]
—_—

Trigger

(]

Job einrichten
Name Beschreibung Autor Bildaufnahme Bildibertragung | Archivierung 1 Filter ] Zykluszeit ]
1|Job1 Basisjob Autor
Bildrekorder
(o] [ [»] | Ram Disk
. Alle =
[ Neu ] [ Offnen ] [ Speichern ] [ Léschen ] [ Alle lschen ]
Modus: | Name: Simulation | Aktiver Job:  1|Job1 | Zykuszeit: (nfa) | Flash: 3.0kB[-— |X:0Y:01:0 DouT 0 0 0 0 0 0

Abbildung 169: Ram Disk

Auf diese Daten kann per ftp-Client Verbindung, wie unten aufgeflihrt, z.B. iber den Windos Explorer
zugegriffen werden.
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@ ftp://192.168.60.199 /tmp/results,/ - IEIlEl
Daktei  Bearbeiten  Ansicht  Faworiten  Extras 7 11.'
@ Zurick - -d - Lﬁ f_ ) suchen [L_" Crdner *

fdresse I_@ Ftp:/f192.168.60. 199 tmp/results) j Wechseln zu
Crdrer ¥ | _Mame = | GrafEe I Tvp |
@ Deskkop - image. bmp 301 KE Bitmap

@ Eigene Dateien

'y arbeitsplatz

‘ﬂ Metzwerkumgebung
2| Papierkorb

"_E Inkernet Explorer
= 2] 192.168.60.199

($1 bin

@dev

@etc

@ horne

&1 lib

@ lost+-Found
@ ik

@ opt

@ proc
@ rook
@ shin
@ sys
= @ krnp
'@j results
@ st
@ war

-

Ejresults.csv

46 Byte  Microsoft Excel CSY...

al |

| |Benutzer: SO

i
r@ Internet S

Abbildung 170: Ram Disk Sensor via Explorer

Eine weitere beispielhafte Moglichkeit besteht darin via Start/Ausfiihren mit dem Kommando: ,,cmd* ein
DOS- Fenster zu offnen und unten aufgefiihrte Kommandos ausflihren. Das Passwort ist im Aus-

lieferungszustand hier auch ,,user*:

o Zuerst auf dem PC in das Verzeichnis wechseln in das die Daten gespeichert werden sollen.

« Mitftp,,IP_Adr_Vision Sensor* eine Verbindung zum Vision Sensor herstellen.

¢ Benutzername: user

o Kennwort: user

o Auf dem Vision Sensor in das Verzeichnis: /tmp/results wechseln

¢ Dort liegen die beiden Dateien: image.bmp und results.csv (wenn unter Datenausgabe ein String defi-
niert ist) als Bild- und Ergebnisdaten der letzten Auswertung

o Mit dem Befehl ,,get image.bmp*, bzw. ,,get results.csv*“ werden die Dateien in das Zielverzeichnis auf

dem PC kopiert.

Seite 168
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MWINDOWS  system32'.cd.exe - ftp 192.168.60.199

Datentridger in Laufwerk C: ist WindowsHP
Uolumeseriennummer: 6BAC—955B

Uepzeichniz von C:xTemp

.A3.2012 11:86 <DIR> -
-83.20912 11:86 <DIR> .

A Dateifen> Bytes

8 By
2 Verzeichnis(se>, 16.556.417.824 Bytesz frei

C=“Temp>ftp 192.168.680.199

Uerbindung mit 192.168.608.19? wurde hergestellt.

228 Welcome to Uisor ftp—server?

Benutzer <192.168.68.192:<none’>: user

331 Please specify the password.

Kennuwort =

238 Login successful.

ftp> cd stmps/results

2508 Directory successfully changed.

ftp> dir

208 PORT command successful. Consider wsing PASU.

158 Here comes the directory listing.

226 Directory send OK.

ftpr dir

288 PORT command successful. Consider wsing PASU.

158 Here comes the directory listing.

— U PP 1 ftp ftp 308278 Jan A3 AA:26 image .bmp
—PU— PP 1 ftp ftp 46 Jan A3 BA:26 rezults.csu
226 Directory send OK.

FTF: 64d Bytes empfangen in A,AA5ekunden 13600@.AAKB. s

ftp> get image.hmp

288 PORT command successful. Consider wusing PASU.

158 Opening BINARY mode data connection for image.bmp (388278 bhytes>.
226 File send OK.

FIF: 64d Bytesz empfangen in @,0865ekunden 4893, 38KB-=

ftp>

Abbildung 171: Ram Disk via DOS
Achtung:

* Das Format der csv Dateien (ftp, smb, ram-disk, Vision Sensor Visualisation Studio) ist einheitlich
,.gleich".

* Die Daten werden lesbar (per default mit Semikolon getrennt) in die csv Datei ausgegeben.

* Es werden nur (Nutz-)Daten, welche unter (Ausgabe/Datenausgabe) konfiguriert wurden, ausgegeben.

5.2 Backup

5.2.1 Backuperstellung

Zur Sicherung aller Einstellungen des Sensors, die zur Priifung eines oder mehrerer Teile vorgenommen
wurden, in Vision Sensor Configuration Studio im Menue Datei mit dem Befehl ,,Job speichern unter ...*
oder ,,Jobsatz speichern unter ...“ die Job- Einstellungen abspeichern damit diese spater ggf. mit dem
Befehl ,,Job offnen ...,, bzw. ,,Jobsatz offnen ... wieder geladen werden konnen.

5.2.2 Austausch Vision Sensor

Vor einem Sensortausch sollten unbedingt die alle Sensoreinstellungen wie in Kap. Backuperstellung
beschrieben gespeichert werden. Beim Austausch eines Vision Sensors gegen einen anderen ist darauf zu
achten, dass die Sensoren optisch und mechanisch nicht zueinander kalibriert sind. D. h. dass der neue
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Vision Sensor wie in Kap. Installation (Seite |5) ff. beschrieben, wieder elektrisch angeschlossen,
mechanisch ausgerichtet, der Focus mit der hinten am Gehause befindlichen Focusierschraube scharf
gestellt und wieder im Netzwerk eingerichtet werden muss. Danach konnen ggf. gespeicherte Jobs oder
Jobsatze wieder geladen werden.

5.3 Job- Umschaltung

5.3.1 Job- Umschaltung mit digitalen Eingidngen

Fur die Umschaltung von einem zum anderen Job, die bereits auf dem Sensor gespeichert sind, mittels digi-
talen Eingangen stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

S. auch Kapitel Pinbelegung (Seite 95) ff. Timingdiagramm und Erlauterungen

5.3.1.1 Job | oder Job 2

Fir die Umschaltung zwischen Job | und 2 kann ein beliebiger Eingang unter Vision Sensor Configuration
Studio/Ausgabe/Pinbelegung mit der Funktion ,,Job | oder 2 belegt werden. Nach Anlegen des ent-
sprechenden Pegels an diesem Eingang wird dann Job | oder Job 2 ausgefiihrt (Low = Jobl, High = Job 2).
S. auch Kap. Pinbelegung (Seite 95) / Funktionen der Eingange ff.

5.3.1.2 Job I... 31 via bindrem Eingangs-Bitmuster

Fir die Umschaltung von bis zu 31 Jobs via binarer Eingangskombination an den bis zu 5 Eingangen werden
alle benétigten Eingange unter Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Pinbelegung mit der ent-
sprechenden Funktion ,,Jobwechsel Bit x*“ belegt. Die entsprechenden wie in unterem Bild gezeigten
binaren Eingangsmuster schalten dann direkt beim Anlegen auf den entsprechenden Job um. S. auch Kap:
Pinbelegung (Seite 95) / Funktionen der Eingange ff.

Hinweise:

Jobumschaltung startet sofort nachdem die Eingangskombination gewechselt hat
« Die Anzeige des aktiven Job's in der Statuszeile wechselt mit dem ersten folgenden Trigger

o Die Zuordnung der 1/O’s ist nicht fix, sie hangt von den Einstellungen unter Vision Sensor Con-
figuration Studio/Ausgabe/Pinbelegung ab

o Der Pegelwechsel der zugehorigen Eingange muss gleichzeitig erfolgen (innerhalb von langstens |0ms
mussen alle Pegel stabil anliegen)
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1/Omapping | Digital output | Interfaces | Timing | Telegram

Pin / color Input  Output  Function

03 WH v | HjW Trigger 2)

10T v B ot svich (6it1) =,

12 RDBU (A} v |Ejector jResult 3
-

09 RD v | Result

05 PK | Job switch (Bit2)

06 VE | Job switch (Bit3)
)
)

07 BK (B) | Job switch (Bit4,
08 GY (C) [ Job switch (Bit5,

< & (L

b |«

value 24 23 22 21 20
16 8 4 2 1

MSB LSB
N e e ]
1 false false false false
2 false false false false
6 false false false
13 false false
31
No change false false false false false

Abbildung 172: Job- Umschaltung binar

5.3.1.3 Job l..n via Impulsen

Fir die Umschaltung zwischen Job I..n kann ein beliebiger Eingang unter Vision Sensor Configuration Stu-
dio/Ausgabe/Pinbelegung mit der Funktion ,,Job |..n* belegt werden. Nur moglich wenn Ready = High.
NAch dem letzten Impuls (+50ms) wird Ready auf Low gesetzt. Impulse werden bis zur ersten Pause von
>= 50ms gezahlt und danach wird auf den entsprechenden Job umgeschaltet. Ready bleibt Low bis die
Umschaltung auf den neuen Job erfolgt ist. Die Impulslange zur Jobumschaltung sollte 5 ms Puls und 5 ms
Pause betragen. S. auch Kap. Pinbelegung (Seite 95) / Funktionen der Eingange ff.

Wenn moglich sollte der Jobwechsel liber die o.g. Binarsignale Job 1...31 erfolgen, diese ist ggf. die schnel-
lere Variante. S. auch Kap. Job I... 3| via binarem Eingangs-Bitmuster (Seite |170)

5.3.2 Job- Umschaltung Ethernet

s. Kapitel Ethernet Beispiel 2.1: Kommando Jobumschaltung von PC/ Steuerung an Vision Sensor

5.3.3 Job- Umschaltung Seriell

s. Kapitel RS422 Beispiel |.1: Kommando Jobumschaltung von PC/ Steuerung an Vision Sensor

5.3.4 Job- Umschaltung mit Vision Sensor Visualisation Studio

In der Anwendung Vision Sensor Visualisation Studio kann zwischen Jobs umgeschaltet werden, oder
komplett neue Jobsatze auf den Sensor hochgeladen werden. S. auch Kap. Wechsel des aktiven Jobs
(Seite 129)
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« ImReiter ,,Vision Sensor Visualisation Studio/Job* werden alle auf dem Sensor gespeicherten Jobs
angezeigt. Sind mehr als ein Job auf dem Sensor vorhanden, kann ein beliebiger Job in der Liste mar-
kiert und mit ,,Aktivieren* aktiv geschaltet werden.

=10l

Datei Optionen  Ansicht  Hilfe

startsee || ok | wor | [ prucken

Wechsel des aktiven Jobs

Irn Reiter Job werden in der Auswahlliste
die auf dem Sensor verfugbaren Jobs
angezeiat. Hier kénnen Sie zwischen

im Sensor
Jobs umschalten

U Die Austibrung von Funktionen, die sin
Anhatten des aidiven Sensors zur Folge
haben, erfordert uU. die Eingabe sines
Fassworts (Benutzergruppe Werker, sishe
= Benutzerverwaitung).

l-__l Wahlen Sie einen Job aus der Liste und
- aktiviersn Sie ihn mit Button "Aktiviert",
Der bisherige Job wird deaktiviert, der
1 gewahlte Job ist jetzt aktiv.

Bitte Beachten:

Eei Jobwechsel und Wechsel des
Betriebsmodus von Run- nach Config |~

it Ergebnis | Statistk | Job | Hochladen
Bid einfrieren AuF dem Sensor verfiigbars Jobs
o Aktueles Bid Name Beschreibung Autor Geandert

Hachstes Bild

2 lobz HNeuer Job Autar 29,02,2012 05.03.2012

Machstes Fehlerbild

G ! v s |
Modus: Run | 1P Adresse: 192.168.60.199 | | Aktiver Job: 2|1obZ | ZyKuszeit: 98 ms Q Q@ QO 9O QO 9

Abbildung 173: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Job- Umschaltung

¢ Im Reiter ,,Vision Sensor Visualisation Studio/Hochladen‘ werden alle auf dem PC verfiigbaren Job-
satze angezeigt. Diese konnen in der Liste markiert werden und dann mit ,,Upload* auf den Sensor
hochgeladen werden.

Achtung: Durch Hochladen eines neuen Jobsatzes werden alle auf dem Sensor befindlichen Jobs geloscht.

CommenEss Ergebris | Statistc | Job | Hochaden |
Bild einfrieren Verfugbare Jobsstze in. fDataiJobset
@ aktueles Bid Hame Erstellt Geandert
e 1| Jobset_t.job 26.02.2012 28.02,2012
2| Jobset_2.ich 26.02.2012 z8.02.2012
Nachstes Fehlerbild 3 | Test2 job 12.03.2012 12.03.2012
4 |test1.job 05.03.2012 05.03.2012

Bilder archivieren Upload
Modus: | 1P Adresse: 192.168.60.199 | Name: | Aktiver Job: 1]30b1 | Zylduszeit: 31ms Q QO QO 9O QO 9

Abbildung 174: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Job hochladen

5.4 Netzwerkanschluss

5.4.1 Einbindung des Vision Sensor ins Netzwerk /| Gateway

In Vision Sensor Device Manager/Aktive Sensoren werden alle Vision Sensor Sensoren, die sich im glei-
chen Netzwerksegment wie der PC auf dem Vision Sensor Device Manager lauft befinden, als Liste ange-
zeigt. Zur Aktualisierung der Liste den Button ,,Finden® driicken, fiir z.B. Sensoren, die erst nach Aufruf
von Vision Sensor Device Manager eingeschaltet wurden.
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Fir Sensoren die zwar im Netzwerk angeschlossen sind, sich jedoch iiber ein Gateway in einem anderen
Netzwerksegment befinden, bitte unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen* die entsprechende IP-Adresse des
Sensors eingeben und den Button ,,Hinzufligen* driicken.

Der entsprechende Sensor erscheint nun ebenfalls in der Liste ,,Aktive Sensoren‘ und kann nun ange-
sprochen und bearbeitet werden.
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5.4.2 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung - Direkter

Anschluss

Vision Sensor Benutzerhandbuch

Herstellen einer direkten Ethernetverbindung zwischen Vision Sensor und PC

Wichtiger Hinweis:

Um den PC tber den direkten Anschluss zu konfigurieren, ist es notwendig, die IP-Konfiguration des PCs zu dndern.
Im Vorfeld Administrator / Systembetreuer tiber Anderungen Informieren!

ja
v
Ist der Sensor korrekt angeschlossen?
- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel
ja
v
Ist die elektrische Verbindung OK?
- griine Pwr-LED am VISOR"ist aktiv
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt” an (Systemsteuerung =
Netzwerkverbindung = LAN-Verbindung
= Status)

—nein-p-

<

ja
A 4 A 4
Passt die IP-Adresse des PCs zum Sensor?
Sensor [P: 192.168.100.100/24 (default)
- PC:z. B.192.168.100.101/24
( 124 bedeutet, 24Bit Subnetzmaske =
255.255.255.0)

—neinP

A 4

SensoFind findet Sensor?
- SensoFind starten
- Schaltflache "Find" driicken
- Sensor markieren
- Schaltfidche "Verbinden" ist aktiv?

A 4

neinp-

ja
A 4 v
SensoFind startet Anwender-Software?
- Doppelklick auf Sensor in der Liste
- PC-Software startet.

neinp-
ja

A4

Nun kann die Parametrierung des Sensors
erfolgen.

Abbildung 199, Direkter AnschluB3 Sensor

Seite 174

Sensor korrekt anschlieen!
- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel
A

nein

Einstellungen liberpriifen / korrigieren
- IP des PCs (fixe, zum Sensor korrespon-
dierende IP): z. B. 192.168.100.101
- Subnetzmaske: 255.255.255.0
Konfiguration: Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindung =
LAN-Verbindung = Eigenschaften = Internetprotokoll (TCP/IP)

«

Netzwerkverbindung "Reparieren™
Ggf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindung = Rechtsklick
auf verwendete LAN-Verbindung = Reparieren
(Iéscht u.a. ARP Cache).

IP-Verbindung priifen
- in Eingabeaufforderung: ping 192.168.100.100
(IP-Adresse des Sensors) [ENTER]
Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
(Eingabeaufforderung:
Start = Alle Programme = Zubehér = Eingabeaufforderung)

nein
v
Firewall deaktivieren / anpassen
Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
IP-Verbindung priifen (siehe oben)

ja

nein

Achtung!
Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder
aktivieren

Sensor- und Softwareversion prifen
-Sensorversion wird im Vision Sensor
Device Manager angezeigt (z. B. 1.0.0.0).

/ PC, Ablauf und Problembehebung
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tiber Netzwerk

FESTO

5.4.3 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung — Anschluss

Herstellen einer Ethernetverbindung zwischen Vision Sensor und PC iiber ein Netzwerk

Wichtiger Hinweis:

Um den Vision-Sensor flir das Netzwerk zu konfigurieren, ist es notwendig, diesen in das Netzwerk zu integrieren.
Vor dem Anschluss ist zu kléren, ob die Adresse des Sensors bereits vergeben ist (default: 192.168.100.100/24). Ansonsten

kann dies zum Ausfall des Netzwerkes fithren.

Zur Konfiguration des Sensors ist die Vision Sensor -Software und eine Kommunikation zwischen Sensor und PC erforderlich.
Um diese aufzubauen, bendétigt der Sensor eine freie IP-Adresse™1).

A4

Administrator / Systembetreuer befragen, ob

die IP-Adresse 192.168.100.100/24 frei ist?
ja
v v
Ist der Sensor korrekt angeschlossen?

- Spannungsversorgung 24\
- Netzwerkkabel

ja

v
Ist die elektrische Verbindung OK?

- griine PWR-LED am Vision Sensor ist aktiv

- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt" an (Systemsteuerung =

Netzwerkverbindung = LAN-Verbindung
= Status)
ja
A 4 v

SensoFind findet Sensor?
Sensor ins Netzwerk stecken und einschalten
= SensoFind starten = Sensor auswahlen.

ja
v

Die IP-Adresse des Sensors konfigurieren
Setze IP = IP-Adresse *1) und Subnetzmaske
eintragen = Set IP = Sensor neu starten
(Spannungsversorgung flir mind. 6 Sekunden
trennen).

ja
v
SensoFind findet Sensor mit neuer IP?
- Schaltfldche "Find" driicken

- Sensor markieren
- Schaltfliche "Verbinden" ist aktiv?

ja

v v
SensoFind startet Anwender-Software?

- Doppelklick auf Sensor in der Liste
- PC Software startet.

ja

v
Nun kann die Parametrierung des Sensors

erfolgen.

ja

IP-Adresse alternativ iiber eine Direktverbindung

nein—# umkonfigurieren (siehe 1. Direkter Anschluss).
ja
Sensor Korrekt anschliefen!
nein P - Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel
A
nein
< nein
ja “
Netzwerkverbindung “"Reparieren”
" hein Ggf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.

Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindungen = Rechtsklick
auf verwendete LAN-Verbindung = Reparieren
(I8scht u.a. ARP Cache).

>

IP-Verbindung priifen
- in Eingabeaufforderung: ping x00.xoaom xo
(IP-Adresse*1) des Sensors) [ENTER] .
p» Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
(Eingabeaufforderung:
Start = Alle Programme = Zubehdr = Eingabeaufforderung)

néin
v
nein Firewall deaktivieren / anpassen
Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
IP-Verbindung priifen
Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".

ja

Achtung!
Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder aktivieren
ja
Sensor- und Softwareversion priifen

nein p- Sensorversion wird im Vision Sensor Devive Manager
angezeigt (z. B. 1.0.0.0).

*1) eine passende neue, freie IP-Adressse wird vom Administrator oder Systembetreuer vergeben

Abbildung 200, Anschluf3 iber ein Netzwerk Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung
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5.4.4 Verwendete Ethernet- Ports

Wenn der Vision Sensor in einem Netzwerk eingebunden soll, miissen die folgenden Ports ggf. durch
einen Administrator entsprechend freigegeben werden. Dies ist nur dann der Fall, wenn diese Ports im
Firmennetzwerk bzw. durch eine auf dem PC installierte Firewall zuvor explizit gesperrt wurden.

Fir die Kommunikation zwischen Konfigurations-PC und Vision Sensor werden folgende Ports ver-
wendet:

* Port 2000, TCP
* Port 2001, UDP Broadcast (Zum Finden der Sensoren durch Vision Sensor Device Manager)
*Port 2002, TCP
*Port 2003, TCP
* Port 2004, TCP

Fir die Kommunikation zwischen Steuerung (SPS oder Steuerungs-PC) und Vision Sensor werden fol-
gende Ports verwendet:

* Port 2005, TCP (Implizite Ergebnisse, d.h. vom Anwender konfigurierte Ergebnisdaten)
* Port 2006, TCP (Explizite Anfragen, z.B. Trigger oder Jobwechsel)

Wenn die Ports 2005 bzw. 2006 in der Konfigurationssoftware geandert werden, missen diese auch bei
der Firewall durch einen Administrator entsprechend geandert werden.

Wenn die Schnittstelle EtherNet/IP verwendet wird, so miissen auch die folgenden beiden Ports im Netz-
werk freigegeben sein.

* Port 2222, UDP (EtherNet/IP)
* Port 44818, TCP (EtherNet/IP)

5.4.5 Zugriff auf Vision Sensor iiber Netzwerk
Beispielhafte Werte fiir IP etc.

Zugriff auf Vision Sensor | von PC | aus, wenn in gleichem Subnetz
o Uber Vision Sensor Device Manager (/Finden)

Zugriff auf Vision Sensor 2 von PCI aus, wenn in anderem Subnetz
nur wenn:

o Gateway in Sensor 2 korrekt gesetzt (hier auf 192.168.30.1) - und
« in Vision Sensor Device Manager tiber IP- hinzufiigen die IP des Sensor 2 richtig eingegeben wurde

> danach erscheint auch Vision Sensor 2 in Liste ,,Aktive Sensoren* in Vision Sensor Device
Manager !
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PC1
IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1
- aktiven Sensor hinzufiigen
1P Adresse | 192,166.30 .199 |v l [ Hinzufiigen ]
= l Vision Sensor 1
IP: 192.168.20.199
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1
Subnet 1 e.g.
IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1
Router
IP- LAN / Gateway
192.168.30.1
Subnet 2 e.g.
IP: 192.168.30.x
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.30.1
Vision Sensor 2
IP: 192.168.30.199
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.30.1
Abbildung 175: Zugriff auf Vision Sensor iiber Netzwerk, gleiches oder anderes Subnetz
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5.4.6 Zugriff auf Vision Sensor iiber das Internet / World Wide
Web

Beispielhafte Werte f. IP etc.

Zugang von PC | (Firmennetz 1), iiber das Word Wide Web, in Firmennetz 2 zu Vision Sensor
I

o Auf PCI (Firmennetz |) in Vision Sensor Device Manager die IP- WAN des Router 2 (Firmennetz 2)
unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen* eintragen und hinzufiigen (hier im Beispiel: 62.75.148.101)

« InRouter 2 die Ports die vom Sensor genutzt werden sollen im Router freigeben. (s. auch Kap. Ver-
wendete Ethernet- Ports)
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PC1

IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.,255.255.0
Gateway: 192.168.20.1

akkiven Sensar hinzufigen

— IF Adresse |62 .75 . 148.101] |+ ] [ HinzuFigen

Company-/ Subnet 1 e.g.
IP: 192.168.20.x

Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1

IP- LAN / Gateway 192.168.20.1
Router 1
IP- WLAN: e.g. 173.194.35.191

Internet
World Wide Web

Company-/ Subnet 2 e.g.
IP: 192.168.30.x

Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.30.1

IP- LAN / Gateway 192.168.30.1
Router 2
IP- WLAN: e.g. 62.75.148.101

Port- Forwarding ist bei diesem Router nétig!
Alle zu nutzenden Ports missen hier (iber die
Port- Forwarding Table in den
Routereinstellungen freigegeben werden.

! WA Vision Semsor 1
Kapitelverweis siehe oben.

IP: 192.168.30.199
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.30.1

Abbildung 176: Zugriff auf Vision Sensor iiber das Internet / World Wide Web
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5.5 Rescue

Das Hilfsprogramm ,,Rescue* dient dazu Vision Sensoren, die mit Vision Sensor Device Manager nicht
mehr auffindbar sind in einen Zustand zurtick zu versetzen, von wo aus sie wieder von Vision Sensor
Device Manager und von Vision Sensor Configuration Studio angesprochen und parametriert werden kon-
nen.

« Rescue starten (Feld ,,Mac address of Sensor* leer lassen)

« Vision Sensor neu starten, Power off/on oder Vision Sensor Device Manager/File (der Vision Sensor
muss sich im gleichen Netzwerk wie der PC via Ethernet- Verbindung angeschlossen sein)

¢ Imunteren Feld ,,Received Data* werden nun die Einstellungen des Vision Sensor angezeigt.
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Lsage

Retrieving setkings from sensar;

(1) Leave field 'MAC address of sensor' blank.

(21 Restark sensor either by re-powering ar via saft reset

(3] Settings of sensar will be displayed in field 'Received data',

Changing settings of sensor:

(1) Insert MAC address of sensaor in figld '™aC address of sensar',

(2} Select new settings and startup behaviour of sensar,

(3 Restark sensor either by re-powering or via soft reset

Attention: Data displaved in field 'Received data' is previous setting, not new setting in case that DHCP is disabled,

Mew sensor setkings

IP address [192.168.100.100 ]

Subnet mask. [ 24 |$] [ 255,255,255.0 ]

Gateway |192.168.100.1 |

DHCF ackive
Permanent settings
Temporary settings

@ Mo change

Startup behaviour

Skop sensor firmware

Delete jobs on sensar

Received data:

MaC address = 00-19-6F-0C-59-03 Z
IP address = 192,168.60.199
Subnet mask = 255.255.255.0 ||
Gakewaw = 192,168.60.1
Sensor name . =
DHCP = Disahled

|

Clear ] [ ik

Abbildung 177: Rescue /1

« Nun kann die unten angezeigte Mac Adresse in das Feld ,,Mac address of Sensor* eingetragen werden

o Darunter konnen samtliche Netzwerkeinstellungen wie IP Adresse, SubnetMask etc., die der Vision
Sensor nach dem nachsten Restart (Power off/on) haben soll, eingetragen werden.

¢ Vision Sensor neu starten
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o Achtung: die nach erneutem Start im unteren Feld angezeigten Daten sind noch die alten, da nicht
aktualisiert.

- Usage

Retrieving settings from sensor:

(1) Leave field 'MAC address of sensor’ Blank.

(21 Restark sensor either by re-powering or via soft reset

(3} Settings of sensor will be displaved in Field 'Received data',

Changing settings of sensor:

(1) Insert MAC address of sensar in Field '™MAC address of sensor',

(2] Select new settings and startup behaviour of sensar,

(3) Restart sensor either by re-powering or via soft reset

Akkention: Data displaved in field ‘Received data' is previous setting, nok new sekting in case that DHCP is disabled.

MaC address of sensar [DD-l?-E-F-DC-SEI-DS ]

- Mew sensor setbings

IP address | 192.168.60 .139 |

Subret mask: [ 24 |$] [ 255.255.255.0 ]

Gateway | 192.168.60 1] |

DHCZF ackive
Permanent settings
Tempoarary settings

@ Mo change

- Starkup behaviour

Skop sensar Firrmware

Celete jobs on sensor

Feceived data:

MaC address

0a-19-6F-0C-59-03

= ]
IP address = 192,168.60,199 |
Subret mask = 255,255.255.0 ||
Gateway = 192.1658.60.1
Sensor name . =
DHCP = Disabled
[~

Clear ] [ it

Abbildung 178: Rescue /2
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6 Bildeinstellung und Zubehor
6.1 Gute Bilder

Das Vorgehen um zu guten Bildern zu kommen ist wie folgt:

« Sensor auf gewiinschtes Bildfeld auslegen uns ausrichten. Fiir stabile Montage sorgen.

« Fur kontrastreiche Bilder Blickwinkel und Beleuchtung nach den Anweisungen in Kapitel Die wich-
tigsten Beleuchtungsarten: Hellfeld, Dunkelfeld und Diffuse Beleuchtung: einstellen.

« Bild scharf stellen mit Focusschraube hinten am Sensorgehause
« Bildhelligkeit mit Parameter Verschlusszeit unter Vision Sensor Configuration Stu-

dio/Job/Bildaufnahme einstellen. (Parameter Verstarkung erst nutzen, wenn via Verschlusszeit die
gewiunschte Helligkeit nicht zu erreichen ist)

6.2 Umgebungslicht, Abschottung / IR Variante

Mechanische Abschirmung

Oft ist es einfacher storendes Umgebungslicht, das z.B. nur temporar von Fenstern oder Oberlichtern zu
bestimmten Tages- / Jahreszeiten die Prifszene storend beeinflusst, durch mechanische Abschirmflachen
vor dieser storenden Belichtung zu schiitzen, als z.B. durch zusatzliche Beleuchtungen, Beleuch-
tungsbedingungen zu schaffen, die so stark sind, dass sie nicht mehr gestort werden.

Variante mit Infrarot- Beleuchtung

Eine weitere sehr elegante Moglichkeit gegeniiber Umgebungslicht unabhangiger zu werden ist die ent-
sprechende Vision Sensor- Varianten mit IR Beleuchtung einzusetzten. Hier wird die Priifszene mit der
eingebauten kraftigen IR-Beleuchtung beleuchtet. Der Empfanger ist mit entsprechenden Filtern bestuckt,
die nur Licht dieses Spektrums auf den Empfanger durchdringen lassen. D. h. der Sensor arbeitet in einem
schmalen Wellenlangenbereich und weitestgehend nur mit dem selbst ausgesandten Licht.

Ein weiterer Vorteil des Infrarotlichts ist, dass die Lichtblitze, weil nicht sichtbar, keine dort arbeitenden
Menschen storen konnen.
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6.3 Externe Beleuchtungen

Fir den Vision Sensor steht ein umfangreiches Zubehorprogramm zur Verfiigung, das auch vielfaltige
externe Beleuchtungen, die zusatzlich oder statt der internen Beleuchtung betreiben werden konnen,
umfasst.

Die beiden Typen SBAL-C6-A- xxx und SBAL-C6-R- xxx konnen dabei direkt an den Sensor ange-
schlossen werden.

Anschluss / Wiring / Raccordement
154-00747

Anschluss Ringlicht mit Sensor / Connection ring light with sensor / Raccordement lumiére externe avec le capteur
15500230

A

Abbildung 179: Anschluss der externen Beleuchtungen SBAL-C6-A- xxx und SBAL-C6-R- xxx
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6.4 Die wichtigsten Beleuchtungsarten: Hellfeld, Dunkelfeld und
Diffuse Beleuchtung:

6.4.1 Hellfeld - Beleuchtung

Hellfeld intern / Hellfeld extern

x
rou

— .'-; :' '._.

Abbildung 180: Beleuchtung Hellfeld

Bei der Hellfeldbeleuchtung sind Beleuchtung, Sensor und Objekt so angeordnet, dass das Licht der
Beleuchtung von der Objektoberflache direkt in den Sensor reflektiert wird. So erscheint die glatte Ober-
flache des Objektes als hell und jede Vertiefung, Erhebung oder Storung wie z. B. Kratzer als dunkle
Kante.

Achtung: Bei der Hellfeldbeleuchtung sind die Winkelanordnungen von Beleuchtung, Objekt und Sensor
zueinander, sowie die Objektoberflache kritisch, denn die direkte Reflektion tiber die Objektoberflache
funktioniert nur wenn die Winkel und die Oberflichenbeschaffenheit (glanzend, matt, dlig, ...) konstant
bleiben!

Mit Hellfeld / Mit Dunkelfeld

Abbildung 181: Mit Hellfeldbeleuchtung

D.h. durch direkte Reflektion eines hoch glanzenden Metallteiles ist dieses klar sogar vor weiflem Hin-
tergrund zu erkennen, mit Dunkelfeldbeleuchtung sind weiBer Hintergrund und Metallteile nicht zu tren-
nen.
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6.4.2 Dunkelfeld Beleuchtung

Dunkelfeld intern / Dunkelfeld extern

/

Abbildung 182: Beleuchtung Dunkelfeld

Bei der Dunkelfeldbeleuchtung ist die Anordnung der Komponenten Beleuchtung, Objekt, Sensor so,
dass das Licht der Beleuchtung von der glatten Objektoberflache nicht direkt in den Sensor reflektiert
wird. So erscheinen Objektkanten (Vertiefungen und Erhebungen) als hell, glatte Objektoberflachen
jedoch als dunkel. Diese Beleuchtungsart funktioniert in weiten Winkelbereichen und ist weitestgehend
unabhangig von der Objektoberflache.

Mit Hellfeld / Mit Dunkelfeld

Abbildung 183: Mit Dunkelfeld

D. h. Kanten werden durch Dunkelfeldbeleuchtung klar hervorgehoben
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6.4.3 Diffuse Beleuchtung (nur extern)

Diffus extern

4 (]
¥ %
I i

Abbildung 184: Beleuchtung Diffus

Diffuse Beleuchtungen werden uberall dort eingesetzt, wo hoch-reflektierende, zylindrisch oder vor
allem unregelmaBig geformten Objektoberflachen auftreten (z. B. Aluminiumfolien von Blis-
terverpackungen o. a.). Solche Objekte konnen nicht mit spotformiger Beleuchtung, sondern nur mit dif-
fuser (d. h. aus allen Richtungen gleichmaBiger) Beleuchtung ausgeleuchtet werden. Diffuse Beleuchtungen
werden auch als ,,Cloudy day*, also ,,bewolkter Tag* bezeichnet, d. h. nicht die Sonne als Spot, sondern
die Wolkendecke als gleichmaBig leuchtender Schirm dient als Lichtquelle.

Mit Spot- Beleuchtung / Mit Diffuser- Beleuchtung

1|
oy
B sthe Progl

Abbildung 185: Abbildung 212. Mit Diffuser Beleuchtung

D. h. klares gleichmaBiges Bild mit diffuser Beleuchtung! Mit Spotbeleuchtung sind die Reflektionen von
Teil zu Teil bei z.B. Aluminiumfolie zu unterschiedlich.
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Elektrische Daten

Betriebsspannung UB 24V DC,-25%/+10%
Restwelligkeit <5Vss
Stromaufnahme (ohne | / O) <200 mA

Alle Eingange PNP/NPN High>UB- | V,Low <3V
Eingangswiderstand > 20 kOhm

Encodereingang High >4V

Ausgange PNP/NPN

Max. Ausgangsstrom (je Ausgang)

50 mA, Auswerfer (Pin 12/RDBU) 100 mA

Kurzschlussschutz (alle Ausgange)

Ja

Induktive Last

typ.: Relais 17K / 2H, Pneumatikventil 1.4K / 190mH

Verpolschutz

Ja

Schnittstellen Vision Sensor-XX-Standard

Ethernet (LAN)

Bereitschaftsverzug

Typ. 13 s nach Power on

Optische Daten

Pixel Anzahl, Technologie
(CMOS)

Vision Sensor- R3.... 736 (H) x 480 (V)

Eingebaute Messbeleuchtung

8 LEDs

Eingebautes Objektiv, Brennweite

6 oder 12 mm, Fokuslage einstellbar

Objektiv (einstellbar bis «)
Mindest-Messabstand

Mindest-Sichtfeld X x Y

R3 R3
6 12
6 30
5x4 8x6

Mechanische Daten

Lange x Breite x Hohe

65 x 45 x 45 mm (ohne Stecker)

Gewicht

Ca. l60g

Vibration / Schock

EN 60947-5-2

Betriebsumgebungstemperatur

0° C.... 50° C (80% Luftfeuchtigkeit, nicht-
kondensierend)

Lagertemperatur

-20° C.... 60° C (80% Luftfeuchtigkeit, nicht-
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FESTO

kondensierend)

Schutzart

IP 67

Steckeranschluss

Daten M12 5-polig

24V DCund I/O MI2 12-polig, LAN M12 4-polig,

Gehausematerial

Aluminium, Kunststoff

Funktionen und Eigenschaften

Objekt

Anzahl Jobs / Detektoren

Vision Sensor-XX-Standard: 2/ 32

Auswertemodi

* Lagenachfiihrung

* Konturvergleich mit / ohne Positionsauswertung

* Mustervergleich mit / ohne Positionsauswertung

* Flachentest Grauschwelle

* Flachentest Kontrast

* Flachentest Helligkeit

* Koordinatenausgabe bei Lagenachfiihrung, Kontur- und Mus-
tervergleich

Typische Zykluszeit

Typ. 20 ms Mustervergleich
Typ. 30 ms Kontur
Typ. 2 ms Flachentests

Code Leser

Anzahl Jobs / Detektoren

Vision Sensor-XX-Standard: 8/2

Auswertemodi

* DataMatrix Code nach ECC200 in beliebiger Drehlage, quadratisch und

rechteckig

* QR-Code, Modul | und Modul 2, Version | .. .40

* Barcode Interleaved 2 of 5, Code 39, EANI 3-Gruppe
(EANS, EANI3,UPC-A, UPC-E), EANI28 (Codes A, B, C)
* Lage und GroBe des Sichtfelds frei wahlbar

* Logische Verkniipfung der einzelnen Konfigurationen
(AND, OR, =, Sortierung)

» Stringvergleich / Verify

Typische Zykluszeit

40 ms fir eine Auswertung Codelesung

Bei geschirmten Kabeln, Schirm auflegen.
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8 Typenschliissel

|SBSI Vision Sensor mit integrierter Beleuchtung/Optik

B Codeleser
Q Objektsensor

| R3 736 x 480 Pixel (WideVGA) I<
| B monochrom I=
F6 6 mm P
F12 12 mm

w Wei3

R Rot

NR Infrarot

300 = Value 300 P
301 = Value 301 h
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9 Anhang

9.1 Telegramm, Daten Ausgabe

Die folgenden Telegramme stehen zur Verfiigung:
Serielle Kommunikation ASCII (Seite 191)
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 203)
EtherNet/IP Assembly Request (Seite 217)

EtherNet/IP Assembly Request (Seite 217)

9.1.1 Serielle Kommunikation ASCII

Datenformate der Kommandos und Datenausgabe

Kommunikationseinstellungen

Kommunikation Ethernet RS422
Zum Sensor, Kommando Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Binar oder ASCII)
Vom Sensor, Datenausgabe Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Bindr oder ASCII)

Kommandos an den Sensor in ASCII

Trigger (ASCII) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung

I T

2 R Trigger

3 G

Trigger (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| T

2 R Trigger

3 G

4 P Erfolgreich (Pass)
F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja

Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: Low
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Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Extended Trigger (ASCII) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung
| T
2 R Extended Trigger
3 X
4 X
Lange nachfolgender Daten (n)
5 X
6..n X Daten
Extended Trigger (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| T
2 R Extended Trigger
3 X
4 P Erfolgreich (Pass)
F Fehler (Fail)
5 X
Lange nachfolgender Daten (n)
6 X
7..n X Daten aus dem Sendebefehl
, oo
n+2 X
n+3 X
n+4 X
n+5 X
Lange nachfolgender Ergebnis Daten (m)
n+6é6 X
n+7 X
n+8 X
n+9 X
n+9..m X Ergebnis Daten
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m+ | X
m+2 X
m+3 X
m+4 X

Telegrammende (optional, max. 4 Byte)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: low

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Jobwechsel (ASCII) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung

I C

2 J Change Job

3 B

4 X

5 X Job Nummer
6 X

Jobwechsel (ASCIl) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I C
2 J Change Job
3 B
4 P Erfolgreich (Pass)
F Fehler (Fail)
5 T Triggered
F Freerun
6 X
7 X Job Nummer
8 X

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode:

Ja
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Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung: Low
Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Parameter setzen (ASCII)

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung
I S
Setze Parameter
2 P
3 P P Permanent
T T Temporir
4 X
5 X Detektor Nummer
6 X
7 X
Parameter Nummer
8 X
101 = Referenz String
9 X
10 X
I X
12 X Liange neuer Referenzstring in Bytes (n)
13 X
14 X
15...n X Neuer Referenzstring

Parameter setzen (ASCII) Response string vom Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung
I S
Setze Parameter
2 P
3 P P Permanent
T T Temporir
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
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5 S
6 T Parameter vom Typ STRG (String) wurde
7 R gesetzt
8 G
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wiahrend Bear-
. Low
beitung:
Telegrammende max. 4 Byte (optional)
Parameter lesen (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| G
2 P Lese Parameter
3 A
4 X
Detektor Nummer
5 X
z.B. 001
6 X
7 X
Parameter Nummer
8 X
101 = Referenz String
9 X

Parameter lesen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

I G

2 P Lese Parameter

3 A

4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
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5 S

6 T Parameter vom Typ STRG (String) wurde gele-

7 R sen

8 G

9 X

10 X

» X Linge des Referenzstrings (n)
z.B. 00005

12 X

13 X

14...n X Referenzsting

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

St:—.ltus des Signals Ready wihrend Bear- keine Verinderung

beitung:

Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Bild holen (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I G

2 I Bild holen
3 M

0 - Letztes Bild
4 X | = Letztes Schlecht-Bild
2 - Letztes Gut-Bild

Bild holen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen
| G
2 1 Bild holen
3 M
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
5 X Error code
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0 - Erfolgreich,
I — Rekorder aus

2 - Kein passendes Bild fiir diesen Request

Typ Bild
0 - Graustufen

| - COLOR_BAYER_GB

6 X 2 - COLOR_BAYER_GR

3 - COLOR_BAYER_BG

4 - COLOR_BAYER_RG

Bei Konvertierung des Farb Bildes von Bayer in RGB, muss der ent-
sprechende Bild Typ bertcksichtigt werden.

Image result

7 X 0 - good image
| - failed image
8 X
9 X Anzahl der Zeilen
10 X z.B. 0480 / 0200
I X
12 X
13 X Anzahl der Spalten
14 X z.B. 0640 / 0320
15 X
16...n X Binare Bilddaten (Zeilen * Spalten)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations

Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wih-

rend Bearbeitung: pulled low
Telegrammende max. 4 Byte (optional)
Shutter setzen (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| S
Shutter setzen in aktivem Job
2 S
3 P Permanent
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T Temporir
4 X
Anzahl der Stellen des Shutter Werts, z.B. 04

5 X

6 X

7 X Neuer Shutter Wert in Mikrosekunden, z.B. 8000
8 X =8 ms

9 X

Shutter setzen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen
I S Shutter setzen
2 S
3 P Permanent
T Temporiar
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wihrend Bear-
. pulled low
beitung:
Telegrammende max. 4 Byte (optional)

ROI setzen (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

ROl setzen
SRP4900100020016000000120000000800000004000000180000
Linge=49, Detektor=1,gelber Suchbereich, Rechteck, Zentrum

| S

2 R X=160, Zentrum Y=120, Halbe Breite= 80, Halbe Hohe=40
3 P Permanent
T Temporir
4 X
ROI Info Lange in Bytes ab Byte 4 bis Ende z.B. 49
5 X
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6 X
Detektor Nr.
7 X
z.B. 001
8 X
9 X
ROI Index = 00 fiir gelben Suchbereich
10 X
I X
ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse z.B. 02 fiir Rechteck
12 X
13-20 X Zentrum X (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 160 Pixel = 00160000
21-28 X Zentrum Y (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 120 Pixel = 00120000
29-36 X Halbe Breite / X-Radius (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 80 Pixel =
) 0008000
37-44 X Halbe Hohe / Y-Radius (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 40 Pixel =
0004000
45.52 X Winkel (nicht bei Kreis / Ellipse) (Wert in ° * 1000), z.B. 180° =
0018000
ROI setzen (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen
| S ROl setzen
2 R
3 P Permanent
T Temporir
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: |Ja

Akzeptiert im Kon-

figurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready
Ja
Low:
Status des Signals Ready
wihrend Bearbeitung: pulled low
Telegrammende max. 4 Byte (optional)
ROI auslesen (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
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| G

ROI auslesen
2 R

z.B. GRI00100
3 |
4 X

Detektor Nr.
5 X

z.B. 001
6 X
7 X ROI Index
8 X = 00 fiir gelben Suchbereich

ROI auslesen (ASCIl) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Antwort ID ROI auslesen
| G
2 R ROI auslesen
3 I
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
5 X
ROI Info Linge in Bytes ab Byte 5 bis Ende
6 X
7 X
8 X Detektor Nr.
9 X
10 X ROI Index
] X = 00 fiir gelben Suchbereich
12 X
ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
13 X
14-21 X Zentrum X (Wert in Pixeln * 1000)
22-29 X Zentrum Y (Wert in Pixeln * 1000)
30-37 X Halbe Breite / X-Radius (Wert in Pixeln * 1000)
38-45 X Halbe Hohe / Y-Radius (Wert in Pixeln * 1000)
. . . . . s oo
46-53 X Wi inkel (nicht bei Kreis / Ellipse) (Wert in

1000)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode:

Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode:

Nein
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Akzeptiert wenn Ready Low:

Ja

beitung:

Status des Signals Ready wihrend Bear-

pulled low

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Datenausgabe in ASCII

Dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software

Prinzipieller Stringaufbau:

<START> (((<OPTIONAL FIELDS> <SEPARATOR> <PAYLOAD>))) <CHKSUM> <TRAILER>

Ausgabedaten (ASCII), dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software

Name Byte Inl'lalt AScll/ Bei- Bedeutung /[Kommentare
Anzahl | spiel
I - User definiert, bis .
Vorspann max. 8 | max. 8 Zeichen Start String (Header)
iiber dieses Feld werden alle aktivierten
Checkboxen ausgegeben.
- Die Reihenfolge der Ausgabe ist von links
nach rechts und von oben nach unten
- D.h. pro aktiver Checkbox wird ein Byte
beginnend beim LSB = Low significant Bit
Gewihlte Felder 16 | Byte pro Feld ausgegeben.
- Die Checkbox ,,Gewihlte Felder" selbst
wird nicht mit ausgegeben!
P = logischer Ausgang gesetzt
F = logischer Ausgang nicht gesetzt
0 = logischer Ausgang nicht aktiv
User definiert, bis | Separator ab:
Trennzeichen l1-5 max 5 Zeichen »ynhach erstem optionalen Feld*, oder
(pro Separator) ,,hach erstem detektorspez. Datum*¢

Telegrammlange n

Pro Ziffer der
Dezimalzahl ein

Byte Telegrammlinge in Byte
z.B. 102 ,,1¢; ,,0%;
”2“

Statusbyte 3

» 110” triggered
mode

oder

», 101’ free-run
mode

Detektorergebnisse | n

Byte | = UND
Verkniipfung aller
Detektoren

Byte 2 = Bool-
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sches Ergebnis
der Lagenach-
fiihrung

Byte 3 = Globales
Ergebnis des akti-
ven Jobs

Folgende Bytes:
Anzahl der Detek-
toren

Folgende Bytes:
Detektor Ergeb-
nisse (P = Erfolg-
reich (Pass), F =
Fehler (Fail)), das
letzte Byte steht
fiir den ersten
Detektor

Linge.: 4 Byte + |
Byte je genutz-
tem Detektor

Erste Bytes:

Anzahl aktiver P = logischer Ausgang gesetzt

. Ausginge . .
Digitalausginge n F = logischer Ausgang nicht gesetzt
Folgende . . .
Bytes:Digitale 0 = logischer Ausgang nicht aktiv
Ausginge,

Beispiel: 18 logische Ausgiange werden kon-
figuriert, aber nur Ausgang 1,2 und 9 werden
tatsdachlich mit Funktionen belegt (sind also
aktiv):

Erste Bytes: Anzahl | 3PP000000P

aktiver logischer Aus- 2 Bytes Anzahl aktiver Ausginge dann alle

Logische Ausgénge | n gange Ergebnisse bit- codiert...
F?Igende By:ces:Lo- Im Beispiel werden wg. Ausgang 9, zwei
gische Ausgange, Bytes bendotigt....
P = logischer Ausgang gesetzt
F = logischer Ausgang nicht gesetzt
0 = logischer Ausgang nicht aktiv
Ausfiihrungszeit n Aktuelle (Job-)Zykluszeit in [ms]
Aktiver Job 1-3 Aktive Job Nr. (1..255)
<<Detector spe-
cific>>
P = Erfolgreich
Detector result I (Pass) Boolsches Detektorergebnis

F = Fehler (Fail)
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Score value 1-3 Score (0..100%)
. . Ausfiihrungzeit des einzelnen Detektors in
Execution time n
[msec].
z.B.: X =180
. (pixel) = (in Gefundene Position X (x-coordinate).
Position X n ASCII) ,,180000" = | [1/1000]
6 Byte
. Gefundene Position Y (y-coordinate).
Position Y n [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos X n gefundenem Objekt [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos Y n gefundenem Objekt [1/1000]
Orientierung des gefundenen Objekts
Angle n (0°..360°) [1/1000)
Wi inkel zwischen eingelerntem und gefun-
Delta Angle n denem Objekt (0°..360°) [1/1000]
Scaling n Nur bei Kontur (0,5..2) [1/1000]
Inhalt des gelesenen Codes, Abhingig vom
Code kann die Stringlinge variieren. Wird
. v eine feste Stringlinge gewiinscht, so miissen
. maximale Liange . .. T
String l...n 127 1t die minimale Stringlange (Detek-
N torspezifische Nutzdaten) und die maximale
Stringldnge (Detektoreinstellungen) auf den
gleichen Wert (z.B. 127) gesetzt werden.
String length n Linge des gelesenen Codes in Bytes
F = Code kom-
Trucated | plett, P = Code Code abgeschnitten
abgeschnitten
. XOR-Priifsumme iiber alle Bytes im Tele-
Priifsumme 3
gramm
I - User defined, bis . )
Nachspann max. 8 | max. 8 Charakter Ende String (Trailer)

Alle detektorspezifischen Daten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen (mit 1000 multipliziert) Giber-
tragen und miissen nach Datenempfang deshalb durch 1000 geteilt werden.

9.1.2 Serielle Kommunikation BINAR

Datenformate der Kommandos und Datenausgabe

Kommunikationseinstellungen

Kommunikation

Ethernet

RS422

Zum Sensor, Kommando

Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Bindr oder ASCII)

Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N - 29.04.2014
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An Sensor, Datenausgabe Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Binidr oder ASCII)

Kommandos an den Sensor in BINAR

Trigger (Binar) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 0x00
Unsigned Int Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x05
5 Unsigned Char 0x01 Kommando Trigger

Trigger (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

I 0x00

2 0x00

Unsined Int Telegrammlange

3 0x00

4 0x07

5 Unsigned Char 0x01 Kommando Trigger
Fehler Code

6 Unsigned Short 0x00 0 = Erfolgreich (Pass)
| = Fehler (Fail)

7 0xXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung: Low

Extended Trigger (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 0x00
Unsigned Int Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x05
5 Unsigned Char 0x013 Kommando Extended Trigger
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6 Unsigned Char OxXX Lange nachfolgender Daten (n)

7..n Unsigned Char 0xXX Daten

Extendetd Trigger (Bindar) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 0x00

Unsined Int Telegrammlinge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned Char 0x013 Kommando Extended Trigger
6 0x00 Fehler Code

Unsigned Short 0 = Erfolgreich (Pass)
7 0xX X I = Fehler (Fail)
8 Unsigned Char OxXX Lange nachfolgender Daten (n)
9..n Unsigned Char OxXX Daten aus dem Sendebefehl

Betriebsmodus
n+| Unsigned Char [] 0xXX 0 = Konfig Mode
I = Run Mode

n+2 OxXX
n+3 0xXX

Unsigned Int Ergebnis Daten
n+4 0xXX
n+5 0xXX
n+6 0xXX
n+7 0xXX

Unsigned Char [] Ergebnis Daten
n+8 OxXX
n+9..m OxXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: Low

Jobwechsel (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
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| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x06
5 Unsigned Char 0x02 Kommando Jobwechsel
6 Unsigned Char 0xXX Job Nr, XX =1-n

Jobwechsel (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsined Int 0x00

2 0x00
Telegrammlidnge

3 0x00

4 0x09

5 Unsigned Char 0x02 Kommando Jobwechsel
Fehler Code

6 Unsigned Short 0x00 0 = Erfolgreich (Pass)
| = Fehler (Fail)

7 0xXX
Trigger Mode

8 Unsigned Char 0xXX 0 = getriggert
I = Freilauf

9 Unsigned Char 0xXX Job Nr, XX = I-n

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: Low

Parameter setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsigned Int | 0x00

2 0x00 Telegrammlinge = 9 Bytes + Linge
3 0x00 Referenzstring (n)
4 Oxn
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Kommando Parameter permanent
5 Unsigned 0x05 setzen
Char 0x06 Kommando Parameter temporiar
setzen
6 Unsigned | g,xx Detektor Nr., XX = I- n
Char
Unsigned .
7 0x65 Kommando Referenzstring setzen
Char
3 ;Jn5|gned 0x00
hort Liange neuer Referenzstring (n)
9 0x0n
Unsigned .
10..n Char Oxn Referenzstring
Parameter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert
ankommen)
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsigned Int | 0x00
2 0x00
Telegrammliange
3 0x00
4 0x08
5 Unsigned 0x05 ID Referenzstring permanent setzen
Char 0x06 ID Referenzstring temporar setzen
Unsigned
6 Shorf 0xXX Error Code 00 00 = Pass
Error Code 00 01 = Fail
7 0xXX
Unsigned .
8 Char 0x0A Parameter Typ String

Zusatzinformationen

beitung:

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

Parameter lesen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr.

DataTyp

Inhalt

Bedeutung
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| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned Char | 0x0A Kommando Parameter lesen
6 Unsigned Char | Oxn Detektor Nr., XX = |- n
7 Unsigned Char | 0x65 Kommando Referenzstring lesen
Parameter lesen (Binar) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert
ankommen)
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsigned Int 0x00
2 0x00 Telegrammlinge = 10 Bytes + Linge
3 0x00 Referenzstring (n)
4 0x0n
5 Unsigned Char | 0x0A ID Parameter lesen
6 Unsigned Short | 0xXX Error Code 00 00 = Pass
7 0xXX Error Code 00 01 = Fail
8 Unsigned Char | 0x0A Parameter Typ String
9 Unsigned Short | 0x00 Linge gelesener Wert (n)
10 0x0n
Il..n Unsigned Char | Oxn Referenzstring
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: keine Verianderung

Bild holen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x06
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5 Unsigned 19,03 Bild holen
Char
) 0 - Letztes Bild
6 Unsigned | 0, xx I - Letztes Schlecht-Bild
Char
2 - Letztes Gut-Bild
Bild holen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzégert ankom-
men)
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 05X X
Int
2 0xX X Telegrammlidnge
z.B. 00 04 BO OD
3 0xXX
4 0xXX
5 Unsigned 19,03 Antwort ID Bild holen
Char
; Error code
6 Unsigned 05X X -
short 00 00 - Erfolgreich,
00 01 — Rekorder aus
7 0xXX 00 02 - Kein passendes Bild fiir diesen Request
Typ Bild
00 - Graustufen
. | — COLOR_BAYER_GB
3 Unsigned |\ «x 2 - COLOR_BAYER_GR
Char 3- COLOR_BAYER BG
4 - COLOR_BAYER_RG
Bei Konvertierung des Farb Bildes von Bayer in RGB, muss
der entsprechende Bild Typ bertcksichtigt werden.
) Ergebnis Bild
9 Unsigned | 5, xx 00 - Gut-Bild
Char
0l - Schlecht-Bild
Unsigned
10 shortg 0xXX Anzahl der Zeilen
e.g. 01 EO
I 0xXX
Unsigned
12 shortg 0xXX Anzahl der Spalten
e.g. 02 80
13 0xXX
Unsigned I . .
14...n Char 0xXX Binare Bilddaten (Zeilen * Spalten)
Zusatzinformationen
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Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wiahrend Bear-

beitung: pulled low

Shutter setzen (Binidr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
3 0x00
4 0x09
0xO0E Kommando Shutter setzen temporir
5 Unsigned Char
0xOF Kommando Shutter setzen permanent
6 Unsigned Int 0xXX
7 0xXX
Shutter Wert
8 0xX
9 0xXX
Shutter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsined Int 0x00
2 0x00
Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x07
0x0E Antwort Shutter setzen temporir
5 Unsigned Char
0xOF Antwort Shutter setzen permanent
6 Unsigned Short | 0x00 Fehler Code,
0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: Pulled Low
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ROI setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor
Byte Nr. | DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x32
5 Unsigned | 0x10 Kommando ROI setzen temporir
Char oxI | Kommando ROI setzen permanent
6 Unsigned 05xXX
Int
7 0xXX ROI Info Linge in Bytes ab Byte 6 bis Ende
8 0xXX
9 0xXX
10 Unsigned | 5 XX | Detektor Nr.
Char
1 Unsigned |, 00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
Unsigned . .
12 Char 0xXX ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
13 Unsigned 05xXX
Int
14 0xXX | ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in Pixeln * 1000)
15 0xXX
16 0xXX
17 Unsigned 05X X
Int
18 0xXXX' | ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
19 0xXX
20 0xXX
21 Unsigned 05X X
Int
22 0xXX ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in Pixeln
*1000)
23 0xXX
24 0xXX
25 Unsigned 05xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: halbe Breite bzw.
Int Radius Y (Wert in Pixeln * 1000)
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26 0xXX
27 0xXX
28 0xXX
29 Unsigned 05X X
Int
30 0xX X Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
31 0xXX
32 0xXX
ROI setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor
Byte Nr. | DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned 0xI10 Antwort ROl setzen temporiar
Char Oxl1 Antwort ROl setzen permanent
6 lSJI:\S|gned 0x00 Fehler Code,
ort 0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wih- Pulled Low

rend Bearbeitung:

ROI auslesen (Binar) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. | DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned | 0x12 Kommando ROI auslesen
Seite 212 Vision Sensor SBSI-DE, 8033103 - 401N -29.04.2014




Vision Sensor Benutzerhandbuch

Char
6 Unsigned | ,,XX | Detektor Nr.
Char
Unsigned
7 0xXX ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
ROI auslesen (Bindr) Antwort- String vom Sensor
Byte Nr. | DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsined 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x34
5 Unsigned 0x12 Antwort ROI auslesen
Char
6 lSJnS|gned 0x00 Fehler Code,
hort 0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
3 Unsigned 05X X
Int
9 0xXX' | ROl Info Linge in Bytes ab Byte 8 bis Ende
10 0xXX
I 0xXX
12 Unsigned | 5 XX | Detektor Nr.
Char
13 Unsigned | 5 00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
Unsigned . .
14 Char 0xXX ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
s Unsigned 05X X
Int
16 0xXX | ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in Pixeln * 1000)
17 0xXX
18 0xXX
19 Unsigned 05XX
Int
20 05X X ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
21 0xXX
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22 0xXX
23 Unsigned 05XX
Int
24 0xXX ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in Pixeln
*1000)
25 0xXX
26 0xXX
27 Unsigned 05X X
Int
28 0xX X Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: halbe Breite bzw.
Radius Y (Wert in Pixeln * 1000)
29 0xXX
30 0xXX
31 Unsigned 05X X
Int
32 0xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
33 0xXX
34 0xXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wih-
rend Bearbeitung:

Pulled Low

Datenausgabe in BINAR

Dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software

Prinzipieller Stringaufbau:
<START> <OPTIONAL FIELDS> <PAYLOAD> <CHKSUM> <TRAILER>

Ausgabedaten (BINAR), dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software

Byte Inhalt Binar /
Name Anzahl | Beispiel Bedeutung /Kommentare
User defi-
| - max. . . .
Vorspann 3 niert, bis Start String (Header)
max. 8 Byte
iiber dieses Feld werden ,,bit-codiert” (in 2By-
. 2 " [] . e
Gewihlte Felder d) I Bit pro Feld | tes!) alle aktivierten Checkboxen ausgegeben.
or
W - Die Reihenfolge der Ausgabe ist von links nach
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rechts und von oben nach unten.
- D.h. pro aktiver Checkbox wird ein Bit (gesetz-
t/nicht gesetzt) beginnend beim LSB = Low signi-
ficant Bit ausgegeben.
- Die Checkbox ,,Gewihlte Felder" selbst wird
nicht mit ausgegeben!
2 z.B. 0x00,
Telegrammlinge (Word) 2x02 = Linge | Telegrammldnge in Byte
=2 Byte
z.B. 0x00, Bytel: 00000xxx
0x06 (trig- Bit0 = <Free-run>
Statusbyt 2 gered) Bitl = <tri d>
atusbyte itl = <triggere
Y (Word) | z.B. 0x00, , g8
0x05 Bit2 = <Op.mode> (I1=run/0=config)
(free-run) Byte2 (reserved), always 0x00
Byte |
z.B. Bitl (LSB) = Globales Jobergebnis (I = Pass, 0 =
0x05 Fail)
(Bit1+3=5) Bit2 = Boolsches Erg. nur Lagenachfiihrung,
0x00 (zwei Lagenachfiihrung inaktiv =True
. Bytes Anz. i .
Detektorergebnis | 4..n Bit3 = UND Verkn. aller Det. des aktiven Jobs
Detektoren) .
Byte 2 und 3 zwei Bytes fuer die Anzahl der
0x01 Detektoren im Job (ohne Alignment-Detektor).
0x01 (Dete!(- Byte 4 - n
tor-Ergebnis .
DI) | Byte je Block von 8 genutzten Detektoren
z.B: Bitl(LSB) = Detektor |, Bit2 = Det. 2, ....
Byte | und 2:
die Anzahl
aktiver Aus-
Digitalausginge |n ginge Ergebnisse aller digitalen Ausgiange (bit-codiert)
Byte 3 ... n:
Ausginge,
bit-codiert
Byte | und Bels;.)lel: 18 logische Ausginge werden kon-
. figuriert, aber nur Ausgang 1,2 und 9 werden tat-
Byte 2:die | ichlich mit Funktionen belegt (sind also aktiv):
Anzahl akti- | Sachlich mit Funktionen be egt (sind also aktiv):
ver! log. Aus- 000,003, 003, 001
Logische Aus- ginge 2 Bytes Anzahl aktiver Ausginge dann alle Ergeb-
ginge n Byte 3 ...n nisse bit-codiert...
alle aktiven Im Beispiel werden wg. Ausgang 9, zwei Bytes
logischen Aus-| benétigt....
gange, bit- I.ErgebnisByte = 0000001 | (log. Ausgangl+2)
codiert 2.ErgebnisByte = 00000001 (log.Ausgang 9)
Ausfiihrungszeit ;e(:;\te- Aktuelle (Job-)Zykluszeit in [ms]
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Aktiver Job | Aktive Job Nr. (1..255)
<<Detektor spezifisch>>
Detector result I §:Iai=I)Pass, 0= Boolsches Detektorergebnis
Score value 4 Score (0..100%)
. . Ausfiihrungzeit des einzelnen Detektors in
Execution time 4
[msec].
Position X 4 Gefundene Position X (x-coordinate). [1/1000]
Position Y 4 Gefundene Position Y (y-coordinate). [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos X 4 gefundenem Objekt [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos Y 4 gefundenem Objekt [1/1000]
Orientierung des gefundenen Objekts (0°..360°)
Angle 4 [1/1000)
Winkel zwischen eingelerntem und gefundenem
Delta Angle 4 Objekt (0°..360°) [1/1000]
Scaling 4 Nur bei Kontur (0,5..2) [1/1000]
Inhalt des gelesenen Codes, Abhingig vom Code
kann die Stringlange variieren. Wird eine feste
. Stringldnge gewiinscht, so miissen die minimale
. maximale o .
String l...n . Stringlange (Detektorspezifische Nutzdaten) und
Linge 127 !! . . .
die maximale Stringlange (Detek-
toreinstellungen) auf den gleichen Wert (z.B.
127) gesetzt werden.
String length 4 Liange des gelesenen Codes in Bytes
0x00 = Code
komplett, .
Truncated | 0x01 = Code Code abgeschnitten
abgeschnitten
Priifsumme | XOR-Priifsumme iiber alle Bytes im Telegramm
Nachspann :; - max. Ende String (Trailer)

Alle detektorspezifischen Daten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen (mit 1000 multipliziert) iiber-
tragen und miissen nach Datenempfang deshalb durch 1000 geteilt werden. Die Werte werden im Format ,,Big

Endian" iibertragen.

Beispiel: ,,Score” Werte (Binar Protokoll)

In Vision Sensor Configuration Studio/Vision Sensor Visualisation Studio wird ,,Score" = 35 angezeigt.

Via Ethernet werden dann z.B. folgende vier Bytes empfangen: 000,000,139,1 15
Formel zu Umrechnung: (HiWordByte*256 + HiLowByte) *65536 + HiByte*256 + LoByte = Value

Da Big Endian (vom Sensor) geschickt wird, gilt:
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000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, | 15 = LoByte
(0%256 + 0) * 65536 + (139 *256) + 1 15=35699/ 1000 = 35,699 (= echter Score Wert).

Winkelangaben bzw. andere negative Zahlen werden im Zweierkomplement dargestellt.

9.1.3 EtherNet/IP Assembly Request

Communication Settings

Description: Response returned from sensor to PLC

Class: Class |

nAssemblylnstance 101

nType AssemblyProducing

nLength (bytes) 444

szAssemblyName AssemblyResponse

Assembly request
Position Size Member Data Description
(bytes) type
0 2 unKey ulé request key, eg. a request counter
) ) unld Ul6 'r:equest 'ID,"eg. for requests "trigger",
change job

4 2 unNumChar ulé no. of valid char parameters

6 2 unNumlnt ulé no. of valid int parameters

8 256 pcValueChar[RQST_ I8 char parameters for request, member may
NUM_CHAR] only hold one string
pnValuelnt[RQST_ .

264 80 NUM_INT] 132 int parameters for request

9.1.4 EtherNet/IP Assembly Response

Description:

Request posted to sensor from PLC

Class:

Class |

nAssemblylnstance

100

nType AssemblyConsuming
nLength (bytes) 344
szAssemblyName AssemblyRequest

Assembly response
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Position Size Member Data Description
(bytes) type
0 4 unFault U32 memb?r is standard in Rockwell
RSLogix
4 2 unKey Ulé [requestkeyis returned in response
6 2 unld Ulé [requestID is returnedinresponse
8 2 unError Ul6é [error code of response
10 2 unNumChar Ulé [ no. of valid char parameters
12 2 unNumint Ulé | no. of valid int parameters
14 2 ucAlignmentDummy us
pcValueChar[RPNS_NUM _ char parameters for response,
6 16 18 )
CHAR] member may only hold one string
32 16 pnValuelnt[RPNS_NUM_INT] U32 [int parameters for response
48 4 unlmageCount U32 | no. of last processed image.
. . execution time in msec of last pro-
52 4 unExecutionTime U32 )
cessed image.
56 4 pucStatus[RPNS_IMPL_NUM_ Us status information, including ope-
BYTE_STATUS] ration mode
60 2 unActive)ob Ulé [active job
62 2 ucAlignmentDummy uUs
64 2 unNumDigital Ul6é | no. of valid digital outputs
66 2 unNumLogic Ulé [ no. of valid logic outputs
68 2 unNumDetector Ul6é | no. of valid logic outputs
70 2 unNumBool Ulé [ no. of valid boolean parameters
7 ) unNumString Ule | of strings included in pcVa-
lueChar
74 2 unNumlnt Ulé | no. of valid int parameters
pucDigital[RPNS_IMPL_NUM _ - S
76 4 BYTE DIGITAL] us digital outputs (bitwise)
pucLogic[RPNS_IMPL_NUM_ . o
80 8 BYTE _LOGIC] us logic outputs (bitwise)
88 4 pucDetector[RPNS_IMPL_NUM _ U8 detector results (bitwise), for-
BYTE_DETECTOR] merly stored in pucValueBool
92 4 pucBool[RPNS_IMPL_NUM_ us boolean results (bitwise) as con-
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BYTE_BOOL] figured in HMI (listbox)

9% 16 punStringlength[RPNS_IMPL_ Ul6 lengths of strings included in pcVa-
NUM_STRING] lueChar
pucStringT runcated[RPNS_IMPL_ . , ,

112 2 NUM_BYTE_STRING._ us :‘a‘i";a::: i‘:r:;ctzzt(r;‘tg “i’::;ther &
TRUNCATED] N W

114 2 ucAlignmentDummy us

e e pcString[RPNS_IMPL_NUM _ . E:\atrbres;ult as c;)nflgure: |TdH MII
BYTE_STRING] .|s ox., member may hold mul-

tiple strings
244 200 | pnint[RPNS_IMPL_NUM_INT]  |U32 't;‘;(r)es“'ts as configuredin HMI (fist-

9.2 Vision Sensor Visualisation Studio oder Vision Sensor Con-
figuration Studio starten liber Autostart

Fir den Start von Vision Sensor Visualisation Studio oder Vision Sensor Configuration Studio liber Auto-
start steht unter: Vision Sensor Device Manager/Datei/Autostart- Datei, ein Auswahldialog zur Gene-
rierung und Speicherung der entsprechenden Autostart- Datei zur Verfligung.

Nach Auswahl des zu startenden Moduls und des Benutzerlevels, mit "Speichern" die entsprechende Auto-
startdatei im Ordner .\Windows\Start Menu\Programs abspeichern (genauer Pfad abhangig von Win-
diows- Installation).

9.3 Pflege und Wartung

9.3.1 Reinigung

Der Vision Sensor ist mit einem sauberen und trockenen Tuch zu reinigen.
Bei Verschmutzung die Frontscheibe den Sensor mit einem weichen Tuch und ggf. etwas Kunst-
stoffreiniger reinigen.

Achtung

Niemals aggressive Reinigungsmittel sowie Losungsmittel oder Benzin verwenden.
Keine scharfen Gegenstande verwenden. Nicht kratzen!

9.3.2 Transport, Verpackung, Lagerung

Die Lieferung bei Erhalt unverziiglich auf Vollstandigkeit und Transportschaden priifen. Bei Trans-
portschaden den Transporteur benachrichtigen. Bei Riicksendungen den Sensor immer in einer aus-
reichend stabilen Verpackung verschicken.

Hinweis

Jeden Mangel reklamieren, sobald er erkannt ist. Anspriiche konnen nur innerhalb der geltenden Fristen
geltend gemacht werden.
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9.3.3 Entsorgung

Elektronikkomponenten unterliegen der Sondermiillbehandlung und diirfen nur durch Fachbetriebe ent-
sorgt werden.

9.3.4 Softreset

Starten Sie Vision Sensor Device Manager. Wahlen Sie den Sensor, den Sie neu starten mochten aus der
Liste und wahlen Sie ,,Sensor neu starten‘ unter Menu / Datei.

Einstellungen  Hilfe

o4 Benukzerverwaltung
Firrware-Update
Sensor ney skarten

dware

Beenden Skrg+F4 -

9.3.5 Sensor Firmware Update Vision Sensor
Zur Durchfiihrung von Firmware-Updates wie folgt vorgehen:

Starten Sie Vision Sensor Device Manager. Wihlen Sie den Sensor, den Sie updaten mochten aus der
Liste und wahlen Sie ,,Update* unter Menii / Datei.

Zum Update benotigen Sie eine VIS-Datei, die zu lhrem Sensortyp passt und die aktuellste Soft-
wareversion fiir den Sensor enthalt. Die VIS-Datei zur jeweils aktuellsten Sensorversion finden Sie auf
den Downloadseiten des Herstellers. Stellen Sie vor dem Update sicher, dass Sie das richtige File ver-
wenden. Updates konnen nur in der Benutzergruppe ,,Administrator* durchgefiihrt werden.
Vergewissern Sie sich vor dem Update, dass keine Programme mehr auf den Sensor zugreifen, dann fol-
gen Sie den Anweisungen der Update-Routine.

Achtung

SchlieBen Sie alle Programme, die mit dem Sensor kommunizieren vor dem Update. Aktive Kom-
munikation zum Sensor wahrend des Updates kann die Firmware Idschen und eine Riicksendung des Sen-
sors zum Herstellerwerk erforderlich machen! Speichern Sie vor dem Update die Konfiguration ab.
Diese kann spater wieder geladen werden.

Nach erfolgtem Update werden Sie aufgefordert, den Sensor und Vision Sensor Device Manager neu zu
starten.
Nach dem Neustart sehen Sie den Sensor mit der neuen Versionsnummer in der Sensorliste.
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