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| Open Source Lizenzen

The Sensor software makes use of a couple of third party software packages that come with various
licenses. This section is meant to list all these packages and to give credit to those whos code helped in
the creation of the SBSI Vision Sensor software.

For components that reference the GNU General Public License (GPL) or the GNU Lesser General
Public License (LGPL), please find these licenses and the written offer for source code in this software
installation in \Festo\SBSI Vision Sensor\Eula\OpenSourceLicenses.

The SBSI Vision Senso firmware makes use of Linux Version 2.6.33 (Website: www.kernel.org), which is
distributed under the GNU GPL version 2.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of x-loader, an initial program loader for Embedded boards
based on OMAP processors (Website: http://arago-project.org/git/projects/?p=x-load-omap3.git;
a=summary) which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of u-boot, an initial program loader for Embedded boards
based on OMAP processors (Website: http://arago-project.org/git/projects/?p=x-load-omap3.git;
a=summary) which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of spike Version 0.2,a SPI-driver (Website:
https://github.com/scottellis/spike/blob/master/spike.c ), which is distributed under the GNU GPL version
2 or higher-.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of Busy-Box Version 1.18.1 ( Website:
http://www.busybox.net/ ), which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher

The SBSI Vision Senso firmware makes use of vsftpd Version 2.0.3 ( Website:
https://security.appspot.com/vsftpd.html ), which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of mtd-utils Version 1.5.0 ( Website: http://www linux-
mtd.infradead.org/doc/general.html ), which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of Boa VWebserver Version 0.94.13 ( Website:
http://www.boa.org/ ), which is distributed under the GNU GPL version 2 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of Procps Version 3.2.8 ( Website
http://procps.sourceforge.net/download.html), which is distributed under the GNU GPL version 2 or
higher and GNU LGPL version 2.1 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of GnuPG Version 1.4.10 ( Website:
https://www.gnupg.org/ ), which is distributed under the GNU GPL version 3 or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of glibc, which is distributed under GNU LGPL version 2.1
or higher.

The SBSI Vision Sensor firmware makes use of Dropbear - a SSH2 server Version 2012.55 ( Website:
https://matt.ucc.asn.au/ dropbear/dropbear.html). The Dropbear SSH2 server is distributed under the
terms of the Dropbear License which is a MIT/X Consortium style open source license. Please find this
license in this software installation in \Festo\SBSI Vision Sensor\Eula\OpenSourceLicenses

SBSI Vision Sensor software is based in part on the work of the Qwt project (http://qwt.sf.net).
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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 geschultes Fachpersonal erfolgen. Eingriffe und
Veranderungen am Gerat sind nicht zulassig!

Der Vision Sensor ist gemaB EU-Maschinenrichtlinien kein Sicherheitsbauteil und der Einsatz in
Anwendungen, bei denen die Sicherheit von Personen von Geritefunktionen 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
Sensors darf in einem Netzwerk nur einmalig vorkommen.

1.2 Lieferumfang

« Vision Sensor inklusive eingebauter Beleuchtung.

« Montage- und Bedienungsanleitung (Benutzerhandbuch > www festo.com/sp) .

« Montageklammer, Inbusschliissel, Schraubendreher, Schutzkappe fiir Ethernet Stecker, Schutzkappe
fur Datastecker (sofern vorhanden)

o Die PC- Software ist als Download verfligbar > www festo.com/sp

1.3 Einsatzvoraussetzungen

Fir die Konfiguration des Vision Sensors ist ein handelstiblicher PC/ Notebook (mindestens Pentium 4, |
GHz, und 512 MB RAM, mit Betriebssystem Microsoft Windows XP SP3, Vista oder Windows 7) mit
Netzwerkanschluss mit RJ-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. Fiir die
Bildschirmauflosung 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 fiir 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.
Gegebenenfalls externe Lichtquelle und / oder Lichtschutzvorrichtungen zum Schutz vor Fremdlicht /

Umgebungslicht 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:
Mustervergleich, Kontrast, Grauschwelle, Helligkeit, Konturerkennung, Barcode- und DataMatrix-Code.
Das Produkt ist ausschlieBlich fiir industrielle Zwecke geeignet. In Wohnbereichen miissen evtl.
zusiatzliche MaBnahmen zur Funkentstorung getroffen werden.

Objekt:

Der Vision Sensor erkennt fehlerhafte Teile sowie Teile in falscher Position, Winkellage, Reihenfolge
oder Kombinationen dieser Eigenschaften prazise und hochgenau. Flir Prifaufgaben und Auswertungen
stehen lhnen insgesamt fiinf Detektoren zur Verfligung: 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
markierter — genagelter oder gelaserter — Codes bzw. Klarschrift ist heute in vielen Bereichen der
Industrie ublich. Der Code Leser erkennt mit einem Blick, welches Teil er vor sich hat: Er liest mihelos
Barcodes zahlreicher Typen sowie gedruckte und direkt markierte Datamatrix-Codes nach ECC-200-
Standard, und dies von beliebigen Tragermaterialien (Metall, Kunststoff, Papier, Glas). Auch schiefe,
verzerrte oder auf konvexen, spiegelnden oder transparenten Oberflachen aufgebrachte Codes entziffert
der Sensor routiniert.

Der Vision Sensor ist eine kostengiinstige Alternative zu herkommlichen Bildverarbeitungssystemen.

Seite 10 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015
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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

Profinet X X

EtherNet/IP Schnittstelle X X

Sensoriiberwachung mit Viewer, Job-Upload X X

R3integriert 6/ 12 X/ X X/ X
Vision Sensor SBSI-DE, 1503a - 06.07.2015 Seite | |
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2.3 Sensortypen
2.3.1 Objekt

Scharfen Interne min. Arb- | min.
Artikel-Nr. | Typenbezeichnung Optik | . abstand Sichtfeld

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- Scharfen- Interne min. Arb.- min.

NI Typenbezeichnung Optik tiefe Beleuchtung z;bstar;ld Sichtfeld
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 Weif3 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-FI2-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.

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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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
I X direction
I y direction
100
50
£
= 0
ko]
Q
[
-50
-100
Format WVGA
-150
0 100 200 300 400 500 600 700

Working Distance[mm]

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
Working Distance [mm]

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
Working Distance [mm]

Abbildung 6: Scharfentiefe, |2mm Objektiv interm, erhoht
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3 Installation

3.1 Mechanische Installation

Um die Messungen zu optimieren, ist der Vision Sensor vor Erschiitterung konstruktiv zu schitzen.
Versorgungs- und I/O-Kabel sind mit Kabelbinder gegen Verrutschen und Quetschen zu sichern. Die
Positionierung des Vision Sensors ist so zu wiahlen, dass storende Effekte beispielsweise durch zulassige
Positionsabweichungen des Messobjekts oder Anderungen in der Umgebungsbeleuchtung keinen
wesentlichen Einfluss haben. Der Vision Sensor auf den Schwalbenschwanz der Montageklammer (im
Lieferumfang 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
Inbetriebnahme (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
Bediensoftware starten.

Fir ein stetig aktualisiertes Bild den Triggemodus: ,,Freilauf* und Bildaktualisierung: ,,Kontinuierlich*
auswahlen. Nun den Sensor solange moglichst senkrecht auf die Reflex- / Spiegeloberflache ausrichten, bis
im Bild der Bedienoberflache die eingebauten Beleuchtungs-LEDs direkt blenden. Anordnung s. Abb. in
Kap. Anordnung fiir Hellfeld-Beleuchtung (Seite 18)

oo e SO e e

Datei Ansicht Optionen Hife

frER-zellep 2 FESTO

Bedienschritte Hife | Ergebnis | Statistk

Detektoren

Bildaufnahme Parameter

Im Reiter Bildaufnahme S. Kap. Jobs
(Priifaufgaben) bestimmen Sie die
der Bil.

Die Bildscharfe vird mit der Focus-
Einstellschrsube an der Gerateriickseite des
Vision Senser eingestellt.

Funktion und
Parameter E .

Standardauficsung ist QVGA
(320x240), bei zeithritischen
Anwendungen kann sine andare
Auflosung gevahlt verden.
Verfigbare Auflosungen:

R3: WVGA (736x480), VGA
(840x480), QVGA (320x240),
QQUGA (160%120)

Bai Anderung der Auflasung
verden alle bersits definierten

Trigger / Bidektualsierung
Trigger
Kontinuierich
galscht!

Uber die Ausvahl varschisdanar | ||
Verbindungsmodus ber g fusvphl vers =)
Bloe Lene G hd : St . 0 | stertsete |[ zuuck |[  ver | Orucken

Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Geanq | Bidibertragung | ivierung | | Zyuszeit |

1/Job1 Job Author 15062015 15.06. | aufissung Ousdrante

2 30b2 Job Author 15.06.2015  15.06. IVG“ (640x480), Zon & l m (I~ |~ Q0
Dynamik Auto g O 8
Linear * 90
Triggermodus Inteme
M T 1w kz]

I I Tv] | @ Frelauf Externe Beleuchtung

[ mwew  |[ ofen || spechem |[ loschen || Aleloschen |

Modus: Config | Name: FESTO | Aktiver Job: 1|Jobl | Zyduszeit: (nja) | Flash: 0.5kB [40.3MB

X:0 Y:01:0 bor @ @ & @ @ @

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
Schwalbenschwanz- 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 gewlinschten Position festziehen.

An der Halteklammer kann nun weiteres 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
elektrischen 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 Lieferumfang enthaltenen Schutzkappen miissen im Betrieb des Vision Sensors auf
die unbenutzten M12 Anschlussbuchsen aufgesteckt werden. Fiir eine fehlerfreie Funktion darf die Lange
der Anschlussleitungen 30 m nicht iiberschreiten (Ethernet Kabel ausgenommen). Bei Nichtbeachtung
sind Funktionsstorungen moglich.
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3.2.1 Anschlussmaoglichkeiten

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 M2

*A
*B *D
*C *E
Abbildung I I: Anschllsse Vision Sensor
T |
24 V DC (1/0) : 24V DC :
|

Vision O_I_)‘L_\T_A_(B§4_22_) _______ ; SPS |

LAN
Sensor |( )OO =2 Ethernety_______ PC

Abbildung 12: AnschluB Vision Sensor

3.2.1.1 LED-Anzeige

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)
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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

M12 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
(vorzugsweise):

— Ethernetkabel
Vision NEBC-D12G4-KS-3-R3G4

W RJ45
Sensor — =4 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.

Rusz| [ross

Ly Ethernetkabel Standard-
Vision [ Netzwerkkabel
v i PC

Sensor NEBC-D12G4-KS-3-R3G4

Abbildung 14: Anschluss iber Netzwerk
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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)

| BN + Ub (24V DC)

2 BU GND

3 WH IN (Externer Trigger)

4 GN READY ™!

5 PK NC

6 YE NC

772 BK IN/OUT, LED B ™

8™2 GY IN/OUT, LED C ™

9 RD OUT (Externe Beleuchtung)
10*2 VT IN/OUT

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

o Trigger

o Ixdigitaler Schaltausgang
o Encoder

o Ethernet zu PC oder Steuerung

Ethernet: zu PC oder Steuerung

i haltschrank
1/BN: +Ub (24VDC) Steuerung / Schaltschran

2/BU: GND Netzteil

3/WH Trigger

12/RDBU Digitaler Schaltausgang

Abbildung 15: Exemplarischer Anschlussplan
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3.2.1.8 Elektrischer Anschluf3 Versorgungsspannung mit Schirmung

5 000

N GND L
Hutschiene

Masseklemme SPS Eingang Netzteil
3 PE P( D d o

Tllelle s

24 VDC, /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
24v£ﬁ 24V ﬁ&
i :
| | 80K L
N 1
1. GND -1 GND

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

Device 24V Input  Vision Sensor Output

Device

1K 43 20y

|
“““““ '{\ | 80K "“‘\
q i
L. GND  GND

Abbildung 18: Anschlussbeispiel Vision Sensor im NPN Modus

Da die Eingange auf Masse referenzieren, ist unter Umstanden ein zusatzlicher Pullup Widerstand

notwendig, 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
notieren 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
Administrator kontaktieren.

Die verwendeten Abbildungen, Dialoge und Meniis stammen aus dem Betriebssystem Microsoft
Windows 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

Fir die Verbindung des Vision Sensors mit einem Computer via Ethernet mussen die IP-Adress-
Einstellungen 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,
offnet 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
ausgeliefert. Die IP-Adresse kann im Beispielsfall von 192.168.100.1 bis 192.168.100.254 bei eingestellter
Subnetzmaske 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
Geriteadressen verwenden, da diese meist fur Netzwerkinfrastruktur wie z.B. f. Server, Gateways etc.
vorbehalten 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
Etikett 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
Sensor 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
Administrator oder Systembetreuer vergeben. Die |IP-Adresse des PC wird in Statuszeile
unter den Buttons angezeigt.

d. Sensor markieren und verbinden.

" Vision Sensor Device Manager. \ \ SEACN X

Datei Einstelungen Hilfe

B 2 FESTO

|aktive Sensoren

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He | Aktive Sensoren =
- 192.168.100.151  FESTO CodeReader  Stan.. 1.17.12.6 Run _ Fe )

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Netzverk verfugbaren Sensaren
angezsigt.

Konfigurieren eines angeschlossenen
Sensors [Aufruf von Vision Sensor [
Configuration Studio)

&l T D A von Bild und Aufruf

ven Vision Sensor Visuslisation Studio)

Sensoren fir Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version Bedeutung der ‘gten Parameter
1@ Object R3B = | Standard v 117123 |- Bedeutung

29 CodeReader R3B ~ Standard v 117123~ 1P-Adresse IP- Adresse des Sensors
im Netzwerk

Hardvare Varsion (R3 I
0.3

Hardware

Sensorty Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen P re=der 0.5.)

Variante Sensor-Variante =
P Adresse | | . . v]l Hinzufiigen ] arsinn pET—— Ey—— [+

Finden Il Konfigurieren I Anzeigen 1l Einstellungen ] [ stortsete || zwc |[ vor [ oruden

IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 20: Vision Sensor Device Manager
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in einem Netzwerk sein, muss jedem ein eindeutiger Name zugewiesen werden.

Fa - ™
Vision Sensor Device Manager &lﬂ

IP Adresse 192,158,100,151
Subnetz-Maske E 255,255, 255.000

Gateway 192,168, 100. 100

DHCF

Sensorname FESTO

[ Setzen ] [ 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 0.0.0.0. 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 eingeschaltet
wird, wenn der DHCP-Server zur Verflgung steht.
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4 Vision Sensor - Bedien- und Konfigurationssoftware

4.1 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware -
Ubersicht

4.1.1 Aufbau der PC- Software

Die PC- Software ist als Download verfiigbar > www.festo.com/sp

Die Vision Sensor Konfigurationssoftware besteht aus den folgenden drei Anwendungen:

« Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware —Kurzanleitung (Seite 31)
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 gewiinscht / 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 Priifaufgaben (Jobs) zur Verfligung. Zur Bedienung benotigen Sie, falls
Passwortschutz aktiviert, die Berechtigung der Benutzergruppe Administrator.

» Vision Sensor Visualisation Studio
Dieses Programm dient zur Anzeige von Bildern und Ergebnissen und damit zur
Uberwachung/Uberpriifung von Sensoren und zur Analyse von Messergebnissen. Im Vergleich zu
Vision Sensor Configuration Studio bietet es nur eingeschrankte Konfigurationsmoglichkeiten. Zur
Bedienung benotigen Sie, falls Passwortschutz aktiviert, die Berechtigung der Benutzergruppe
Administrator oder Werker. Von hier aus stehen auch umfangreiche Archivierungsfunktionen zur
Verfiigung.

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
Informationen.

Alle verfiigbaren Hilfeseiten im Zusammenhang kdnnen Sie einsehen, wenn Sie Hilfe (Button mit "?"-
Symbol, oder Doppelklick im Online- Hilfe Fenster) im Meni wahlen. Dort kénnen Sie auch nach
Begriffen oder Stichworten suchen.

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

Genutze Open Source Lizenzen: Open Source Lizenzen (Seite 8)

4.2 Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware -
Kurzanleitung

Exemplarischer Ablauf, (Beispiel: Objektsensor)

4.2.1 Vision Sensor, Kurzanleitung, Starten der Software

Diese Kurzanleitung erlautert Schritt fir Schritt den exemplarischen Ablauf zur Einstellung einer
Prifaufgabe auf dem Vision Sensor.

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

FESTO

7]

=] v (] w) =l=fniay

Abbildung 23: Icon Vision Sensor

4.2.2 Vision Sensor Device Manager: Sensoren oder
Sensorsimulationen o6ffnen / 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 35)
Sensoren konfigurieren oder anzeigen

Um einen Sensor zur Konfiguration oder zur Anzeige zu 6ffnen, den gewlinschten 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®.

Datei Einstellungen Hilfe

Ll FESTO
tive Sensoren

A 1p-Adresse Variai Version Mode He || EFinden / Aktiven Sensor 4
1/@ 192.168.100.151 FESTO R38 Code Reader Stan.. 1.17.12.6 Run Fes hinzufijgen

Werden in der Ausvahlliste ,Aktive
Sensoren” keine Eintrage angezeigt, obvohl
ein Sensor angeschlossen ist, gehen Sie vie
folgt vor:

Finden / Sensor suchen:

4 ¥ Um nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfugbaren Sensoren zu suchen,
Sensoren fur Simulationsbetrieb klicken Sie auf Button ,Finden".
B Sensortyp Hardware Variante Version Aktiven Sensor hinzufiigen:
1@ Object R38 v | Standard v|1.17.12.3 v Wenn ein Sensor, obwohl er im Netzwerk,
2|9  Code Reader R38 v | Standard v 117123 v gaf. auch erst hinter einem Gatevay,

angeschlossen ist, auch nach einem
weiteren mit Button Finden” durchgefhrten
Suchlauf nicht in der Liste ,Aktive Sensoren”
heint. Und aber die IP-Adresse des
Sensors bekannt ist, geben Sie diese in das
Feld IP-Adresse ein und klicken Sie
anschlieBend auf Button ,Hinzufigen”.

Aktiven Sensor hinzufiigen

PAdresse | . . . v || Hinzufugen |

v

‘ ‘ Startseite Zuriick Vor Drucken

D Finden ‘ ‘ Konfigurieren

Anzeigen Eir

IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

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 verfiigbaren 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 ,,Hinzufiigen* werden solche Sensoren, wenn gefunden, ebenfalls in die Liste
,»Aktive Sensoren® eingetragen und konnen nun bearbeitet werden.

D) Funktionen

e Finden

Auslosen eines weiteren Suchdurchganges
o Konfigurieren

Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors oder einer Sensorsimulation = Vision Sensor
Configuration Studio

« Anzeigen
Anzeige von Bild- und Ergebnisdaten eines angeschlossenen Sensors = Vision Sensor Visualisation Studio

« Einstellungen
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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 flr die
Passwortebenen ,, Admin‘ und ,,User* s.u. vergeben werden. Dies kann tiber die Menlileiste Datei /
Benutzerverwaltung bzw. den Button mit dem Schllisselsymbol 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

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.

=

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015 Seite 33



F ES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch

Abbildung 27: Login Button

B x|

- Administrakaor

Passwiork I |

Passwort bestatigen [ ]

- werker

Passwork [ ]

Passwiort 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
Riicksetzen auf den Auslieferungszustand moglich.
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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 37)

% Vision Sensor Configuration Studio - Objekt‘ “ [ e
%t&\ Ansicht Optionen Hilfe
foEgRd-gellBo 2
Bied\ensd’!ntte v
4 - ) -
& Vision Sensor - Bedien- und
( Lagenachfihrung J P Konfigurationssoftware —Vision
\W\ Sensqr Configuration Studio, alle
Funktionen
[ Ausgabe J Mit diesem Programm kénnen Sie Thren Vision
Sensor in sechs Arbeitsschritten fir eine oder
( Ergebnis J mehrere Prafaufgaben (Jobs) konfigurieren:
+ Jobs (Priifaufgaben) L
* Lagenachfiihrung
¢ o Detekdoren
E * Ausgabe von Priifergebnissen
« Ergebnis
Trigger / Bildaktualisierung « Start des Sensors
Weitere Programmfunktionen:
Trigger
N Kontinuierlich  Trigger-Einstellungen
+ Verbindungsmodus- Umschalten
zwischen Online- und Offline-Modus [ |
perbindungsmodus o ik €
Sl Offine = z
e 12 [ stortseite || zwuck |[  vor || Drucken |
Name Beschreibung Autor Erstellt Gean | Bidaufnahme | Bidibertragung | Archivierung | Vorverarbeitung | Zykluszeit
1/Job1 Default job Author 15.06.2015  15.06. | aufissung o -
| vea (40x480), 2o 3 T [o2soms 3 +1+)
Dynamk Auto 8 o 8
| Linear $ 00
Triggermodus Verstarkung Interne Beleuchtung
[ 15 [en 2]
(1 I ™ @ Freilauf Externe Beleuchtung
[aus s
[ Neu || Offmen Speichern || Loschen || Aleloschen |
[[sobus: config | Name: Simuiation | Aktiver Job: 1l30b1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.2kB/— |X:0Y:0L:0 oor @ @ © W @ O

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
Filmstreifennavigation

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 Intentsitat des Pixels / einzelne I/O Ein-/Aus- Status (wie

Vision Sensor Benutzerhandbuch

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.

- Vision Sensor Configuration Studic - Objekt

by

—

(Sl S|

Datei Ansicht Optionen Hife

PoEd-gellldp 2

F

Bedienschritte

& ]

k

5] ra— ey

110

FESTO

[Hife | Ergebris | Statistk |

Vision Sensor — Bedien- und =
Konfigurationssoftware —Vision
Sensor Configuration Studio, alle
Funktionen
Wit diesem Pragramm kannen Sie Thren Vision
Sensor in sechs Arbeitsschritten fur eine ode
mehrere Prafaufgaben (Jobs) konfigurisren:

o Jobs (Priifaufgaben)

+ Lagenachfihrung

+ Detektoren

+ Ausgabe von Priifergebnissen

o Ergebnis

+ Start des Sensors

Weitere Programmfunktionen:
+ Trigger-Einstellungen

o Verbindungsmodus- Umschalten
zwischen Online- und Offline-Modus

Startseite || zuuck [ vor || Drucken

Job einrichten

Beschreibung
Defaultjob

Autor
Author

Erstelit
15.06.2015

15.06. | aufissung

VGA (640x480), Zor

Geany | Bidaufnahme | Bidubertragung | Archivierung | vorverarbeitung | Zykluszeit |

Verschiusszeit Quadranten

[+]

Dynamik
Linear

Triggermodus
Trigger

@ Freiauf

o &)

Auto

Verstarkung

1,00

%
c3
9 |

Interme Beleuchtung

Qo
Qo

Externe Beleuchtung

Aus s

[ e Offen

J J

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Job1

|| speichem Loschen || Alelaschen |

ZyMuszeit: (nfa) Flash: 0.2kB/—| |X:0Y:0L:0 our B @ 05 o

9 O

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 flir die gesamte Prufaufgabe gliltig sind, wie z.B. Verschlusszeit,
Verstarkung, Beleuchtungseinstellungen etc. vorgenommen. Ein Job enthalt samtliche Einstellungen und
Parameter, die zur Durchfiihrung einer bestimmten Prufaufgabe erforderlich sind.

e Zuerst sollten, um ein kontrastreiches und scharfes Bild zu erhalten, folgende grundlegenden
Bildeinstellungen gemacht werden:
* Bildhelligkeit: Verschlusszeit bzw Verstarkung einstellen s. Job/Bildaufnahme

* Bildscharfe: Focus Einstellschraube an der Ruckseite des Vision Sensor einstellen bis eine scharfe
Abbildung sichtbar ist

Im Auslieferungszustand ist als Trigger Modus = "Freilauf” (s. Job/Bildaufnahme) und als ,, Trigger /
Bildaktualisierung = "Kontinuierlich" eingestellt. Damit wird zur Focus- und Helligkeitseinstellung
permanent ein neues Bild eingezogen und somit die Anzeige auch permanent aktualisiert.

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

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

Seite 36
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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 38)
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
variieren konnen, ist die Methode ,,Konturvergleich zur Lagenachfiihrung zu verwenden.

- Vision Sensor Configuration Studio - Object I B Y B W oo

irgR-sel@e 2 FESTO
Bedienschritte r w THelp | mesut | statstes |

Job 3
Alignment detector Contour —
Lagenachfiihrung detection
Detektoren Next Topic: Detectors
Sattings in paramater tab:
ions and setting possibilities | ||
one for the required concordance

Svitching iF

Ehreshon the found contour with the

tsught contour
Angular  [Angular zons in which search is
zone carried out

Incrament in © of tha search across
the selected angular zene (If the
angular zone and increment are set
to 0, the detector only searches for
non-rotated objects)

Candidatss vith score less than

Increment
Trigger / Bildsktusliserung =ngle)

Einzelbild

Trigger £o0Ur2e " findicated il already be rejected
Kontinuierich E == during search. L
i Min. Minimum contrast required vith vl
Verbindungsmodus - - (ol I [v]
e ®ofne | [-] : [rome J[_rev J[ nex ][ em ]
Lagenachfiihrung einrichten
Tz Parameter
Keine

a—E=() o0 |3 [won [;] 0
&= |20 ‘Z]‘ 20,000 H‘ | ]

Schittweite (Winke) Genau - - schnel

® Konturvergleich

(L ¥/ Auto
Riicksetzen Min, Kontrast Madell Min, Kontrast Bild
1 | Auto T V| Auto
ontur bearberte!
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Job1 Zykluszeit: (nfa) Flash: 10.2k8 [ —| [X:0 :01:0 oot @ @ @ 9 Q@ Q

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.

ral ™y
" Meuer Detektor A &Iﬂ

Verflgbare Detektortypen

Detektortyp Beschreibung

1 '!" Mustervergleich Objektsuche anhand von Mustervergleich

2 l::] Kontur Objektsuche anhand der Kontur

Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich

Helligkeit Priifen der Helligkeit im gewahlten Bereich

Graustufe Grauwertevergleich im Suchbereich

oK ] [ Abbruch

Abbildung 32: Detektorliste Objektsensor

Danach werden die Arbeits- und Suchbereiche graphisch im Bild eingestellt. Falls Einlernbereiche
vorhanden sind, werden diese sofort bei Abschluss der Einstellung eingelernt. Unten links werden alle in
diesem 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" weitere Detektoren, analog wie oben beschrieben,
erstellen.

Datei Ansicht Optionen Hife

frgd-gelloo ? FESTO

4“ THife | ergebnis | statstk

Bedienschritte

Jol @
Detektor Helligkeit m
Lagenachfiihrun

2 2 Nachstes Thema: Detektor Barcode

Helligkeit Applikati

Dieser Detektor bestimmt den Mittalwert der
Grauwerte im Suchberaich. Mit den beiden
Schwellwert-Schisbern des Paramatars
Schaltschwelle” vird der zulassige Bereich far
diesen Helligsits- Mittelwert eingestellt, Sobald
sich der berachnate Mittelwert innerhalb dieser
beiden Schvellwarte bevegt ist das Ergebnis
positiv. Das Ergebnis vird auf 3 normiert. Die
Lage der hellen bzw. dunklen Pixel im
Suchbarsich ist irralevant. Detektor kann dann
virkungsvoll eingesetzt werden, wenn die
Position des gesuchten Objektes im Bild von
Prifung zu Prufung absolut unverandert ist,
oder, falls Abveichungen in der Pesition
auftraten kannen, muss die Lagenachfuhrung
vervendet werden.

Ausgabe

2
Sl
g

Trigger / Bidektualsierung

Einzelbid i
Trigger
Kontinuerich X
Verbindungsmodus =

Einstellungen im Reiter Helligkeit

@

¢ LT | stertsete |[ zuuck |[  ver | Orucken
Detektor einrichten
Name Tve Feligkeit
1 |Detectort o Heligkeit
2 Detector2 o Heligheit | [REX] }z]‘ wo,00 |+ M
Suchbereich
Rechteck b
New || Kopieren |[ Rucksewzen || Loschen || Aleloschen |
Modus: Config | Name: Smulation | Aktiver Job: 2[ob1 | ZyMuszeit: (/a) | Flash: 2.1K8/— [x0¥:0 L0 bor @ @ © ®© @ O
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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 40)

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

Zur Ausgabe von Ergebnisdaten ebenfalls gewiinschte Schnittstelle wahlen und Datenstring
zusammenstellen.

" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt ‘ ‘ ‘ u—m

Datei Ansicht Optionen Hife

irdd-sellBo 2 FESTO

Bedienschritte " a Hife | Ergebnis | Statistik
S _ 3
& Pinbelegung -
Lagenachfiihrung |
Hier werden folgende Einstellungen =
e vorgenommen:
1. Festlegung welche der varisbel nutzbaren /O
als Ein- oder Ausgang genutzt werden sollen. Rin
05 resa, Pin 06 gelb, Pin 07 schwarz (LED B), Pin i
08 grau (LED C), kannen sowshl als Eingang =ls

auch als Ausgang genutzt werden).

2. Zuordnung der Funktionen zu den Ein- /

Ausgangen. In den jeveiligen Listboxen sind die

fur diesen Ein- oder Ausgang verfagbaren
ktionen aufgefihrt und kennan hier auc h

Funktionen" aufgefuhrt sind, sind nur
Trigger / Bidaktualsierung n Pin | Laitung verfigbar.

Einzehid
Trigger

Kontinuierlich

Verbindungsmodus k‘*
o ®omee | [2] 7 |/

Startseite || zuick [ vor || Druden

Ausgabe einrichten
| Finbelequng | 1 | zeitste: | o |
Pin/Farbe Einga Ausgan; Funktion Aleinige Funktion
03 WH H/W Trigger
10T | Keine Funktion / undefinie 3 |
12 RDBU {4) v Auswerfer { Ergebnis 7] Auswerfer [ Ergebnis
03RD v Ergebnis : Externe Beleuchtung
078K (B) | Ergebnis 7]
01 @ U —
Madus: Config | Name: Smuiaton | Aktver Job: 2llob1 Zykuszet: (nfa) Flash: 2.1k8/— |X:0¥:0 L0 bor @ @ ®© @ @ O

Abbildung 34: Ausgabe, Digitale Signale und Daten

Einstellmoglichkeiten in den verschiedenen Tabs:

o Pinbelegung
Auswahl und Zuordnung der digitalen Schalt- Ein- und Ausgange.
o Ausgangssignale
Zuordnung einer logischen Verkniipfung unter Nutzung der boolschen Ergebnisse aller Detektoren.

Definition von komplexen logischen Verkniipfungen via Tabelle oder via Eingabe einer logischen
Formel.

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
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« 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.

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-
Ausgange gesetzt.

Nachstes Thema: Sensor starten (Seite 41)

" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt ‘ ‘ ‘ [E=E
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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 libertragen, im Flash
gespeichert 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- Ausginge gesetzt.

Nachstes Thema: Vision Sensor Visualisation Studio, Bilder und Ergebnisse anzeigen (Seite 42)

= Vision Sensor Configuration Studio - Objekt o ]
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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
Sensor Visualisation Studio.

Das aktuelle Bild wird mit Einzeichnungen der Lagenachfiihrung und der Detektoren angezeigt (falls
,,Bildlibertragung = 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.

""" Vision Sensor Visualisation Studio (192.168.100.151) o | o

FESTO

Datei Ansicht Optionen Hife

(%4 Ergebnis

Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf
dem PC ausgefuhrt, und das ,Ergebnis
Statistik” Fenster mit Detektorliste und
Auswerteergebnissen angezeigt. Die
Ausfuhrungszeitan werden in diesem Modus
nicht aktuslisiert. da sie vom Sensor nicht
vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten
Prufergebnisse des in der Ausvahlliste
markierten Detektors angezeigt. Im =
Bildfenstar werden — sofern singastallt — das
8ild, die Such- und Merkmalsbersiche und
Ergebnisgrafen angezeigt.

Die angezeigten Parameter variieren in
vom

Abbildung: Abbildung, Vision Sensor
Visualisation Studio, Ergebnis
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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 43)

« Sensoren fiir Simulationsbetrieb (Seite 45)

« Finden/ Aktiven Sensor hinzufligen (Seite 45)

o Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 46)
« Anzeigen von Bild und Ergebnisdaten (Seite 46)

o Netzwerk- Einstellungen des Sensors (Seite 46)

o Update / Firmware-Aktualisierung (Seite 47)

o Benutzerverwaltung / Passworte (Seite 47)

ro | Vision Sencos Lt Manager- ‘ ‘ bl

Datei Einstelungen Hilfe

B 2 FESTO

{aktive Sensoren

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp Variai Version Mode He
* 192.168.100.151

Aktive Sensoren

FESTO Stan.. 1.17.12.6 Run
In der Auswahlliste Aktive Sensoren wer den
die im Netzwerk verfigbaran Sensoren
angezeigt.

Konfiguri eines angeschl
Sensors (Aufruf von Vision Sensor =
Configuration Studio)

(] I D Anzeigen von Bild und bnisd (Aufruf
von Vision Sensor Visualisation Studio)
Sensoren fir Simulationsbetrieb
Sensortyp Hardware Variante Version B der igten Parameter
1|9 Object R3B ~ | Standard r|i17123 |= Bedeutung
2|@  CodeReader R3B > | standard 117123 |~ 1P-Adresse IP- Adresse des Sensors
im Netzwerk
Hardvare Hardvare Version (R3
0.8.)
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp res
Varian te —
P adresse [ . . . v | [ Hinaufiigen | Versinn =

Finden ][ Kanfigurieren ][ Anzeigen Il Einstelungen

T T

IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 38: Vision Sensor Device Manager

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

und Pfeil) mit Passworteingabe nétig. Falls Sie das Passwort nicht kennen, bitte den Administrator
kontaktieren.

4.5.1 Aktive Sensoren

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden die im Netzwerk verfiigbaren Sensoren angezeigt.
Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 46) (Aufruf von Vision Sensor Configuration Studio)

Anzeigen von Bild und Ergebnisdaten (Seite 46) (Aufruf von Vision Sensor Visualisation Studio)

Bedeutung der angezeigten Parameter

Parameter Bedeutung

IP-Adresse IP- Adresse des Sensors im Netzwerk
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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.

o Ist kein Sensor angeschlossen, stehen lhnen in der Liste Sensoren fiir Simulationsbetrieb (Seite 45),
Simulationen verschiedener Sensoranwendungen zur Verfiigung.

Uber den Button Details (am rechten Ende der Parameter Liste von ,,Aktive Sensoren®) ist eine noch
detailiertere Liste der Vision Sensor Parameter abzurufen.

Seite 44
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FESTO

" Vision Sensor Device M
=
=B 2 FESTO
laktive Sensoren
tler MACAdresse  Subnetz-Maske = Gateway DHCP Eigenschaften Aktive Sensoren =
1 00-0F-F0-01-10-05 255.255.255.0  192.168.100.100 Dsaktiviert
I | _In der Ausvahlliste Aktive Sensoren verden
" Sensor Eigenschaften B | S|
Eigenschaft Einstellung = 1
(4] [ 1P-Adresse 192.168.100.151 .
Kensaren fiir Simulationsbetrieb Hardware R3B
Sensortyp Code Reader
Sensortyp Hardware Variante Version Variante standard
ile  Object £ ~  Standard - 11723 |- Firmmrearcverson | L7126
2@ CodeReader R3B ~ | Standard v 1173 v Modus Run N
Sensorname FESTO
Hersteller Festo 3
==
Aktiven Sensor hinzufiigen MAC Adresse 00-0E-F0-01-10-05
Subnetz-Maske  255.255.255.0 -
TP Adresse ”'][ Hinzufiigen ] Gateway 192, 168.100.100 || =
1 NHCP Deaktiviert = E
rucken
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[P Adresse (PC) 10.23.9.106 SUbnetz-Maske 255,255,255, 128 M ernet Adapter

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 Auswahlliste ,,Aktive Sensoren* keine Eintrage angezeigt, obwohl ein Sensor
angeschlossen ist, gehen Sie wie folgt vor:

Finden / Sensor suchen:

Um nach am PC angeschlossenen, oder im Netzwerk verfiigbaren Sensoren zu suchen, klicken Sie auf
Button ,,Finden".

Aktiven Sensor hinzufiligen:

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*
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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
,,Konfigurieren".

Das Konfigurationsprogramm Vision Sensor Configuration Studio wird aufgerufen und die ggf. auf dem
Sensor gespeicherten Jobs werden in der Auswahlliste 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
zunachst 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 gewihlten Sensors andern.

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

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 mussen die Adressraume iibereinstimmen. Dazu ggf. hier die IP-
Adresse etc. des Sensors entsprechend einstellen.

Bitte kontaktieren Sie zur Festlegung von Netzwerkparametern lhren Administrator. Weitere
Informationen hierzu finden Sie auch im Kapitel Netzwerkanschluss Kurzanleitung und
Netzwerkanschluss .

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.
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Fir diese Funktionen benétigen Sie Administratorrechte (siehe Benutzerverwaltung).

i A !
Vision Sensor Device Manager M

IF Adresse [ 192,168,100, 151 ]

Subnetz-Maske [24 |%] 255,255, 255.000
Gateway 192,168,100, 100

DHCP

Sensorname FESTO

Setzen ] [ Abbrechen

Abbildung 40: Vision Sensor Device Manager IP Setup

s. Kapitel: Netzwerkanschluss Kurzanleitung und Netzwerkanschluss

4.5.7 Update / Firmware-Aktualisierung

Mit dem Mentipunkt Datei/Firmware-Update konnen Sie die Firmware des gewahlten Sensors
aktualisieren.

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.

Wihlen Sie im sich o6ffnenden Dialog die entsprechende Firmware-Datei und folgen den Anweisungen.

" Vision Sensor Device Manages

21l Einstelungen Hilfe

@9 Benutzerverwaltung FESTD
Firmware-Update

Sensor neu starten

Autostart- Datei ubnetz-Maske Gateway DHCP Eigenschaften Aktive Sensoren ﬂ

5,255,255,0 192.168.100.100  Deaktiviert

Beenden Strg+F4 In der Auswahlliste Aktive Sensoren wer den

die im Netzwerk verfugbaren Sansaren
angezeigt.

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 Schlusselsymbol)
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T 2| x|

Administrakor

Passwiork I |

Passwort bestatigen [ ]

Wierker

Passwork [ ]

Passwort bestatigen [ ]

Setzen ] [ Abbrechen ]

Abbildung 42: Vision Sensor Device Manager, Passworte

Benutzer Vision Sensor Vision Sensor Vision Sensor
Device Manager Configuration Studio | Visualisation Studio
Administrator alle Funktionen alle Funktionen alle Funktionen
alle Fkt. auBer
- Konfig. . .
Werker . keine alle Funktionen
- Einstell.
- Update

alle Fkt. auBer
Bediener (ohne | - Konfig. keine nur Anzeige Bilder,

Passwort) - Einstell. Priifergebnisse und -statistik
- Update

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

Passworter festlegen:

Wiahlen Sie Benutzerverwaltung im Datei-Menui oder klicken Sie in der Toolbar auf den Button mit
Schlisselsymbol, 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 Eingabe des neu vergebenen Passwortes notig. Bei Vergabe eines "leeren” Passworts kann die Eingabe
einfach 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
Konfiguration 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 Sitzungen fiir 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 49)

« Lagenachfiihrung (Seite 59)

o Detektoren (Seite 61)

o Ausgabe von Priifergebnissen (Seite 100)
« Ergebnis (Seite |18)

« Start des Sensors (Seite 120)

Weitere Programmfunktionen:

« Trigger-Einstellungen (Seite 121)
¢ Verbindungsmodus- Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite 122)
o Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite 122) von Priifjobs anhand von Bilderserien (Filmstreifen)

¢ Erstellen von Filmstreifen (Seite 122) 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 131) (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
Prifaufgabe erforderlich sind.

Nachstes Thema: Erstellen, Bearbeiten und Verwalten von Jobs (Seite 50)
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" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt ‘ ‘ L=

Datei Ansicht Optionen Hiffe

LN R FESTO

Bedienschritte F‘ s | tilfe | Ergebnis | Statistk

a
Vision Sensor — Bedien- und |
Lagenachfuhrung | Konfigurationssoftware —Vision
e Senso_r Configuration Studio, alle
Funktionen
Mit diesem Brogramm konnen Sie Ihren Vision
Sensor in sechs Arbeitsschritten fir eine oder
mehrere Prafaufgaben (Jobs) konfigurieran:
* Jobs (Priifaufgaben) [
+ Lagenachfihrung
« Detektoren
+ Ausgabe von Prifergebnissen
« Ergebnis
Trigger { Bidaktualisierung + Start des Sensors
Enzelbid Waitare Programmfunktionen:
Trigger
Kontinuierlich + Trigger-Einstellungen
+ Verbindungsmodus- Umschalten
- zwischen Online- und Offline-Modus |
Verbindungsmodus - o FPh i L]
: : o
owe  ®om | [JE__1%] L JCe=t )= e [ 2w [ = ) o |
Job einrichten |
Name Beschreibung Autor Erstelit Gedny | Bidsufnahme | Bildubertragung | Archivierung | Vorverarbeitung | Zykluszsit |
130b1 Defauit job Author 15.06.2015  15.06. | pufiosung T e Quacranten
VGA (B40naa0], Zor & — =)
e, 7 e B 00
Dynamik Ao Q59
= — 050°
*
Triggermodus Verstarkung Interne Beleuchtung
[=] Py
Trigger 1,00 [=] Ein >
(I T Tv) | @ Freiauf Externe Beleuchtung
[ Neu | [ ofen | speichen || ioschen || aleloschen |
Madus: Config | Name: Smuiston | Aktver Job: 1]lob1 Tykivezet: (n/a) Flash: 0.2k8 )/~ |X:0¥0L0 bor @ @ ® @8 @ O

Abbildung 45: Vision Sensor Configuration Studio Job

4.6.1.1 Erstellen, Bearbeiten und Verwalten von Jobs

Einen ausgewahlten (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 51)
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 ausgewibhlten Job aus der Liste lI6schen
Alle Ioschen Alle Jobs in der Liste loschen

Alle beschriebenen Funktionen konnen Sie auch tuber das Datei-Ment ausfiihren.

Seite 50 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

Job einrichten
Hame Beschreibung Autor Erstellt Gedny | Bidsufnahme | Biidubertragung | Archivierung | Vorverarbeitung | ZyKuszeit |
1N Default job Author 15.06.2015_15.06. [l IO et T
2|30bz Job Author 15.06.2015  15.06. | [yGa (540x480), Zot & I [0 2 20
Dynamik Auto Qo o "]
F— 500
99
Triggermadus Verstarkung Interne Beleuchtung
[=] Py
Trigger 1,00 I~ Ein S
£l I [v] | ® Freiauf Externe Beleuchtung
[ wew [ ofen || spmchem || ioschen || Aleloschen |
Mocus: Config | Name: Simulation | Akfiver Job: 1|Job1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.4K8 /— |X:9 ¥:54 [:150 or B @ 5 6 O O

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
mehrere Jobs auf dem Sensor gespeichert, bilden diese einen Jobsatz, den Sie genau so wie einen
einzelnen Job als XML-Datei auf lhrem PC oder einem externen Speichermedium ablegen konnen.

Nachstes Thema: Bildaufnahme Parameter (Seite 52)

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!

. Vision Sensor Configuration Studio - |

Ansicht Optionen Hilfe
[j Meuer Job Strg+M
i Job 6ffnen ...

Jobsatz affnen... *

|

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

[ﬂ] Aktuelles Bild speichern... r
ﬂ Filmstreifen konfigurieren...
q Rekorderbilder holen...

Beispicle *

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 Gerateriickseite des Vision Sensor
eingestellt.

Parameter |Funktion und Einstellmoglichkeiten

Verflgbare Auflosungen:
Auflosung 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

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

unterstiitzen), "Hoch" bedeutet bessere Feinabstufung in hellen Bereichen des Bildes
(Ubersteuerung).

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

Triggermodus | Im getriggerten Modus kann lber den Triggereingang Pin 03 WH oder iiber 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
Verstarkung einstellen (Grundeinstellung Verstarkung = 1). Bei bewegten
Priifobjekten kann eine langere Verschlusszeit zu Bewegungsunscharfe im Bild fiihren.
Verschlusszeit | Mit dem Button ,,Auto* kann die Belichtung automatisch eingestellt werden. Die
maximal am Schieberegler 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
Verstarkung einstellen (Grundeinstellung Verstarkung = 1)

Durch Klicken auf die Darstellung der LED konnen einzelne Quadranten der
Beleuchtung abgeschalten werden. Diese Funktion kann bei geringen Arbeitsabstanden
Reflektionen unterdriicken.

Quadranten
Beleuchtung

Interne

Beleuchtung Auswahl fir interne Beleuchtung (Ein / Aus)

Externe Auswahl fiir externe Beleuchtung (Ein / Aus / Permanent), die externe Beleuchtung
Beleuchtung | wird tiber 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 und die Ram Disk aktiviert
werden.

Nachstes Thema: Archivierung Parameter (Seite 55)

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 fuhren. Bei haufigem Auftreten des Ausrufezeichens, sollten auf dem PC Programme
im Hintergrund geschlossen werden, um mehr PC-Leistung zur Verfligung zu stellen.

Parameter Funktion und Einstellméglichkeiten Vision Sensor Visualisation Studio

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

- Aus: Es werden keine Bilder libertragen.

- Ein: Bilder werden ohne die Anwendung der Vorverarbeitungsfilter libertragen.
(Jedoch, falls aktiviert, wirken die Anordnungsfilter auf die zu Ubertragenden Bilder!)
- Ein (mit Vorverarbeitung): Bilder werden unter Anwendung aller aktivierten
Vorverarbeitungs- und Anordnungs- Filter tbertragen

Vision Sensor
Visualisation
Studio

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

Bildrekord
fidrekorder Einstellmoglichkeiten: 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 fur FTP- Client: Benutzer: "user", Passwort: "user"

Beispiel Windows Konsole: Start > Ausfiihren > cmd

Ram Disk 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
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230 Login successful.

ftp> cd /tmp/results

250 Directory successfully changed.

ftp> get image.bmp

200 PORT command successful. Consider using PASV.

|50 Opening BINARY mode data connection for image.bmp (354358 bytes).
226 File send OK.

FTP: 64d Bytes empfangen in 0,23Sekunden 1514,35KB/s

fep>

Das Bild befindet sich nun im Laufwerk C des ausfiihrenden PC.

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

"results.csv" bezogen werden.

Verschiedene Arten derBildarchivirung

Tool Beschreibung m.ax. Anzahl Bildfilter Elr,]-
Bilder zeichnungen
Bilder, die im Run- Mode auf dem
Bildrekorder im V.|.5|on S?nsor ggspelchert wurden, !mrr‘ler, wie
. konnen uber Vision Sensor in Filter .
Vision Sensor ) . ) . 10 ) keine
(Ram) Configuration Studio oder Vision Einstellungen
Sensor Visualisation Studio zum PC konfiguriert
ubertragen werden.
Vision S
ISIO!‘I ensjor Bilder, die an Vision Sensor unbegrenzt | . .
Configuration o o o immer, wie
. - Visualisation Studio libertragen (Limit: - . .
Studio Archivierung .. in Filter wibhlbar ja /
- wurden, konnen auf der Festplatte Festplatten- | _. .
/ Vision Sensor . .. Einstellungen | nein
o . des PC/ der SPS gespeichert werden. | groBe auf o
Visualisation Studio PC) konfiguriert
Bild speichern
Speichern von Aktuelle Bilder des Filmstreifens
P . konnen als Filmstreifendatei (*.flm) .
Filmstreifen aus ] immer, ohne .
- oder als Bitmap(*.bmp) auf der 50 , keine
Vision Sensor Filterung
R . Festplatte des PC/ der SPS
Visualisation Studio .
gespeichert werden.
Das letzte Bild wird in der Ram Disk
Ablage des )
, des Sensors gespeichert ;
letzten Bildes immer, ohne .
. . und von dort per FTP aus dem I ) keine
in der Vision Sensor L Filterung
. Verzeichnis /temp/results
(Ram Disk)
geladen werden.
unbegrenzt
Archl?llerung Archivierung von Bilder per FTP oder (Limit: immer, ohne )
von Bildern per FTP SMB Festplatten- Filterun keine
oder SMB ) groBe auf feerung
PC)
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Get Image
Request

Letztes Bild vom Sensor durch uEbéfrenzt immer, wie
Verwendung von Request / I(: m: latt in Filter keine
Kommando: ,,Getlmage*, in einem S;Bzzufen- Einstellungen

PC- oder SPS- Programm. ic) konfiguriert

Bildaufnahme

Ein

41

Bildrekorder

Rarn Disk.

Bildibertragung | Archivierung ] Filter ] Zwkluszeit

fa) | Flash: 13,5 KB | 40.4 MB ot @ @ @ Q9 Q

Abbildung 48: Reiter Job / Bildlibertragung

4.6.1.5 Archivierung Parameter

Im Reiter Archivierung konnen Sie die Archivierung der Daten konfigurieren.

Nachstes Thema: Filter zur Bildverbesserung (Seite 56)

(Domainname)

Parameter | Funktion und Einstellmdglichkeiten
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 zunachst in Vision Sensor Device
Manager das Gateway einstellen.

IP-Adresse IP-Adresse des Zielservers / clients

Freigabename | Freigabename der bei der Ordnerfreigabe im PC im Dialog: "Erweiterte Freigabe"
definiert 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).

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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Bilddateien

Aktivierung der Archivierung der Bilder .

Ergebnisdateien

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

Bildinhalt

Moglichkeit zur Auswahl, ob Bilder unter Anwendung des eingestellten Software-
Filters gespeichert werden sollen oder als ,,Roh"-Bilder, wie sie von der Kamera
gekommen sind.

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 dlteste
von der neusten uberschrieben.

Max. Anzahl
Dateien

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

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 oder neu

anordnen.

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

o 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
Kombination Verbesserungen des Bildes erreicht werden, z.B. durch Nacheinanderausfiihrung von
Erosion und Dilatation oder umgekehrt.

Nachstes Thema: Zeitverhalten Parameter (Seite 58)

Beispiel:

Seite 56
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Schwarze, punktformige Storungen vor hellem Hintergrund lassen sich eliminieren, wenn Dilatation und

Erosion aufeinander folgen.

Folgende Anordnungsfilter stehen zur Verfligung:

Anordnung Typ

Effekt

Rotation 180°

Rotation des Bildes um 180°

Spiegelung horizontal

Horizontale Spiegelung des Bildes

Spiegelung vertikal

Vertikale Spiegelung des Bildes

Folgende Filter fiir die Bildverbesserung stehen zur Verfiigung:

Filtertyp

Effekt

Gauss

Das Bild wird mit einem Gauss- Filter geglattet, zur Reduktion von Rauschen,
Unterdriickung storender Details und Artefakte und Glattung von Kanten.

Erosion

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

Dilation

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

Median

Jeder Grauwert wird ersetzt durch den Median- Wert der Pixel, die in der
Filtermaske gefunden werden (z.B. 3x3). Typische Abwendung: Glattung des
Bildes, Unterdruckung von Bildrauschen, speziell von lokalen hellen oder dunklen
Bereichen/Pixeln (Salz- und Pfeffer- Rauschen)

Mittelwert

Jeder Grauwert wird ersetzt durch den Mittelwert der Pixel, die in der
Filtermaske gefunden werden (z.B. 3x3). Typische Anwendung: Glattung des
Bildes, Unterdriickung von Storungen und Bildrauschen.

Amplitude

Jeder Grauwert wird ersetzt durch den Bereichs- Wert (Maximaler Grauwert -
Minimaler Grauwert) der Pixel, die in der Filtermaske gefunden werden (z.B.
3x3).

Typische Anwendungen: Detektion und Verbesserung von Kanten und
Verbesserung von lokalem Bildkontrast. (ab Firmware 1.5.X.X)

Standardabweichung

Jeder Grauwert wird ersetzt durch die Standardabweichung der Pixel, die in der
Filtermaske gefunden werden (z.B. 3x3).
Typische Anwendungen: Hervorheben von Oberflachendefekten oder Kanten.

Kantenfilter (Sobel)

Das gefilterte Bild enthalt Kanten, die durch die Anwendung des Sobel-
Algorithmus gefunden wurden (vergleiche auch Literatur zur Bildverarbeitung).
Typische Anwendungen: Detektion und Verbesserung von Kanten,
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Verbesserung von lokalem Kontrast und Erkennung von Oberflachendefekten.

Der Grauwert jedes Bildpixels wird multipliziert mit dem ausgewahlten

Multiplikation Multiplikator. (2x, 4x, 8x, ...). Der Wertebereich ist begrenzt auf 255.

Invertierung Invertierung der Bildpixel / Grauwerte

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
Reihenfolge von oben nach unten identisch.

Filter konfigurieren:
I. Wahlen Sie die Filter in der gewtinschten Reihenfolge tiber die Ausklappmentis in der Spalte Filter.

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

EBildaufnahme ] Bildibertragung ] Archivierung Filter | Zylduszeit ]

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

&) | Flash: 13.5kB [ 40.3MB pour ) 9 Q@ QO Q

Abbildung 50: Reiter Job / Filter

4.6.1.7 Zeitverhalten Parameter
Im Reiter Zeitverhalten bestimmen Sie das Zeitverhalten des Vision Sensor.

Nachstes Thema: Lagenachfiihrung (Seite 59)

Parameter Funktion und Einstellmoglichkeiten

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

Die maximale Ausflihrungszeit dient zum Abbruch eines Zyklus nach einer
definierten Zeit. Das Ergebnis des Zyklus ist nach Abbruch immer "nicht o.k.". Die
maximale 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
Schaltausgange. Soll die Zykluszeit begrenzt werden, z.B. weil der Maschinentakt

Max. Zykluszeit

nicht iiberschritten werden darf, muss der Wert flir die maximale Zykluszeit
entsprechend begrenzt werden. Das Ergebnis aller bis zu diesem Zeitpunkt nicht
fertig ausgeflihrten Detektoren wird auf fehlerhaft gesetzt. Bei der Wahl der
maximalen Zykluszeit ist zu berucksichtigen, dass diese nicht hart eingehalten wird,
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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 Uberpriifen und den eingestellten Wert fiir die maximale Zykluszeit entsprechend
zu verkleinern.

Max.
Bearbeitungszeit
pro Bild

Maximale Dauer einer Auswertung innerhalb des Zyklus inkl. Bildaufnahme.

Minimale Dauer einer Auswertung innerhalb des Zyklus inkl. Bildaufnahme. Die

Min.
n . .| minimale Bearbeitungszeit kann zum Unterdriicken von Mehrfachtriggern verwendet
Bearbeitungszeit " aam . . . .
i werden. Im Fall von "Anzahl Bilder" = | (default) entspricht die Min. Bearbeitungszeit
pro Bild . - .
pro Bild der minimalen Zykluszeit.
Anzahi Bilder Maximale Anzahl von Bildaufnahmen, die nach einem Trigger ausgefiihrt werden,
sofern das Abbruchkriterium nicht erfiillt ist. Abbruchkriterium ist das "Gesamt
(max) o .
Jobergebnis" (einstellbar unter Ausgabe/Ausgangssignale).
Dieser Wert wird automatisch berechnet und nur angezeigt. Standard-Wert ist
100%. Die LED-Leistung wird automatisch reduziert, wenn bei relativ langen
LED-Stirke Belichtungszeiten 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 10 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.

Bildaufnahme Weibabgleich Bildiibertragung Archivierung Filter Zykluszeit

Max. Zykluszeit

(o

Y
) 3000 ms - | Aktiv

Max. Bearbeitungszeit pro Bild

4|k

250 ms

Aktiv

Min. Bearbeitungszeit pro Bild LED-Stérke

Anzahl Bilder (max.)

30 ms : ¥ | Auto 0%

0 , -

Abbildung 51: Reiter Job / Zykluszeit

4.6.2 Lagenachfiihrung

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

sein.
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Fir jeden Job kann maximal ein Lagedetektor definiert werden.

Funktionsweise einer Lagenachfiihrung

Bei einer Lagenachfiihrung handelt es sich um ein nachgefiihrtes Koordinatensystem, das an einem
ausgewahlten 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

Winkellagen.

Lagedetektor Konturerkennung, Parameter (Seite 60)

4.6.2.1.1 Lagedetektor Konturerkennung, Parameter

Dieser Lagedetektor eignet sich zur Erkennung von Konturen bestehend aus Kanten in beliebigen

Winkellagen.

Nachstes Thema: Detektoren (Seite 61)

Einstellungen im Reiter Parameter:

Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Schaltschwelle

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

Winkelbereich, in dem gesucht wird (groBer Bereich bedeutet langere

Winkelbereich
nieiberele Bearbeitungszeit)
Schrittweite Schrittweite in ° der Suche Uber den gewahiten Winkelbereich
_ (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 tbersehen)

Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

Min. Kontrast
Modell

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

Seite 60
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Min. Kontrast | Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche
Bild akzeptiert 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
entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten
Bereiche konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert werden, die fir
die Ausfiihrung wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 68)

Kontur
bearbeiten

Methade Parameter

Schaltschwelle Kontur

(50 [ (oo e
(el (200 o) B

@ Konturvergleich Schrittveeite (Winkel) Genau----- schnell
(Lo [5] VMo T [s00 [7]

Hin, Kontrast Model Min, Kontrast Bid

[2] [a]
] > [ |5 W T [ v o
[+ ENNE e e

Keine

irkelbersich

| B

Madus: | Marne: | Aktiver Jobi 1l3cb1 | ZyKuszel: (n/a) | Flash: 26.3kB/40.3MB | | X0 VO LD o @ Q@ QO 9

Abbildung 52: Lagedetektor Kontur

4.6.3 Detektoren

Jeder Job beinhaltet einen oder mehrere Priifschritte (Detektoren), die Sie hier definieren konnen.
Nachstes Thema: Erstellen und Bearbeiten von Detektoren (Seite 62)

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
Parameter entsprechend der Priifaufgabe einstellen.
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Abbildung 53: Detektor Auswabhlliste Objektsensor

4.6.3.1 Erstellen und Bearbeiten von Detektoren
Detektortypen:

Detektor Mustervergleich (Seite 64)
Detektor Konturerkennung (Seite 69)
Detektor Kontrast (Seite 75)
Detektor Helligkeit (Seite 81)
Detektor Graustufe (Seite 78)
Detektor Barcode (Seite 83)
Detektor 2D-Code (Seite 92)

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 127)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/Einzeichnungen nur aktueller Detektor" bzw. mit dem Button mit Rahmensymbol, kénnen alle
Einzeichnungen 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.
Quelldetektor in der Detektorliste auswahlen.

Button ,,Kopieren* driicken.

In der nun erscheinenden Liste alle gewiinschten Zieldetektoren markieren
(Mehrfachmarkierung 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
momentane 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 Darstellung, da dann die momentanen Einstellungen nicht mehr auf dem Sensor Platz finden wiirden.
In diesem Fall konnen Sie vor der Ubertragung andere Jobs vom Sensor I6schen.

4.6.3.2 Auswabhl eines geeigneten Detektors
Nachstes Thema: Detektor Mustervergleich (Seite 64)

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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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.

- Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

. [ESRIEN =

Datei Ansicht Optionen Hife

Bedienschritte

Trigger / Bidektualsierung

Einzelbild
Trigger
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Detektor Mustervergleich

ieser Detektor &

gnet sich zur Erkennung ven
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Abbildung: Detektor Mustervergleich

Nchstes Thema: Detektor Konturerkennung

Kl
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[
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Name Tve Mustervergleich
1 |Detectort o Heligkeit Schalischwelle Muster
2 |Detector2 & Heligkeit 84,75 E 100,00 a ] — g
3| Detector3 o Mustervergieich m
Genau ----- schnel
4 | Detektors o Graustufe EB
5 |Detektors ° Heligheit
6 | Detekdorg @ Kontur Positionskontrolle
7 Detektor7 @ Kontrast
New || Kopieren |[ Rucksewzen || Loschen || Aleloschen |
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1lJob1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 9.6kB/ —| [X:0¥:0L:0 bor @ @ © @ @ O

Abbildung 54: Detektor Mustervergleich

Nachstes Thema: Detektor Konturerkennung (Seite 69)

Mustervergleich Applikation (Seite 65)

4.6.3.3.1 Einstellungen im Reiter Muster:

Parameter

Funktion

Schaltschwelle

Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung des gefundenen Musters mit dem
gelernten Muster in %.

Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen. ( Mogliche Einstellungen 2-10)

Sehnatlll- 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 Positionsrahmen 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
Anwendungen 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
Detektoren!)

« 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
Schwellwert anpassen.

Wird unmittelbar nach Einlernen festgestellt, dass gefundene Position (griine ROI) nicht mit
Einlernbereich (rote ROI) libereinstimmt, sollte 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.

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015 Seite 65



F ES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch
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Abbildung 55: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis
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Abbildung 56: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Wird nun der gleiche Mustervergleich an einer Stelle des Prifteiles 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
Verkleinerung 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
Verdrehungen werden nicht erkannt. Nutzbar z.B. zur Prifung der Lagerichtigkeit von Teilen in
Zufiihranlagen.

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
eingelernte 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
geliefert.

& 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% Pixellibereinstimmung, der
tatsichliche 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
verschiedenen 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: 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 Auswabhl, ob der Cursor Pixel zur Bildverarbeitung hinzufligt oder
entfernen ausschlieBt

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
entfernt, konnen sehr einfach und schnell komplexe geometrische oder frei geformte Bereiche definiert
werden, die fiir die Priifung relevant sind (=griin) oder nicht berticksichtigt 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
Winkellagen.

Nachstes Thema: Detektor Kontrast (Seite 75)
Einstellungen im Reiter Winkel: (Seite 72)
Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 73)
Kontur Applikation (Seite 74)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 68) (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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erkannt. Die Konturerkennung ist komplett drehlagentolerant, d.h. das gesuchte Objekt darf in beliebiger
Lage im Bild erscheinen (Winkeleinstellungen entsprechend wihlen!).
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Trigger abgespeichertan Kontur graBer als der
o Kentinuierlich singestellte Schuellvert, vird das Objekt als gut
erkannt. Die Konturerkennung ist komplett ]
rbir Ul I D] nt. d.h. das gesuchte Objekt  |=)
5] 1o
onine # Offine (1] [0 S| [ stortsete || zuick |[  wr ][ Drucken | |
Detektor einrichten
Name Typ Kontur | wWinkel | Skalierung
1|Detector1 @ Heligkeit Schaltschwelle R
2 Detector2 o Heligkeit === (s 5 (o [ B g
3 | Detector3 & Mustervergleich e
4 Detektors o Graustufe [ ¥ Auto ’
5| Detektors > Heligkeit e
[ Detektors * Kontur 1T | Auto
7 |Detektor? @ Kontrast A ——
[ Neu ][ Kopieren ][ Ricksetzen ][ Leschen ][ Alle Laschen ]
Modus: Config | Name: Simulstion | Aktiver Job: 1lJob1 Zykuszeit: (nfz) Flash: 9.6k8/— |[X:0V.0LO pour @ @ ©© © @ O

Abbildung 62: Detektor Kontur, Reiter Kontur

Die rechts unten hellblau eingezeichneten Kanten (kontrastreiche Uberginge im Bild) wurden auf Grund
der getatigten Parametereinstellungen identifiziert und eingezeichnet. Diese konnen ggf. durch
Veranderung 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

Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung der gefundenen Kontur mit der
Schaltschwelle

gelernten Kontur.
Min. Kontrast Minimal geforderter Kontrast beim eingelernten Modell bei dem eine Kante als
Muster solche akzeptiert wird.
Min. Kontrast Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche
Bild akzeptiert wird.

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

Bei Aktivierung der Positionskontrolle wird der zulassige Bereich fiir die Position
Positionskontrolle | 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.

Zeigt die eingelernte Kontur mit Anzeige der gefundenen Kanten (Inhalt des roten

Kontur 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

Kontur . . . . . : . ..

, fir die Auswertung nicht gewunscht sind. Die markierten Bereiche konnen auch

bearbeiten . . I : . e ..
invertiert werden. Es werden somit die Teile markiert, die fiir die Ausfiihrung
wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 68)

Optimierung:

Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

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

Suchbereich fur Winkel nur so groB wie notig
Suchbereich fiir Skalierung nur so grof3 wie notig

Auflosung auf QVGA statt VGA verringern (Achtung: Globaler Parameter, wirkt auf alle
Detektoren!)

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

Wert fir ,,Min. Kontrast Bild*“ erhohen.

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 fir Position (gelber Rahmen) ausreichend grof3?
Suchbereich fiir Winkel ausreichend grof?
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 erhchen.

,Min. Kontrast Bild* fur aktuelles Bild geeignet gewahlt? Hat das aktuelle Bild einen
kleineren/groBeren Kontrast als das eingelernte Muster, so ist ,,Min. Kontrast Bild* kleiner/groBer als
,,Min. Kontrast Muster* zu wahlen.

Sind im Bild mehrere, sich liberlappende Instanzen des Musters vorhanden

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

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.

Muster an falscher Position gefunden? Falls eingelerntes Muster nicht eindeutig ist, neues Muster
einlernen.

4.6.3.4.2 Funktion: Kontur bearbeiten

s. Kap: Funktion: Muster bearbeiten
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4.6.3.4.3 Einstellungen im Reiter Winkel:

Detektor Konturerkennung (Seite 69)

Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 73)

Kontur Applikation (Seite 74)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 68)

Parameter | Funktion
Winkelbereich | Winkelbereich, in dem gesucht wird
Schrittweite Empfindlichkeit der Suche liber den gewihlten Winkelbereich in °
(Winkel) P §
Kandidaten mit Ubereinstimmungsgrad unterhalb des angegebenen Werts werden
Genau - bereits bei der Suche verworfen.
GroBer Wert: friihes Verwerfen = schneller = riskanter
Schnell . . _ e
Kleiner Wert: spates Verwerfen = langsamer = risikoarmer
Falls die Suche fehlschlagt, kann der Wert fiir "Vollstandige Suche" verkleinert werden.

Kankur | Winkel | Skalierung l

winkelbereich

S |02 20,000 (2]
Schritbweite {Winkel)

T (Lo [5] Waw

‘a) | Flash: 16.1 kB 40.3ME | |%:0%:0L0 oouT O QD J Q9 Q9 Q

Abbildung 63: Detektor Kontur, Reiter Winkel

Winkel, Drehsinn

Seite 72
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+180° 0°

-180°
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Abbildung 64: Drehsinn "Winkel"

4.6.3.4.4 Einstellungen im Reiter Skalierung:
Detektor Konturerkennung (Seite 69)

Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 73)

Kontur Applikation (Seite 74)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 68) (Kontur)

Parameter | Funktion

Skalierung Erkennung auch von vergroBerten oder verkleinerten Objekten im angegebenen
Min/Max Skalierungsbereich
SChrlttwelte Empfindlichkeit der Suche tUber den gewahlten Skalierungsbereich
Skalierung
Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen.
Genau - 0 = automatische Wahl
Schnell GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten tibersehen)

Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.
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FESTO

Kontur | winkel | Skalierung |

Skalierung
-:— [1100 }%] [IJDU |%l
Schritbweite Skalierung

(™ [0 [5 v
I 5 [ Yaw

oo @ @ O @ @ Q@ |

a) | Flash: 16.1 kB[ 40.3 ME | |><:EI Yi0 Lo

Abbildung 65: 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.

e R

Datel

Ansicht  Optionen  Hilfe

prdd-gelde ?

Bedienschritte

Trigger / Bidaktualsierung
Einzebid

¥

FESTO

o [Hife | Ergebris | Statistk |

Detektor Konturerkennung m

Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung von
Mustern anhand von Kanten, auch in beliebigen [~
Winkellagan.

nschstes Thama: Detektor Kontrast
Einstellungen im Reiter Winkel:

Einstellungen im Reiter Skalierung:

Kontur Applikation

Funktion: Muster bearbeiten (Kontur)

Die Konturen des Objekts im Suchfeld werden
baim Einlernen im Sensor gespeichart. Im Run-
Modus sucht der Sensor die Position der grobten
Uberainstimmung mit der eingelarnten Kontur

im aktusllen Bild. Ist dis Ubarainstimmung zur
abgespeicherten Kontur groBer als der

Trigger
Kontinuierich singastalite Schveliviert, vird das Objekt als gut
T erkannt. Die Konturerkennung ist komplett |
e I D] d.h. das gesuchts Objekt [~]
, , : )] [
$/Tr= =@ = 7 | stertseite |[ zuuck |[  ver | Orucken
Detektor einrichten
Name Tve Skallerung
1 Detectort o Heligkeit e
2 Detector2 o Heligheit I (N EE] }z]‘ woo0 [+ HE
3 Detector3 o Mustervergkich o T
4 |Detektord o Gaustufe e (100 ] s
5 Detektors 5 Heligheit .
[ Detektors. . E | Auto
7 Detektor7 > Kentrast ——
Aus hd Kontur bearbeiten
Neu || Kopieren |[ Rucksetzen || Loschen || Aleloschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1[Jobl

| 2Zykuszeit: (nfa)

| Fiash: 9.6kB/— |X:0Y:0L0 bor @ @ © @ @ O

Abbildung 66: Kontur, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

Die gefundenen Konturlinien werden rechts unten in hell blau eingezeichnet. Der Kontakt wird so
zuverlassig gefunden
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Datei Ansicht Optionen Hiffe

pPogd-ge)@e 2

Bedienschritte

Trigger / Bidaktualsierung

Hife | Ergebnis | Statistic

FESTO

= B ]

FESTO

Detektor Konturerkennung

Dieser Detektor signet sich zur Erkennung von
Mustern snhand von Kanten, auch in belicbigen [~
Winkellzgen.

Nachstes Thema: Detektor Kontrast
Einstellungen im Reiter Winkel:
Einstellungen im Reiter Skalierung:
Kontur Applikation

Funktios

Muster bearbeiten (Kontur)

Die Konturen des Objekts im Suchfeld verden
baim Einlernen im Sensor gespeichert, Im Run-
Modus sucht der Sensor die Pasition der graBten
Ubarsinstimmung mit der singelernten Kontur
im aktuellen Bild. Ist die Ubereinstimmung zur
abgespeicherten Kontur gréBer als der
=ingestelite Schuellvert, vird das Objekt als gut

arkannt. Dia Konturarkennung ist kemplatt
n

tt, d.h. das gesuchte Objekt £2

vor |[ Drucken

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl ZyKuszeit: (n/fa)

Enzelbid
Trigger
Kontinuierlich
(4] [ | D]
owe  @ome | [ 2 i e T [
=
Detektor einrichten
Name Tve iontr | winkel | Skalierung
1 Detector1 o Heligkeit Schaltschwelle
‘ '+ [0 7] =
2 Detector2 o Heligkeit s 2 (oo 2] W7
3 | Detector3 @ Mustervergleich Min. Kontrast Muster
4 | Detektord o Graustufe 1 100 2] Y ’ |
5 |Detektor5 @ Heligkeit Min, Kontrast Bild
L AT 0 2]
6 Detektors Kontur ; (2 [ ¥amw
7 | Detektor? @ Kontrast Positionskontrolle
Aus b
Neu || Kopieren || Rudsetzen || ioschen || Aleloschen |

Flash: 8.6kB/—| |X:0Y:0L:0

Kontur

Kontur bearbeiten
por @ @ 05 08

9 O

Abbildung 67: 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 78)

Kontrast Applikation (Seite 76)

Dieser Detektor bestimmt den Kontrast im ausgewahlten Suchfeld. Hierzu werden alle Bildpunkte
innerhalb des Suchbereichs mit ihren Grauwerten bewertet und der Kontrast berechnet. Liegt der
Kontrastwert 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 Mengenverhiltnis an (Hochster Kontrast bei 50% Grauwert 0 = schwarz, und

50% Grauwert 255 = weil3).
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Datel Ansicht Optionen Hife
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fopd-2¢i@e 2 FESTO
e — F Hife | Ergebnis | Statistic
Positionskontralle wird dar | (2]
ulassige Baraich fr die =
Legmectimurs oior dergefunderr
Rahman (vahlusise
Detektoren rechteckig oder elliptisch)
angezeigt. Das Zentrum
a enen Merkmals muss Ml
Ergebri <ich dabei innarhalb
S daad e L
Zeigt die eingele -
Kont mit Anzeige der undenen
ontur Kantan (Inhalt des roten [ |
Rahmen baim Einlernen)
Uber Kontur bearbeiten
komnen Teils des
Suchbersichs susgeblendst
Trigger { Bidaktualisierung ardon Wis mit e
Radiarar kannen im
Einzebild Suchbarsich di= Bersiche
Trigger entfernt verden, die fir die
Kontinuierich . Kantur nicht
E—' sind. Die markierten
4] [ D] Bereiche kénnen auch =
: SIL
onine ® Offine J : [ startsete |[ zuick ][ ver ][ Orucen
Detektor einrichten
Name Typ Kontrast
1 Detector1 5 Heligheit Schaltschwelle
2 Detector2 o Heligkeit s1s 2 (moo [2] B
3 | Detector3 9 Mustervergleich
4 Detektors o Grausade ErEiEEh
5 |DetektorS o Heligkeit Rechteck i
& Detektors 9 Kontur
7 Detekior? & Kontrast
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Abbildung 68: 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

Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.5.1 Kontrast Applikation

Detektor Kontrast (Seite 75)

Im Beispiel wird anhand eines Kontrastdetektors die Anwesenheit eines Kontaktes gepriift.

Seite 76
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" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

Datei Ansicht Optionen Hilfe
prEgd-gelde ?
Bedienschritte
Jok
Lagenachfithrung
Detektoren

Ausgabe

Trigger / Bidaktualsierung

FESTO

Hife | Ergebris | Statistik

Positionskentrolle vird der | [«
zulsssige Bersich fir die
Position des gefundenen
in einem blauen
Rahmen (vahlweise
rechtackig oder slliptisch)

gelernts Kontur
mit Anzeige der aefundenen
Kanten (Inhalt des roten
Rahmen beim Einlernen)

Kontur

Uber Kontur bearbeiten
kennen Teile des
Suchbereichs ausgeblendet
werden. Wie mit sinem
Radierar kénnen im
Suchbereich die Bereiche
entfernt werden, die fur die

Kontur t aeviinscht

bearbaitan

Bereiche

Startsete | [ zuick | |

Enzelbid
Trigger
Kontinuierlich
I [+)
Comne  ® e s
L
Detektor einrichten
Name Typ Kontrast
1 Detectorl % Heligheit Schaltschwelle
2 |Detector2 @ Helligkeit
3 | Detector3 @ Mustervergleich
4 Detektors o Graustfe Suchbereich
5 Detektor5 @ Heligkeit Rechteck :
6 | Detektore @ Kontur
7 Detektor? @ Kontrast
Neu || Kopieren || Rudsetzen || ioschen || Aleloschen |

e 2 [0 2 W

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1[Job1 | Zykuszeit: (nfa)

| Flash: 9.6k8 /| [X:0v:0L:0 pour {13

Abbildung 69: Kontrast, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

Der hochreflektrierende, d.h. helle metallische Kontakt, inmitten des ihn umgebenden schwarzen
Kunststoffgehauses, wird mit einem Kontrastdetektor auf Anwesenheit gepriift. Da in diesem Bereich
der Kontrast sehr hoch ist, liefert der Detektor einen hohen Wert und somit im Zusammenspiel mit

einer Lagenachflihrung ein zuverlassiges Ergebnis.

Datei Ansicht Optionen Hife
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Bedienschritte

" Vision Sensor Configuration Studia - Ob_@ﬂlg

FESTO
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Einzebid Suchbersich dis Bersiche
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=
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Name Typ Kontrast
1 Detectort o Heligkeit
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4 Detekior % Graustufe Suchbereich
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Abbildung 70: 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.

Abbildung 71: Kontrast Beispiele

100%

]
1

Auswertemethode Kontrast
Muster Bargraph

=10%

. =
o ]
= —
B

Abbildung 72: Kontrast Erlauterung

4.6.3.6 Detektor Graustufe
Nachstes Thema: Detektor Helligkeit (Seite 81)
Graustufe Applikation (Seite 79)

Bei diesem Detektor wird im ersten Schritt mit den beiden Limitschiebern des Parameters
,,Grauschwelle* der Wertebereich der Grauwerte festgelegt, die im Suchbereich auftreten durfen.

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 Auswabhlhilfe die Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige Pixel)
oder auBerhalb (Ungiiltige Pixel) der Grauwertbereichsfestlegung unter ,,Grauschwelle* aufweisen,
farbig markiert werden. So konnen sehr leicht z.B. Storpixel / Bereiche, die nicht vom Grauwertbereich
abgedeckt 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

(Form) Die Form des Suchbereiches kann als Rechteckoder alsKreis gewahlt werden.

Auswahl der Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Guiltige Pixel) oder auBerhalb
(Ungiiltige Pixel) der Grauwertbereichsfestlegung unter ,,Grauschwelle* aufweisen.
Diese werden dann aus Auswabhlhilfe farbig markiert. So konnen sehr leicht z.B.
Storpixel / Bereiche, die nicht vom Grauwertbereich abgedeckt sind erfasst werden.

Einzeichnung

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.6.2 Graustufe Applikation

Detektor Graustufe (Seite 78)

" Vision Sensor Confiquration Studio - Objekt \ ‘ ‘ e
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Modus: Config | Name: Simulstion | Aktiver Job: 1[Job1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 5.6kB/—| [X:0Y:0L0 por @ @ o s @ O

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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Datei Ansicht Optionen Hiffe

frgd-ge @ 2 FESTO

= Hife | Ergebnis | Statistic

Bedienschritte
Job [«]
Detektor Graustufe |
Lagenachfiihrun
Nschss Thama: Dereltor ke
Detektoren Graustufe Applikation
Bei diesem Detektor wird im ersten Schritt mit
a1 den baidan Limitschisbarn des Parameters
[ Eems | JGrauschwelle” der Wertebereich der Grauwerts
rebnis festgelegt, die im Suchbereich auftreten dirfen,  |—

Im zweiten Schritt vird unter ,Schaltschwalla” dar
Flachenanteil (in %) des Suchbersiches definiert,
der die in Schritt 1 definierten Grauwerten
aufweizen zain muss, um ain pesitives Ergabnis
zu liefern.

Durch die jeweilige Invertizrung kénnen alle
dankbaran Kombinationan singastallt werden,
=uch solche bei denen z.B. nur Grauverte =m
oberen und unteren Rand des Wertebereichs
zulsssig sind. Die Lage der hellan bzw. dunklen

Trigger / Bidaktualsierung

q
J:

. Enzeboid 2 Pixel ist hier irelevant.
Tigger = i Unter ,Einzeichnungen™ kénnen als Auswahlhilfe
fontinucnicy r"-"""' = die Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Gultige
4 Pixel) oder auberhalb (Ungultige Pixel) der L
it Ul I [+] a - g unter - 5
= < Start > 5 /10
e ® offine (o 2] <) T T
Detektor einrichten
| T wame Tvp Grauschwelle
1 Detector1 o Heligheit
2 Detectorz o Heligeeit e (=2 | [z |3 B
3 | Detector3 @ Mustervergleich
4| Detektors o Grausufe
&) |s000 }z]‘ w00 |3
Suchbereich Enzeichnung
[Rechteck 3| [utoernel 3|
Neu || Kopieren || Rudsetzen || ioschen || Aleloschen |
Madus: Config | Name: Smuiston | Aktver Job: 1]lob1 Tykivezet: (n/a) Flash: 5.6k8/— |X:0¥0L0 bor @ @ ® @8 @ O

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
Rahmen) und der Anzahl der Pixel im akzeptierten Grauwertbereich reprasentiert das Ergebnis dieses
Detektors.

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.

il EEEEE N

wef Eum ol ||

‘g i anad SRS

. EEEEE

Abbildung 76: Grauschwelle Beispiel 2

4.6.3.7 Detektor Helligkeit

Nachstes Thema: Detektor Barcode (Seite 83)
Helligkeit Applikation (Seite 81)

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
Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.7.1 Helligkeit Applikation
Detektor Helligkeit (Seite 81)

Der Detektor Helligkeit berechnet den Mittelwert der Grauwerte aller Pixel im Suchbereich.
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Detektor Helligkeit
Nachstes Thema: Detektor Barcode
Helligkeit Applikation

Dieser Detektor bestimmt den Mittelwert der
Grauwerta im Suchbaraich. Mit den bsiden
Schwellvert-Schisber des Parameters
Schaltschwelle” vird der zulassige Bereich fiir
diasan Halligkaits- Mittalwart singestallt. Sobald
sich der berechnete Mittelwert innerhalb dieser
beiden Schrellwerte bevegt ist das Ergebnis
positiv. Das Ergebnis vird auf % normiert. Dia
Lage der hellen bzw. dunklen Pixel im
Suchbereich ist imelevant. Detektar kann dann
virkungsvoll aingesstzt varden, venn dis
Position des gesuchten Objektes im Bild von

Priffung zu Priffung absolut unversndert ist,
==rn oder, falis Abveichungen in dar Posit
- L auftreten kénnen, muss di= Legenachfihrung
rigger verwendet werden.
Kontinuierlich
im Reiter Helligkeit |
= — - 1 12
A [ startsete |[ zuick ][ ver ][ Orucen
Detektor einrichten
Name Tve Heligkait
1 Detector1 > Heligkeit Schaltschmelle
2 Detector2 o Heligkeit 78 3] (w00 [2] W
3 Detector3 9 Mustervergleich
4 Detektors o Grausurfe Suchbereich
5 | DetektorS o Heligkeit Rechteck i
Neu || Kopieren || Rudsetzen || ioschen || Aleloschen |
Madus: Config | Name: Smuiston | Aktver Job: 1llob1 | Zykuzsit: (nfa) | Flagh: 5.7k8/ | |x:0v:0L:0 bor @ @ ®©® 8 @ O

Abbildung 77: Helligkeit, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis

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

deshalb einen sehr hohen Wert (nahe 100%). Damit ist der aktuelle Wert innerhalb der geforderten
Schaltschwellen und das Ergebnis ist positiv = Kontakt vorhanden.

" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt
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Bedienschritte
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Lagenachfithrung

Detektoren
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Trigger / Bildaktualisierung
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FESTO

bife | Ergebnis | Statstk

Detektor Helligkeit
Nachstes Thema: Datektor Barcode
Helligkeit Applikation

Dieser Detektor bestimmt den Mittelwert der
Grauwerte im Suchbersich. Mit den beiden
Schvellwert-Schibern des Parameters
nSchaltschwelle” vird der zulassige Bereich far
diesen Halligksits- Mittelvert singestellt. Sobald
sich der berechnate Mittelwert innerhalb dieser
beiden Schwellwerts bevegt ist das Ergebnis
positiv. Das Ergebnis vird auf % normisrt. Die
Lage der hellen bzw. dunklen Pixel im
Suchberaich ist irelevant. Detektor kann dann
virkungsvoll eingasstzt werden, wenn die
Position des gesuchten Objektes im Bild von

Prifung zu Prufung absolut unvarsndert ist,
E bild oder, falls Abweichungen in der Position
P nzell auftreten kénnen, muss die Lagenachfihrung
i vervendet werdan.
Kontinuierlich
Einstellungen im Reiter Helligkeit
rbi = T 1 [+
L (@2 [ Startseite ][ Zuriick ][ Vor ][ Drucken
Name Tvp Heligkeit
1 Detector1 o Heligheit
2 Detector2 o Heligheit &) (10 }z]‘ wo,00 |2 M
3 Detector3 & Mustervergleich
4 Detekior4 % Graustufe Suchbereich
5 Detektor5 & Helligkeit Rechteck B
neu || koperen || Rucksewen | Leschen || AlleLoschen |
Modus: Config | Neme: Smulation | Aktver Job: 1[Job1 | Zjusceit: (a) | Flash: 5.748—| [x:0v0LD por @ @ o s @ O

Abbildung 78: Helligkeit, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Seite 82

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

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
geforderten 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 92)

Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 84)

i e L o=

Datei Ansicht Optionen Hife

Podd-geljle o 2 FESTO

Bedienschritte Hife | Ergebnis | Statistik

ok

Barcode-Detektor, Reiter Code

Paramster _|Funktion

Wahlen Sie hier den Typ des
Barcods Typ [Barcades aus, den Sia mit dem
Code Leser lesen wallen.

Ausgabe

g
g
q

Ergebris

Masx. Linge sines Barcodes.
Wenn der [nhalt des Codes die
maximale Linge Gberschreitet,
vird der Ubarhang abgeschnitten.
Baim Lesen von mehreren Codes | [—
muss dieser Wert
auf die maximale Lange des
Isngsten Codes singestellt
rerden,

Dieser Paramater aktiviert die
Erkennung =ines Prifzeichens
falls dies im Code vorhanden.

Barcodes mit Prufzeichen sind
=.B. Code 39, Codabar, 25

Trigger / Bidaktualsierung

Einzelbild
Trigger
iogtiqueck : Prifziffer  |Industrial oder 25 Intarlaaved.
5 . 8 wird dieser Paramatar nicht L
Verbindungsmodus ausgevshlt, dsnn vird das -
- - = [ < J[set ][ > | [s |/mo
®Ee (IE= ([ 2 | startsete || zuick |[  ver || Druden
Detektor einrichten
Name Typ Code | Referenzstring | Qualitat | Liien | Struktur |
1 Detector1 o Barcode
Barcode Typ Max. Stringiange
[ean 13 3] [s22 B Priffaiffer
Min. Anzehl Codes Anzah Zeichen

= B

Textausgabe bei Fehllesung

Max, Anzahl Codes
Polaritat

Neu || Kopieren |[ Rucksetzen || Léschen || Mleloschen |

Modus: Config | Name: Simuation | Aktver Job: 1lobl | zykuszeit: (n/a) | Flash: 0.3kB/— |X:0¥:0L0 bor @ @ ®© @ @ O

Abbildung 80: Detektor Barcode, Reiter Code
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4.6.3.8.1 Barcode-Detektor, Reiter Code

Parameter Funktion

Wihlen Sie hier den Typ des Barcodes aus, den Sie mit dem Code Leser lesen

Barcode Typ wollen

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

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

Max. Stringlange

Dieser Parameter aktiviert die Erkennung eines Prifzeichens falls dies im Code
vorhanden. Barcodes mit Prifzeichen sind z.B. Code 39, Codabar, 25 Industrial oder

Prifziffer 25 Interleaved. Wird dieser Parameter nicht ausgewahlt, dann wird das Prifzeichen
als normales Datenzeichen interpretiert und in der Zeichefolge mit ausgegeben.

Min. Anzahl

C:desnza Minimale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.
Maximale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.

Max. Anzahl . . .. .. .y . . .

Codes Wird dieser Wert hoher gewihlt, als tatsachlich notwendig, so kann sich die

Ausfiihrungszeit des Detektors geringfligig erhohen.

Spezifiziert die zu erwartende Anzahl von Zeichen im Barcode. Codes mit einer
Anzahl Zeichen | abweichenden Anzahl von Zeichen werden ignoriert. Dies dient zur Erhohung der
Erkennungssicherheit wenn die Anzahl der Zeichen des Codes vorher bekannt ist.

Textausgabe bei | Spezifiziert den Text, der im Falle einer Fehllesung liber die Schnittstellen
Fehllesung ausgegeben wird. Der Text erscheint nicht in der Ergebnisanzeige.

Auswahlmoglichkeit fur Druckfarbe des Codes ,,dunkel auf hell" oder ,,hell auf

Polaritat "
dunkel".

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen 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?

o Wourde die Auswahl "Prifzeichen” aktiviert, obwohl kein Priifzeichen im Code ist?

4.6.3.8.2 Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring

Detektor Barcode (Seite 83)
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Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 86)

Code Referenzstring Qualitat
¥ Referenzstring

Referenzstring

Linien Struktur

Ausdruck hinzufiigen ~ | |Referenzstring einlernen

Abbildung 81: Detektor Barcode, Reiter Referenzstring

Einstellungen im Reiter Referenzstring

FESTO

Parameter | Funktion

Stringvergleich

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

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 tiberprifen.

Ausdruck
hinzuftigen

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

Anwendungen geeignet sind.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch regulidre Ausdriicke:

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

\Al23 Zeichenkette, die mit 123 beginnt 1234

123\Z Zeichenkette, die mit 123 endet 0123
\AI123\Z Zeichenkette, die genau 123 entspricht 123

[123] Zeichenkette, die eines der Zeichen enthalt 33

[1231{2} Zeichenkette, die eine Kette von 2 der Zeichen enthilt | 23

[12]134] éii:;:;\::t:;,];ie ein Zeichen aus einer der beiden 4

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015

Seite 85



F ES I D Vision Sensor Benutzerhandbuch

Die wichtigsten Elemente reguldrer Ausdriicke:

A Steht fir den Anfang der Zeichenkette

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

[...] Steht fiir 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
Zeichen 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 Qualitat

Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 84)

Barcode-Detektor, Reiter Linien (Seite 88)

Code Referenzstring Qualitat Linien Struktur

Qualititsparameter Schwelle

Aus =

Qualititsparamter Ausgabe

Ziffer =

Abbildung 82: Detektor Barcode, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Allgemein

Parameter Funktion

Bewertung der Druckqualitat gemal3 dem internationalen Standard ISO/IEC
15416.

Fur eine normgerechte Qualitatsbewertung sind bestimmte
Qualititsparameter | Mindestanforderungen an die Abbildung des Codes in der Kamera (Auflosung),
die Anordnung der Kamera und die Art und Anordnung der Beleuchtung
vorgeschrieben. Diese sind in den jeweiligen Normen abgedruckt.

Fir die einfachen 1D Barcodes wird die Bewertung der Druckqualitit in einem
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Tupel mit acht Elementen zusammengefasst:

QI Overall

Q2 nicht genutzt

Q3 nicht genutzt

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 qualitatsverringernde Ursachen hin. Eine Liste mit haufig
vorkommenden 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
Minimalwert aller restlichen Gradwerte. ,,decode" ist auf 4 gesetzt, wenn das
untersuchte Barcodesymbol gelesen werden konnte, und auf 0 anderenfalls. Der
,,symbol contrast" ist die Differenz zwischen maximalem und minimalem
Reflexionswert 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 benachbarten Symbolelementen (beide Strich-zu-Loch oder Loch-
zu-Strich). Der ,,minimal 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 Symbolelemente oder der Quietzonen, deren Vorhandensein
mit niedrigerem Grad gekennzeichnet wird. Die ,,decodability" bezeichnet
Abweichungen der Symbolelementbreiten von ihrem Nominalwert, der im
entsprechenden Symbologiestandard festgelegt ist. Die ,,additional requirements"
sind weitere symbologie-spezifische Anforderungen wie z.B.: die quiet zone
Breiten, das wide/narrow Verhiltnis, inter character gaps, guarding patterns oder
andere.

Die Druckqualitatsbewertung eines ,,Composit" Barcodes umfasst die folgenden
24 Grade:

OVERALL:

QI Overall

Q2 Overall Linear

Q3 Overall Composite

LINEAR:

Q4 Decode

Q5 Symbol Contrast

Q6 Minimal Reflectance
Q7 Minimal Edge contrast
Q8 Modulation

Q9 Defects
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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
Symbolgrad. 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
beider 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 fiir composite
Symbole spezifisch ist. Zusatzlich stellt die Untergruppe COMPOSITE RAP die
einzelnen Grauwertprofilgrade des RAP Musters dar. Diese Grade stimmen mit
den einfachen 1D Barcode Qualitatsgraden lberein.

Typ
Qualitatsparam.

Es gibt zwei Darstellungsformate fiir Qualitatsparameter. Beide Formate
entsprechen 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 lber die
Schnittstellen.

Die Zuordnung ergibt sich wie folgt:

ABCDF

43210

Bei neu angelegten Detektoren sind fur alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.8.4 Barcode-Detektor, Reiter Linien

Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 86)

Barcode-Detektor, Reiter Struktur (Seite 90)

Seite 88
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Code

Minimale Strichbreite

Orientierung

(o | m—

Referenzstring

FESTO

Qualitat Linien Struktur
Maximale Strichbreite
2,000 |5 ) | 16,00pix (3
8,00pix v Standard
Orientierungstoleranz
00 |5 ) (s0000 |3

Max. Abweichung (Orientierung)

Lh3

10,00%

Abbildung 83: Detektor Barcode, Reiter Linien

Einstellungen im Reiter Linien

Parameter | Funktion
Die minimale GroBe eines Elements, d.h. die minimale Dicke aller Striche und
Minimale Zwischenraume. Fur sehr schmale Barcodes sollte der Wert auf 1.5 reduziert
Strichbreite werden. Fiir sehr groBe Barcodes kann der Wert entsprechend vergroBert werden,
was kiirzere Laufzeiten mit sich bringt.
Die maximale GroBe eines Elements, d.h. die maximale Dicke aller Striche und
Maximale Zwischenraume. Dieser Wert sollte groB3 genug sein, damit fiir das komplette Symbol
Strichbreite die Kandidatenregion gefunden wird. Anderseits darf er nicht zu groB gewahlt werden,
dass zwei benachbarte Barcodes zu einem einzelnen Kandidaten verschmelzen.
Die minimale Hohe des Barcodes. Bei sehr flachen Barcodes mit einer Hohe von
Minimal weniger als 16 Pixeln ist es sinnvoll die Hohe manuell einzustellen, damit der Barcode
inimale D .. .. ) .
Strichhshe gefunden 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.

Orientierung

Erwarteter Barcode Orientierungswinkel. Falls die Barcodes nur mit einer
bestimmten Orientierung in den bearbeiteten Bildern erscheinen, so kann man den
Wertebereich entsprechend reduzieren. Dadurch werden falsche Kandidaten friiher
erkannt. Die Ausfiihrungszeit des Operators wird bei Einschrankung des
Orientierungswinkels verkiirzt. Diese Strategie gilt vor allem dann, wenn die
bearbeiteten Bilder viel Hintegrundtextur mit falsch orientierten, barcodeihnliche
Strukturen.

Orientierungs-
toleranz

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

Kanten-
schwellwert

Innerhalb einer Scanlinie werden Kanten mit Hilfe eines relativen Schwellwertes
gefunden. Liegen in dem Barcode Storungen vor oder ist das Rauschen groB, so sollte
der 'Kantenschwellwert' auf groBere Werte gesetzt werden.

Max.
Abweichung
(Orientierung)

Ein potentieller Barcode besteht aus Strichen und damit auch Kanten mit einer
einheitlichen Orientierung. Die GrofBe ,,Maximale Orientierungsabweichung gibt an,
wie stark der Unterschied in der Orientierung benachbarter Kanten sein darf. Die
Maximale Orientierungsabweichung ist ein Differenzwinkel in GradmaB. Ist ein
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Barcode ausgefranst, d.h. die Strichkanten sind gestort, so ist die Maximale
Orientierungsabweichung groB3 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 fur viele
Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.8.4.1 Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) nur so grof3 wie notig
Robustheit:

« Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?
¢ Markanter Kontrast vorhanden?
o Wourde die Auswahl "Prifzeichen" aktiviert obwohl kein Prifzeichen im Code ist?

o Code ausreichend groB im Sichtbereich ?

Ist die Strichbreite ausreichend grof3 ?

4.6.3.8.5 Barcode-Detektor, Reiter Struktur
Barcode-Detektor, Reiter Linien (Seite 88)

Code Referenzstring Qualitit Linien Struktur

Kantenkontrast relativ Start- [ Stop- Muster

Y
I |00 = Tolerant -
Kantenkontrast absolut Neigung
T/ 5w = Aus e
anz, Scanlinen Ruhezone
| = Aus >
Min. ident. Scanlinien

Y
|1 S

Abbildung 84: Detektor Barcode, Reiter Struktur

Einstellungen im Reiter Struktur

Parameter Funktion

Kanten werden innerhalb einer Scanlinie mit Hilfe eines Schwellwerts
gefunden. Der Parameter ,,Kantenkontrast relativ bestimmt, wie dieser
Schwellwert relativ zum Dynamikbereich der Grauwerte entlang der
Scanlinie berechnet wird. Bei groBBem Hintergrundrauschen oder Storungen
sollte Kantenkontrast relativ auf groBere Werte gesetzt werden. Typischer
Wertebereich: [0.05 .. 0.2]; Standardwert: 0.05

Kantenkontrast relativ

Mit ,,Kantenkontrast absolut* wird die Erkennung falscher Kanten

Kantenkontrast absolut verhindert. Bei Bildern mit hohem Rauschpegel sollte dieser Parameter hoher
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gewahlt werden. Bei rauschfreien Bildern mit niedrigem Kontrast kann ein zu
hoher Wert die Erkennung richtiger Kanten storen. In solchen Fallen ist es
empfehlenswert, den Wert zu reduzieren oder auf 0.0 zu setzen. Typischer
Wertebereich: [0.0 .. 10.0]; Standardwert: 5.0

Anz. Scanlinien

Anzahl der Scanlinien, die wahrend des Scannens eines Codes benutzt
werden. Reduzierte Anzahl der Scanlinien erhoht die Geschwindigkeit. Bilder
besserer Qualitat benctigen weniger Scanlinien als Bilder von schlechterer
Qualitat. Bei durchschnittlicher Bildqualitat sind Werte zwischen 2 und 5
ausreichend. Sollte ein Barcode nach Verringerung der Scanlinien nicht mehr
gefunden werden, so muss die Anzahl der Scanlinien wieder erhoht werden.
Typische Werte: [0, 5, 10, 20 ....]; Standardwert: 0

Min. ident. Scanlinien

Die minimale Anzahl von identischen Scanlinien, um eine Code als gelesen zu
akzeptieren. Wenn dieser Parameter nicht gesetzt ist (Wert 0) wird der
Barcode gelesen, sobald eine Scanlinie erfolgreich dekodiert wurde.
Fehllesungen konnen reduziert werden wenn dieser Parameter auf 2 oder
hoher gesetzt wird. Typische Werte: [0, 2, 3, ...]; Standardwert: 0

Start- / Stop- Muster

Setzt die Suche nach Start-, bzw. Stopmuster innerhalb einer Scanlinie auf
,» Tolerant oder ,,Genau*. Tolerant erhoht die allgemeine Leserate,
insbesondere in Bildern mit schlechtem Kontrast. ,,Genau‘ erhoht die
Robustheit gegeniiber falscher Dekodierung, kann aber auch die allgemeine
Leseratte mindern. Standardwert: “Tolerant”

Neigung

Wenn ,,Neigung* = ,,An*, Verbesserung der Lesbarkeit wenn einzelne Linien
des Barcodes schrag zur Hauptrichtung des Codes ausgerichtet sind, z.B.
wenn der Code durch unebene Oberfliche verzerrt erscheint.

Wenn ,,Neigung* = ,,Aus*, Standardeinstellung wenn alle Linien des Barcodes
parallel im Bild erscheinen.

Wenn ,,Neigung* =*“Auto* wird zunachst Stellung ,,Aus* und dann Stellung
,,Ein* getestet, kann Lesezeit erhohen.

Werte: ,,Aus, ,,Auto”, ,,An‘; Standardwert: ,,Aus

Ruhezone

Steuert die Erkennung der Ruhezonen eines Barcodes. VWenn ,,Ruhezone* =
,,An“, muss die Ruhezone mindestens so breit sein, wie in der
entsprechenden Barcode-Norm festgesetzt ist. Wenn ,,Ruhezone* auf eine
Ganzzahl (>= 1) gesetzt ist, dann muss eine Ruhezone von mindestens
,,Ruhezone* x X Pixeln eingehalten werden. Wenn ,,Ruhezone* = , tolerant"
ist eine beschrankte Anzahl an Kanten in der Ruhezone erlaubt, aber
hochstens eine pro vier Modulbreiten. Das Ziel ist zu verhindern, nur einen
Teil des Barcodes zu erkennen, aber dennoch Codes mit einer einfachen
Verletzung der Ruhezone noch lesen zu konnen. Wenn ,,Ruhezone® = ,,Aus,
ist die Erkennung der Ruhezonen ausgeschaltet. Die Erkennung der Ruhezone
verhindert, dass einfache Barcodes innerhalb einer Strichsequenz eines
langeren und/oder komplexeren Barcodes gefunden werden. Normalerweise
liefern Werte zwischen 2 und 4 optimale Ergebnisse, weil dadurch falsche
Barcodes unterdriickt werden, wahrend kleine Storungen wie Text,
Etikettenkanten, etc. immer noch toleriert werden. Wertevorschlage: ,,Aus®,
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»AnY 1, 2, 3,4, 5; Standardwert: ,,Aus*

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

Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.9 Detektor 2D-Code

4.6.3.9.1 2D-Code-Detektor, Reiter Code

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

" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser ‘ ‘ (o o5 e
Datei Ansicht Optionen _Hfe
loid-se(ll8p ? FESTO
Bedienschritte Hife | Ergebnis | Statistk
b @
Parameter |Funktion =
Detektoren Wahlen Sie hier den Typ des 2D
Codetyp  [Codes aus, der gelesen verden
Max. Lange eines Codes. Wenn =
ramale Lenge Goaree
maximale Lang= uberschraitat,
Mo vird der Uberhang sbgeschnitten.
Beim Lesen ven mehreren Codes |
I muss dieser Wart
=uf dis maximals Langs d=s
langsten Codes singestellt
vierden.
i Amoot | Minimale Anzahl der Cades, die
== [innerhalb des Suchbereichs
gelssen verden sollen
Trigger / Bildektualisierung Maximale Anzahl der Codes, die
innarhalb des Suchbereichs
— gelasen werden sollen. wird
e Enzeliid e, Bn=al "1 |diesar Wart haher gavahlt, als
g odes ;
—— tatsachlich notwendig, so kann
sich die Ausfahrungszeit des
Detelktors geringfugia srhohen. | ||
Verbindungsmodus Parameter rucksetzen dient zum | 17
: s 1
orine ® Offine (e L4 startsete || zuuck [ vor || orucken | |
—_— ——
Detektor einrichten
Name Typ Code | Referenzstring | Quaiitit | Abbidung | Symbole | Module | Codedetails |
1 Detectorl @ Barcode Codetyp Man., Stringlinge Parameter
2 Detektor2 5 Datacode Eccmo 3 512
C-E
Einlernen
Vin. Anzhl Codes Max, Anzah Codes
= Erstes Enlemen
1 g
Textausgabe bei Feflesung
KEINE_LESUNG
neu || roperen || Rucksemen || Leschen || AleLoschen
Modus: Config | Name: Smulation | Aktver Job: 1Job1 Zyuszsit: (n/a) Flash: 0.5/8/ — |X:0 Y010 bor @ @ © ® @ O

Abbildung 85: Detektor 2D Code, Reiter Code

Parameter | Funktion

Codetyp

Wihlen Sie hier den Typ des 2D Codes aus,

der gelesen werden soll.

Max
Stringlange

wird der Uberhang abgeschnitten.

des langsten Codes eingestellt werden.

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

Beim Lesen von mehreren Codes gleichzeitig, muss dieser Wert auf die maximale Lange

Min. Anzahl
Codes

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

Max. Anzahl
Codes

Maximale Anzahl der Codes, die innerhalb des Suchbereichs gelesen werden sollen.
Wird dieser Wert hoher gewahlt, als tatsachlich notwendig, so kann sich die
Ausfiihrungszeit des Detektors geringfligig erhohen.

Seite 92
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Parameter riicksetzen dient zum Zuriicksetzen der eingelernten Parameter auf den
Anfangszustand vor dem Einlernen. Es gibt die Auswahimoglichkeiten ,,Standard®,

, Erweitert" und ,,Maximum". ,,Standard" setzt die Grenzen des Suchbereiches so, dass
beim Einlernen die Mehrzahl der moglichen Codes erkannt wird. Sollte Ihr Code
dennoch 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 Einstellungen ,,Erweitert" und ,,Maximum" kénnen die Ausfiihrungszeit
verlangsamen. Der Unterschied zu einem kompletten Zuriicksetzten des Sensors ist,
dass nur die Parameter fiir den Datamatrix Code zuriickgesetzt werden. Die
grundsatzlichen Parameter des Sensors wie z.B. fiir Beleuchtung, Ein- Ausginge, serielle
Schnittstelle usw. bleiben erhalten. Nach dem Zurucksetzen der Parameter kann wieder

Riicksetzen

mit ,,Einlernen* ein neuer Einlernvorgang gestartet werden.

Einlernen: der Suchbereich des Sensors wird nach einem Datamatrix Code durchsucht.
Wourde ein giiltiger Code gefunden, dann werden die Parameter fiir diesen Code
gespeichert. Ist der Einlernvorgang erfolgreich, wird der gefundene Code mit einem
grinen Rahmen markiert. Im ,,Run* - Modus wird dann nur genau nach diesem
eingelernten Code gesucht.

Nach erfolgtem Einlernen erscheint an gleicher Stelle der Button ,,Zusatzliches
Einlernen®. Dieser ermoglicht die Erweiterung der eingelernten Parameter um
entweder mehrere verschiedene Codes in einer Konfiguration lesen zu konnen oder
eventuell vorhandene Streubereiche in der Druckqualitat eines einzigen Codes zu
erfassen. Mit "Zusatzliches Einlernen" wird der bereits eingelernte Parametersatz
erweitert.

Erstes
Einlernen/
Zusatzliches
Einlernen

Textausgabe
bei
Fehllesung

Sperzifiziert den Text, der im Falle einer Fehllesung liber die Schnittstellen ausgegeben
wird.

Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fur viele
Anwendungen 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 92)

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite 95)
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Code Referenzstring | Qualitat I
Stringwergleich

Aus =

L

Abbildung ] Symbole Module Codedetails

Referenzstring Ausdruck hinzufigen

= Referenzstring einlernen

infa) | Flash: 0.4 kB | — T Q@ @ @ Q@ Q@ Q9

Abbildung 86: Detektor 2D Code, 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 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
hinzufiigen

Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulire Ausdriicke.

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

Anwendungen geeignet sind.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch regulidre Ausdriicke:

Referenzzeichenkette | Treffer _?_(:.i;?;il far
123 Zeichenkette, die 123 enthalt 01234

\Al23 Zeichenkette, die mit 123 beginnt 1234

123\Z Zeichenkette, die mit 123 endet 0123
\Al23\Z Zeichenkette, die genau 123 entspricht 123

[123] Zeichenkette, die eines der Zeichen enthalt 33

[1231{2} Zeichenkette, die eine Kette von 2 der Zeichen enthalt | 23

[12]1[34] éiil?s:z:z::;;;ite ein Zeichen aus einer der beiden 4
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Die wichtigsten Elemente reguldrer Ausdriicke:

A Steht fur den Anfang der Zeichenkette
$ Steht fuir das Ende der Zeichenkette, ggf. inklusive einem Newline als letztes Zeichen
Steht fiir 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
? Erlaubt 0 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 93)

2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite 97)

Code ] Referenzstring Qualikak | Abbildung ] Symbole ] Module l Codedet ails

Qualitatsparameter Schwelle

[Aus

2

Qualitdtsparameter Ausgabe

[=] =
|————N SR

L13

[ZiFFer

2

(nfa)

| Flash: 0.4 kB - T QD @ Q@ Q@ Q@ Q9

Abbildung 87: Detektor 2D Code, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Qualitat

Parameter Funktion

Qualitatsparameter

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

QI Overall quality

Q2 Contrast
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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 Verhiltnis von Schwarzanteil zu WeiBanteil
im Code wieder. Sowohl zu viel, als auch zu wenig Schwarzanteil fihren zu einer
Reduzierung des Wertes. Ein ausgewogenes Verhaltnis von Schwarz- und
WeiBanteil 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 konnen, konnen auch keiner
Qualitatsbewertung unterzogen werden. Weil Datamatrix Codes eine
Fehlerkorrektur 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 Bewertung von 0 trotzdem gelesen werden konnen.

Axial nonuniformity: Gibt Auskunft liber eine eventuelle horizontale oder
vertikale Verzerrung des Codes.

Grid nonuniformity: Gibt Auskunft liber generelle Verzerrungen des Codes.
Qualitatsparameter nach AIM DPM--2006 sind eine Erweiterung zum ISO/IEC
15415 Standard, welche bestimmte Anforderungen an die Grauwert-
Eigenschaften des Bildes des Datamatrix Codes definiert und somit die
Reproduzierbarkeit der Qualitatsbewertung 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 liber 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
Grauwerteigenschaften, wenn der Wert ,,mean light* zwischen 70% und 86%
liegt (also 0.70 bis 0.86).

Fur eine normgerechte Qualitatsbewertung sind bestimmte
Mindestanforderungen an die Abbildung des Codes in der Kamera (Auflosung),
die Anordnung der Kamera und die Art und Anordnung der Beleuchtung
vorgeschrieben. Diese sind in den jeweiligen Normen abgedruckt.

Typ
Qualitatsparameter

Es gibt zwei Darstellungsformate fiir Qualitatsparameter. Beide Formate
entsprechen 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
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gemachte Einstellung wirkt sowohl auf die Anzeige der Qualitatsparameter am
Bildschirm, als auch auf die Ausgabe der Qualitatsparameter lber die
Schnittstellen.

Die Zuordnung ergibt sich wie folgt:

ABCDF

43210

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

Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.9.4 2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite 95)

2D-Code-Detektor, Reiter Symbole (Seite 98)

Code ] Referenzstring l Qualitat Abbildung | Symbole ] Module Codedetails

Min. Kaontrast

[Meigung

(T [0 |3 |Belietig 2]
(— | T

Polaritak

Gespiegelt
:] [Beliebig = l

inf=) | Flash: 0.4 kB [ — T Q9 @ Q@ Q@ Q@ Q9

Abbildung 88: Detektor 2D Code, Reiter Abbildung

Einstellungen im Reiter Abbildung

Parameter | Funktion
Min. Minimaler Kontrast in Graustufen zwischen hellen und dunklen Elementen des Codes,
Kontrast Wertebereich (1...100).
. Einstellmoglichkeit, ob heller Code auf dunklem Untergrund oder dunkler Code auf
Polaritat
hellem Untergrund gelesen werden soll.
Maximale Abweichung des Winkels im L- formigen Finderpattern vom (idealerweise)
Neigun rechten Winkel; die Angabe erfolgt im Bogenmal3 und korrespondiert mit
gung perspektivischen Verzerrungen, die beim Druck des Symbols oder bei der Bildaufnahme
auftreten 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
Gespiegelt e .
hilfreich, wenn z.B. Codes auf transparentem Untergrund von hinten gelesen werden
sollen.
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Bei neu angelegten Detektoren sind fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.9.5 2D-Code-Detektor, Reiter Symbole
2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite 97)

2D-Code-Detektor, Reiter Module (Seite 98)

Code ] Referenzstring ] Qualitat ] Abbildung Symbale | Module Codedetails
Symbolgrife min. [ max.
) o [5] [7 [3
Zeilen min. |/ max.

() |s SIEE.
Spalten min. [ max.

) (v [5 [a [J

Abbildung 89: Detektor 2D Code, Reiter Symbole

Einstellungen im Reiter Symbole

Parameter Funktion
SymbolgroBe . T
. 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 98)

2D-Code-Detektor, Reiter Codedetails (Seite 99)

Code ] Referenzstring l Qualitat ] Abbildung l Symbole | Moduls | Codedetails ]

ModularéGe min, [ mazx. Spaltenabstand
0 [ & (o[ 0 B[ [
Modulbreite min. [ mas. Zeilenabstand

(I (5 [ (15 2 () (0 5 (>[5

Modulverhalknis min, | maz.

[ | —-— [1,00 }%] [4,00 |$]

trf) | Flash: 0.4 kB - ol Q@ @ Q@ QO Q9
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Abbildung 90: Detektor 2D Code, Reiter Module

Einstellungen im Reiter Module

Parameter Funktion

M.odulgroBe GrofBe 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

Spaltenabstand 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 98)

Code ] Referanzstring ] Cualicak ] Abbildung ] Symbole ] Moduls Codedetails

Wersion

[ = [

Modell Typ Form Modul Robustheit Modul Raster
Beliebig = Eeliebig =

Genaues Modell Position Muster Suchmuster Taleranz

» 3 s [wsw g

frya) | Flash: 0.4 kB | --- oot Q9 Q@ Q@ Q@ Q9 9

Abbildung 91: Detektor 2D Code, Reiter Codedetails

Einstellungen im Reiter Codedetails

Parameter | Funktion

Nur bei QR-Code: Version des Codes, bei Modell | Wertebereich |..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.

Form Nur bei ECC200 und QR-Code: Dient zur Spezifikation, ob rechteckige oder
quadratische Codes gelesen werden sollen.

Modul Robustheit der Dekodierung gegeniiber Datacodes mit sehr kleiner ModulgroBe. Wird
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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.

Robustheit

Nur ECC200: Angabe dartiber, ob die GroBe der Module in einem gewissen Rahmen
variieren darf oder nicht. In Abhangigkeit von diesem Parameter werden verschiedene
Algorithmen fiir die Berechnung der Modulpositionen verwendet. In einem Fall (‘'fixed')
wird ein festes Gitter, bei dem die Abstande zwischen den Modulmittelpunkten alle
Modul gleich sind, verwendet. Im anderen Fall ('variable') wird das Gitter an der alternierenden
Raster Seite des Finderpatterns ausgerichtet. Bei 'any' werden beide Varianten fiir das Gitter
nacheinander 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 Spezifiziert, ob die eingegebenen Parameter genau eingehalten werden missen. Bei
Modell Auswahl von ,,Ja* werden Codes AuBerhalb der Parametergrenzen ignoriert.

Position Nur QR-Code: Anzahl von Position-Detection-Patterns, die im Bild gut sichtbar sein
Muster miussen, damit ein Code gesucht wird.

Nur bei ECC200: Toleranz der Suche gegentiiber einem gestorten oder fehlenden
Finderpattern. Das Finderpattern umschlieBt sowohl die L-formige als auch die
gegenliberliegende alternierende Seite. In einem Fall ('low') wird davon ausgegangen,
dass das Finderpattern zum groB3en 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.

Suchmuster
Toleranz

4.6.4 Ausgabe von Priifergebnissen

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

Pinbelegung (Seite 100)

Ausgangssignale (Digitalausgange / Logik) (Seite 105)
Schnittstellen (Seite 107)

Zeitsteuerung Digitale Ausgange (Seite 108)

Datenausgabe (Seite 115)

4.6.4.1 Pinbelegung
Hier werden folgende Einstellungen vorgenommen:

|. 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).
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FESTO

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

- Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

. Y cosimid

Bedienschritte
Jo
Lagenachfithrung
Detektoren

Ausgabe

Trigger / Bidektualsierung

Datei Ansicht Optionen Hife

PrERd-sel@p 2

.

FESTO

[Hife | Ergebris | staustk |

Funktionen der Eingdange

Funktion |Beschraibung —
HIW Hardvare Trigger (nur Gber Bin 03
Trigger __|weiB verfiigbar) -

Funktion zum Fraischalten oder
Unterdriicken von Triggersignalen.
Das Einlesen dieser Funktion
benotigt ca. 1 ms. Es entsteht
dadurch alse eine Pause in der ein
Triggersignal ignariart obvohl
das Enable Trigger Signal anliegt.
Jobumschaltung ber Impulsfalge
2n sinem Einga
Job 1.n  |Wenn maglich solite der
Jobwechsel Gber die Bindrsignale
(binar codiert) stattfinden.
Einlemen aller Detektoren und gaf.

Trigger

Einzelbild der Lagenachfihrung, sabald an
Trigger Einlernen  |diesem Eingang eine high Signal
Kontinuierlich temporar  |anliegt UND ein Trigger erfolgt.
Einlernen  |Tempordr = Speicherung im RAM,
Q] | permanent |flachtig nach Reset, Permanent = | ||
i Sneicharinn im Flash. dauechaf. | 7]
: TG
oine  @ofie | [-] (oo |[ 2o )= ][ o | l
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | 1 | zeitsteuerung | D |
PinjFarbe Eingang | Ausgang | Funktion Alleinige Funktion
03WH | H/W Trigger )
10WT | Keine Funktion / undefinie * |
12RDBU {A) v Auswerfer /Ergebnis )
03RD v Ergebnis 7]
078K (8) v Ergebnis )
08 GY (C) 4 Ergebnis ]
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1lJob1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 5.7k8/ —| [X:0¥:0L:0 bor @ @ © @ @ O

Abbildung 92: Ausgabe, Pinbelegung

4.6.4.1.1 Funktionen der Eingdnge

Funktion | Beschreibung

H/W

Tr{igger Hardware Trigger (nur tber Pin 03 weif3 verfiigbar)

Trisser Funktion zum Freischalten oder Unterdriicken von Triggersignalen. Das Einlesen dieser

freiiihalten 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 Uber Impulsfolge an einem Eingang,

h Wenn moglich sollte der Jobwechsel liber die Binarsignale (binar codiert) stattfinden.

Einlernen . . . . .

. R Einlernen aller Detektoren und ggf. der Lagenachfiihrung, sobald an diesem Eingang eine

E?:E:Sr: high Signal anliegt UND ein Trigger erfolgt. Temporar = Speicherung im RAM, fllichtig

permanent nach Reset, Permanent = Speicherung im Flash, dauerhaft, auch nach Reset

Job PinX Jobumschaltung via binarem Bitmuster an bis zu 5 hierfur definierbaren Eingangen, d.h.

bindr " | Umschaltung zwischen | bis zu 32 Jobs. Rangfolge der Bits laut zugewiesener,

codiert aufsteigender Eingangsbezeichnung |-5.s. auch Kap. Job | ... 31 via binarem Eingangs-
Bitmuster

Keine . . )

Funktion Keine Funktion, nicht genutzt
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undefiniert

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

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schritistellen | Zeitsteverung | Datenausgabe

PinjFarbe Eingang | Ausgang  Furkfion Alei

Funktion

03WH | (HW Trigger %]

o v

12 RDBU (A) v

09RD v Trigger freischalten

078K (8) v Job 1oder 2

08GY (C) v Job 1N
Einlernen temporsr
Einlernen permanent e
Tobwechsel (Bit1) Riicksetzen

Jobwechsel (Bit2)
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1]) Jobwechsel (Bit3) busze\t: (n/a) Flash: 0.2kB [— [X:0 Y:01:0 ot @ @ ( I |

Abbildung 93: Ausgabe, Eingange

4.6.4.1.2 Funktionen der Ausginge

Funktion |Beschreibung

Spezieller Auswerferausgang (kann mit bis zu |00mA belastet werden, alle anderen

Auswerfer | | ginge = 50mA) nur iber Pin 12 RDBU verfiigbar (entspricht auch Anzeige- LED , A").

Ergebnisausgang, jedem der hier definierten Ergebinsausgange kann im Reiter ,,1/O-
Ergebnis Logik" ein Detektorergebnis oder eine Verkniipfung von Detektorergebnissen
zugewiesen werden.

Bei Jobwechsel via Digital I/O (,,Job |..N" oder ,,Job PinX binar codiert") kann hier zur
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

Bestiti

jc?;v:ef;srj High Flanke beim Ready- Signals nach Umschaltung (s. Timing ..). Der High Pegel bleibt fur
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 iiber Pin 09 RD verfligbar), kann hier eine externe

Beleuchtung | Beleuchtung angeschlossen / getriggert werden.

Keine
Funktion, Keine Funktion, nicht genutzt
undefiniert

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnitistellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe

Pin/Farbe Eingang Ausgang Funktion Alleinige Funktion
03WH v T
10vT v
12 RDBU (4)

09RD

078K (B)

08GY (C)

Keine Funkton f undefiniert

Ergebris |
Bestatigung Jobwechsel
(=0 —

CUEENEN

Riicksetzen

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1]Job1 Zykuszeit: {nfa) Flash: 0.2k8 /— |X:0¥:01:0 ot @ @ 9 Q

Abbildung 94: Ausgabe, Ausgange

Es gibt zwei weitere, fest definierte Ausginge:
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 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 Eingange:

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

o Inaktiv

« Enable/Disable

o Lade Job (binar codiert)
e Ladejobl..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).

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
Bestatigungs- Signal genutzt wird, erfolgt dieses nach dem Job-Wechsel, und Ready wird erst danach
wieder High. Wahrend der Jobumschaltung duirfen keine Triggersignale gesendet werden. Der
Pegelwechsel der zugehorigen Eingange muss gleichzeitig erfolgen (innerhalb von langstens 10ms miissen
alle Pegel stabil anliegen, liegen die Pegelwechsel einzelner Eingange weiter auseinander werden ggf.
mehrere Jobumschaltungen 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
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optionale 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 Binarsignale gegeniiber Job | oder 2:

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

Bei Job | oder 2 schaltet Low-Pegel auf Job | und High-Pegel auf Job 2. Es konnen also Uber einen Eingang
zwei Jobs gewihlt werden.

Trigger
Time for
¢ Job change »
Ready |
Pin's X
binary coded )(
Output X
job change
confirm
PRLLS

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
optionale Job- Wechel Bestatigungs- Signal genutzt wird, erfolgt dieses nach dem Job-Wechsel, und Ready
wird erst danach wieder High. Die Impulslange zur Jobumschaltung sollte 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) Wahrend der Jobumschaltung duirfen keine Triggersignale gesendet werden. Wenn moglich sollte
der Jobwechsel liber die oben beschriebene Umschaltung via Binarsignalen erfolgen, diese ist ggf. die
schnellere Variante.

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

Ready

Trigger /I—I
(
N

¢—impuise cmm—.Q%Pb_.

Input X

50
(Job 1..N) =

Typ. 20 ms / 20 m:

Output X
job change
confirm
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Abbildung 97: Eingang Timing, Job I...n

Achtung!

Bei der Jobumschaltung ist Folgendes zu beachten:

- alle Jobs miissen 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
mindestens bis zum nachsten Trigger anliegen, damit ein Bild eines Priifteiles 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).

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

Trigger /I_I Normal trigger, no teach I | Teaching

(
TN 7 |

€—— Evaluation Time for €—— Duration teaching ——pp»

feach signal

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 I ... 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
Detektoren mit den digitalen Ausgangen. Die Anzahl der Ausgange richtet sich nach den Einstellungen
unter dem Reiter Pinbelegung.

tster D

Ausgangs LED Invertiert | NOT Logk  Logischer Ausdruck
1| Gesamt Jobergebris a
 standard | 2| 12RDEU (8)
3/09RD
4078 (B)
5|086Y ()

¢ oloee

&
&
&
&

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.2k8 [— |X:0 Y:0 [:0 pouT @ @ Qo Q9

Abbildung 99: Ausgabe, Reiter Ausgangssignale / Logik

Logische Kombination der Detektoren fiir den jeweiligen Ausgang auswihlen:
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Je Pin (Ausgang) gibt es folgende Moglichkeiten:

Parameter | Funktion

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

Invertieren | Gesamtergebnis aus den folgenden Einstellungen fiir diesen Pin (Ausgang) invertieren

Standard: Mehrere Detektoren konnen tiber die logischen Operatoren UND (&) /
ODRER (|) / NOT (!) zu einem logischen Ausdruck kombiniert werden.

Modus Erweitert: Die logische Formel zum Kombinieren der Detektoren kann frei erstellt
werden.

NOT Auswahl: Operator NOT (!)

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

Je nach Anzahl aktivierter Detektoren werden in dieser Liste alle Detektoren eingefiigt,
DI-D.. diese konnen jedem aufgelisteten Ausgang logisch zugeordnet werden. Jeder Detektor
kann fiir den jeweiligen Pin (Ausgang) ein-, invertiert- oder ausgeschaltet werden.

Es wird entweder der im Standart Modus zusammengestellte logische Ausdruck
angezeigt, oder der logische Ausdruck kann hier im Erweiterten Modus selbst
zusammengestellt werden.

Logischer
Ausdruck

Logische Verkniipfung definieren:

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

« Standard Modus (Checkboxen und Operatoren)
« Formel Modus

4.6.4.3.1 Logische Verkniipfung — Standard-Modus

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

Ergebnisse verkniipfen:

I. Wihlen Sie im Feld Operator den logischen Operator flir die Verkniipfung der Detektoren in der
Auswahlliste.

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.:

Seite 106 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

o (DI1&D2&D3) oder
o !(('\DI1)|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 Verknupfung der Detektor-Prifergebnisse fiir den gewahlten Ausgang durch
Direkteingabe einer logischen Formel definiert. Hierfiir stehen lhnen die Operatoren AND, OR und
NOT sowie runde Klammern zur Verfligung.

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

» "&"fiir AND
o "|"fir OR (Taste "AltGr" und Taste "<>")
o "I"flir NOT

Beispiele:

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

« (D1&D2)|(D3&D4)
. !((D1|D2)&(D3|D4))
« (DI1|D2)&(D3|D4)&(D5|D6é)

etc.

4.6.4.4 Schnittstellen

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

D:

Einstelung 1 Einstellung 2 Einstelung 3 Logische Ausgénge  Aktiv
PN %] v
RS422 ¥ | 19200 8d B ET 2

= —r

v

Modus: Name: Aktiver Job: 1[Job1 Zykiuszeit: (nja) Fiash: 0.3KB [— |X:0':01:0 oot @ @ @ @ @ 9

Abbildung 100: Ausgabe, Reiter Schnittstellen

Parameter | Funktion

Interne I/O | Auswahl der Funktion der internen I/O: PNP oder NPN

RS422 zur Datenausgabe mit Auswahl der Datenubertragungsrate.

Seriell
erie Grundeinstellungen: 8 Datenbits, | Stoppbit, keine Paritat.

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
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Antwortprotokoll) und Port 2005 (OUT) fiir die eigentliche Datenausgabe.

EtherNet/IP | Feldbus EtherNet/IP zur Datenausgabe

Profinet Feldbus Profinet zur Datenausgabe und SPS Kommunikation

Fur weitere Informationen siehe Benutzerhandbuch, Kapitel "Kommunikation"
Logische Ausginge:

Bei Nutzung von RS422, Ethernet und EtherNet/IP Schnittstelle konnen zusitzliche logische Ausgange
definiert werden, die nur logisch existieren und nur per Datenausgabeschnittstelle kommuniziert werden
konnen.

Logische Ausgange konnen z.B. einem Detektorergebnis oder einem logischen Ausdruck (Formel)
zugeordnet werden.

Hinweis:

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

4.6.4.5 Zeitsteuerung Digitale Ausginge

In diesem Reiter bestimmen Sie das Zeitverhalten des gewahlten Signalausgangs: Wenn in der 1O-
Konfiguration ein Encoder aktiviert wurde, werden die Verzogerungen in Encoderschritten angegeben.
Abhangig von der Einstellung in der IOKonfiguration werden alle folgenden Verzogerungen entweder in
ms oder in Encoderschritten angegeben.

Pinbelequng | Ausgangssignale | Schrittstellen | Zeksteusrung | Datenausgabe |

Trigger Digitale Ausgange

Yerzbgenung Verziigerung Auswerfer-[Ergebrisverziigerung  Signalisierung Ergebnisdauer

ma Keine :] [Dms }A] Wechsel bei né, Ergebris :] [ﬂms H
Madus: Hame: | Aktiver Job: 1[3ob1 | ZyMuszelt: (nfa) | Flash: 16.1 k8] 40.3 MB oot Q@ Q@ Q QO 9

Abbildung 101: Ausgabe, Reiter Zeitsteuerung

Parameter Funktion

Zeit zwischen Trigger und Start der Bildaufnahme (in ms oder Encoder

Tri Verzs
rlgger verzogerung Impulsen). Maximal einstellbare Zeit ist 3000ms.

L . Es konnen entweder alle Ausgange verzogert werden oder nur der
Digitale Ausginge
Auswerferausgang.

Zeit zwischen Trigger und Anliegen des Ergebnispegels (in ms oder Encoder-
Auswerfer/ Impulsen). Es durfen maximal 20 Bauteile zwischen den Trigger und den
Ergebnissverzogerung | Auswerfer passen (PuffergrofBe).

Maximale Einstellwert 3000 ms / Encoder Impulse

Auswahl des Ereignisses, das die Ausgange zurlicksetzt.
Signalisierung Wechsel bei nachstem Ergebnis (Grundeinstellung)
Wechsel bei Trigger
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Ergebnisdauer (feste Dauer in ms, danach Riicksetzen auf Inaktiv)

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:

o Der Puffer der verzogerten Ausginge 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
Grundeinstellungen (Defaults) zuriickgesetzt. Die Grundeinstellungen werden durch ,,Invert" im Tab
Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Ausgangssignale festgelegt.“Invertiert = Aktiv" invertiert die
Grundeinstellung des Digitalausgangs und gleichzeitig das Ergebnis.

Riicksetzen der Digitalausginge:

Das Riicksetzen der Ergebnisausgange kann in Abhangigkeit von verschiedenen Einstellungen / Ereignissen
geschehen. Diese sind:

¢ ,,Wechsel bei nachstem Ergebnis* (Default):
Der Ausgang wechselt seinen Pegel entsprechend dem logischen Ergebnis nur, wenn das nachste
Ergebnis vorliegt. Typisch verwendet bei Weichensteuerung 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.

o ,,Ergebnisdauer*:
Der Ausgang wechselt zuriick auf Inaktiv nach der hier eingestellten Ergebnisdauer in ms. Typisch
verwendet bei z.B. pneumatischen Auswerfern (Ausblaser)

S. Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Signalisierung

Ready und Valid

o Ready signalisiert wenn high, Bereitschaft fur neue Bildaufnahme.

« Valid signalisiert wenn high, dass Ergebnisse an den Ausgangen gultig 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 I/O
4.6.4.5.1 Folgende Fille im Zeitverhalten konnen unterschieden werden:

4.6.4.5.1.1 Normaler Trigger ohne Nutzung von Verzogerungszeiten:

Ablauf: (hier Signalisierung: Wechsel beim nachsten Ereignis)
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« steigende Flanke am Trigger-Eingang (Pin03 WH)
« 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 F F P)
1

Trigger . Evaluation ;) - Evaluation

delay Il = 1

Output

delay

Min. job time

Valid

Output X

Ejector X

Abbildung 102: Digitale Ausgange Timing, Standardablauf bei normalem Trigger

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 ggl. dem
tatsachlich 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
Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Trigger/ Verzogerung

o 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-
Verzogerungszeit (Trigger delay)

« Nun erfolgt die Auswertung. Sobald die entsprechenden Ergebnisse vorliegen, wechseln alle
definierten Ausgange in die entsprechenden logischen Zustande, und Ready und Valid gehen wieder auf
High-Pegel. (Ausgange giiltig, Vision Sensor bereit zur nachsten Auswertung)
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Trigger
‘ ; ;
Ready E |l
Trigger —— < Evaluation > Evaluation
delay

Output
delay

Min. job time

Valid
Output
Ejector

Abbildung 103: 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
Schwankungen aufweisen kann.

Ablauf:

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

Die Zykluszeit ist fur die definierten Ergebnisausgange, auBer dem Auswerfer-Ausgang: Die Trigger-
Verzogerung- + Auswertezeit

Die Zykluszeit fiir den Auswerfer-Ausgang ist: Alleine die Ergebnisverzogerung (gezahlt ab
Triggerzeitpunkt, nur sinnvoll wenn langer als Summe o.g. Zeiten!) s. Vision Sensor Configuration
Studio/Ausgabe/Zeitsteuerung/Digitale Ausgange/Verzogerung.

« steigende Flanke am Trigger- Eingang (Pin03 WH)

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

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

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

o Indiesem Betriebsmodus wird einzig der Auswerferausgang erst nach dem Verstreichen der
Ergebnisverzogerung gesetzt. Der Auswerferausgang ist in diesem Beispiel auch mit einer
Ergebnisdauer versehen und wird deshalb definiert nach dieser Ergebnisdauer auf Inaktiv gesetzt.
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Trigger |: |:
‘
Ready F |l
Trigger T e Evaluation ‘) Evaluation
delay Il ol
Output
delay /{

Min. job time /
I
Valid

Output | |

Ejector | ejector, delayed
I 4—’}

Output duration |

Abbildung 104: Digitale Ausginge 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
Schwankungen aufweisen kann.

Ablauf:

Bild wird nach Trigger erst nach verstrichener Trigger- Verzogerungs- Zeit aufgenommen. Au8erdem
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-
Verzogerungszeit (Trigger delay)

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:
Ergebnissausgange gliltig, Signalisierung = Wechsel bei nachstem Ergebnis)

In diesem Betriebsmodus wechselt einzig das Signal ,,Ready* schon nach Verstreichen von Trigger-
Verzogerung + Bildaufnahme + Auswertezeit. Ready = High: Bereit zur nachsten Auswertung. Dies ist
sinnvoll, da der Vision Sensor unabhangig vom spateren Setzen der Ausginge, schon wieder bereit ist fur
die nachste Auswertung.
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Trigger ,\—] ’\—]

i
Ready E |‘
Trigger —— < Evaluation > Evaluation
delay
Output
delay /|
T
I
Min. job time ( !
Valid ‘I
i
Output i |
4 X
Ejector /
| X

Abbildung 105: 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
Ansteuerung eines pneumatischen Auswerfers (Ausblaser) im Falle eines Schlechtteiles, o.4.

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 |
Ready E |K

T T
Trigger - Evaluation N‘) ‘- Evaluation
delay l » <
Output ! ! !
delay ! !
I I
Min. job time | | |
L
I
Vi) I
Valid |
I i
Output ! |
: ! :
Ejector | |
| > |
| Output
Iduration

Abbildung 106: Digitale Ausginge 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.

Die minimale Ausflihrungszeit 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
weiterer 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 Schaltausginge. 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
fertig ausgefiihrten Detektoren wird auf fehlerhaft gesetzt. Bei der Wahl der maximalen Zykluszeit ist zu
bertcksichtigen, dass diese nicht hart eingehalten wird, sondern in Abhangigkeit des gerade ausgefiihrten
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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

; ]
Ready D) i = \ W
/
a
|
|
|

Trigger Evaluation g Evaluation
i

delay
Output
delay

Min. job time

Valid _‘ l
Output _‘ l
Ejector _‘ i

Abbildung 107: Digitale Ausgange Timing, Min Job Zeit

4.6.4.5.1.7 Multiple Ergebnisverzégerung fiir Auswerfer

Dieser Betriebsmodus wird verwendet, wenn zwischen Trigger/Auswertung fiir Priifteil A und dessen
Ausschleusung so viel Zeit / Forderstrecke liegt, dass der Vision Sensor bereits n (bis max. 20 moglich)
weitere Priifteile 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.

Trigger

Ready

Trigger
delay
Output
delay

Min. job time

Valid

Output

Ejector

T n

Abbildung 108: Digitale Ausginge Timing, Multiple Ergebnisverzogerung Auswerfer
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4.6.4.6 Datenausgabe

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

Serial Communication ASCII (Seite 221)
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 236)
EtherNet/IP Assembly Response (Seite 252)

EtherNet/IP Assembly Request (Seite 251)

Pinbelegung | Ausgangssionale | Schnitstellen | Zetsteuerung | Datenausgabe |

ASCI </ ‘orspann Detekborspezifische hutzdaten
Hachspann

: o o v Vi, Lo

Trernzeichen [:]
Telegrammends ANST z

Gewahlte Felder Telegrammlange Statushyte

Detektorergebnisse [ ] Diokalusotine e =

Madus: Hame: | akkiver Job: 1]3cb1 | ZyMuszet: (n/a) | Flash: 16.1kB/40.3M8 X:0V.0LO T @ @ Q QO 9

Abbildung 109: Ausgabe, Reiter Datenausgabe

Parameter | Funktion

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

Export des Dateiformats mit aktuellen Ergebnissen als .csv.

Detail- Ausgabe des Datenformats des frei definierten Ausgabestrings als .csv- Datei
mit: Byte- Position (Startposition im String), Datentyp, Feldname, Detektorname, Wert,
Lange (in Byte), Detektornummer und Detektortyp.

Export

Riicksetzen | Riicksetzen aller Eintragungen in diesem Reiter

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

Oft benatigte Standardinhalte konnen durch einfaches Ausfiillen bzw. Aktivieren via Checkbox zum
Ausgabestring hinzugefiigt werden.

Zeichen, die genau so wie hier definiert am Anfang des Ausgabestings

\'%
orspann ,,Detektorspezifische Nutzdaten* ausgegeben werden. (Binar oder ASCII)
Nachspann Zeichen, die genau so wie hier definiert am Ende des Ausgabestings
P ,,Detektorspezifische Nutzdaten* ausgegeben werden. (Binar oder ASCII)
Trennzeichen Zeichen, die nach jedem Nutzdatenwert eingefiigt werden (nur ASCII)

Zeichen, die bei einem Response auf ein Kommando an PC oder Steuerung
angefiigt werden (Reaktion auf ein Kommando, nicht bei Ausgabestring

,, Detektorspezifische Nutzdaten®, nur im ASCII - Mode, Ausgabe wahlbar
in ANSI oder Hexa Dezimal)

Telegrammende
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Angabe in welchen der folgenden Felder Haken zu deren Aktivierung
gesetzt wurden.

Gewahlte Felder

... weitere Standardinhalte | zum String: ,,Detektorspezifische Nutzdaten“ Reihenfolge: Gewahlte
wie z.B. ,,Gewahlte Felder, | Felder, Telegrammlange, Statusbyte, Detektorergebnisse, Digitalausgange,
Telegrammlange* ff. Log. Ausgange, Ausfuihrungszeit, Aktiver Job, Prifsumme

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

Funktion der Schaltfelder

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

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

Uber die Auswabhlliste ,,Detektorspezifische Nutzdaten“ konnen Sie detektorspezifische
Einzelergebnisse in der gewtlinschten Reihenfolge flexibel zum Datentelegramm hinzufiigen. Hinzufligen
von Werten mit Button ,,+*

Deteklorspezifische Mutzdaten

Aktiy  Detektor Wert Min. Lange

il

1| v Detekbarl iE|EEt. o0 ]

Detekior?
Detekkord
Detekkord
Detekkars
Detekkare

AUk

e

39.5 kE | 40,3 ME DouT & @ @ Q@ 9
Abbildung 110: Ausgabe, Detektrospezifische Nutzdaten
Spalte |Funktion
Aktiv Aktivieren/Deaktivieren des markierten Ausgabewerts
Detektor | Detektorname (VWahl iber Ausklappliste)
Wert Verfligbare Detektorergebnisse (Wahl iiber Ausklappliste)
Min. Festlegung der Mindestlange des Felds Wert; ist die tatsachliche Lange geringer als die
Lange Vorgabe, 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.
Kommunikation (Seite 139))

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 ,, TCP/IP Socket-Client" (PC, SPS, etc.) eine (Socket-)Verbindung
(aktiv) zum Sensor 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
Visualisation Studio) selbst permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden. Die
Konfiguration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt tiber den,,Viewer" (-> liber 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
Visualisation Studio) selbst permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden. Die
Konfiguration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt iiber den ,,Viewer" (-> iber 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
brauchen 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.
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FESTO
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Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp.
Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor aufzurufen, markieren Sie diesen in der Auswabhlliste.
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Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Priifergebnisse und statistische
Auswertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.

4.6.6 Start des Sensors

Mit dieser Funktion konnen Sie den Sensor in den Run-Modus versetzen und lhren Job ausfiihren.
Bildanzeige (Seite 130)

Ergebnis (Seite 1 18)

Statistik (Seite 135)

Jobausfiihrung starten:

Klicken Sie auf den Button "Sensor starten".

Der aktive (= in der Auswabhlliste markierte) Job wird auf den Sensor uibertragen, im Sensorspeicher
nichtfliichtig abgelegt und gestartet (Run-Modus).

Im Bildfenster werden die gefundenen Merkmale, im Konfigurationsfenster die Priifergebnisse fiir den
ersten bzw ausgewahlten Detektor in der Auswabhlliste, sowie statistische Parameter angezeigt.

Detektoranzeige wechseln:

Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor als den gerade ausgewahlten anzuzeigen, markieren
Sie diesen in der Detektor-Auswabhlliste (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
konnen lhren Job bearbeiten.

" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser ‘ ‘ L= ) o]
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Abbildung 112: Sensor starten

4.6.7 Weitere Themen zu Vision Sensor Configuration Studio
Trigger-Einstellungen (Seite 121)

Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite 122)

Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite 122)

Erstellen von Filmstreifen (Seite 122)

Bildrekorder (Seite 131)

Anzeigen im Bildfenster (Seite 127)

Such- und Merkmalsbereiche (Seite 127)

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

Getriggert Configuration Studio-Oberflache

Betrieb mit automatisch laufendem Selbsttrigger; der Sensor liefert

Freilauf
refad Bilder/Auswertungen mit der maximal moglichen Frequenz

Wihlen Sie mit den Schaltflichen im Bereich Trigger/Bildaktualisierung in welcher Form Bilder vom
Sensor 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
Configuration Studio- Oberfliche (Wichtig z.B. im Einricht- Betrieb)

Kontinuierliche Lieferung von Bildern, Bildaufnahme erfolgt fortlaufend bei:

|. Trigger Modus = Getriggert: Jedem externen Trigger oder bei jedem Click auf den
Kontinuierlich | Button ,, Trigger" auf der Vision Sensor Configuration Studio- Oberfliache

2. Trigger Modus = Freilauf: Kontinuierlich durch interne Selbsttriggerung mit
maximaler Frequenz

Bei Anderung der Parameter Belichtungszeit, Verstirkung, Beleuchtung oder Aufldsung in den Job-
Einstellungen wird automatisch ein neues Bild vom Sensor angefordert.

Um auch ohne Trigger ein stetig aktualisiertes Livebild zu erhalten folgende Einstellungen vornehmen:
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o Freilauf einstellen unter ,,Job/Bildaufnahme”

« Kontinuierlich einstellen unter ,, Trigger / Bildaktualisierung”

4.6.7.2 Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus

Fir Konfiguration und Testlauf des Sensors stehen lhnen zwei Betriebsarten zur Verfligung, 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 CfFline

Abbildung 1 13: 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
werden.

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
vorzubereiten oder eine online vorgenommene Konfigurationen zu optimieren.

Anzeigen im Bildfenster (Seite 127)
Erstellen von Filmstreifen (Seite 122)

Hinweise:

o Im Auslieferungszustand von Vision Sensor Configuration Studio stehen lhnen einige vorbereitete
Filme zur Verfligung.

« Weitere Moglichkeiten zur Bildaufnahme: Bildrekorder (Seite 131)

4.6.7.4 Erstellen von Filmstreifen

Im Konfigurationsmodus Online-Modus werden kontinuierlich Bilder vom Sensor in das RAM des PC
geladen. Nach dem Umschalten vom Online- in den Offline- Modus stehen lhnen hier maximal 30 Bilder
zur Verfiigung, die Sie als Bilderserie in einer Filmstreifendatei speichern konnen. Alternativ oder
zusatzlich zu den auf dem Sensor gespeicherten Bildern konnen Sie auf lhrem PC oder einem externen
Speichermedium 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.
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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.
(Verbindungsmodus = Online)

2. Wihlen Sie Radiobutton ,,Offline" im Feld Verbindungsmodus.

3. Wihlen Sie ,,Filmstreifen konfigurieren* aus dem Datei-Menu oder klicken Sie auf das lIcon Filmstreifen
in der Toolbar. In der sich unten 6ffnenden Auswabhlliste erscheinen die vom Sensor geladenen Bilder:

-, Filmstreifenkonfiguration \ P

Filmstreifen Vorschau
Bilder

Quelle Name (4] A
A
1
2 Sensor Bild2 N
3 Sensor Bild3 9
4 Sensor Bild4 ( 1 [
5 Sensor Bild5 I El - - I
6 Sensor Bilds
7 |canenr iz v
(1] [ [+
[ Bild 6ffnen ] [ Léschen ] [ Alle l5schen ] [Offnen Filmsh'eifen] [Speichern Filmstreifen ]
[ Abbruch ] [ Ubernehmen
—— =

Abbildung | 14: Filmstreifen

Nun konnen die Bilder betrachtet, umsortiert oder einzelne Bilder geloscht bzw hinzugefiigt werden. Die
maximale Bildanzahl in einem Filmstreifen ist 30.

4. Klicken Sie auf Button ,,Speichern Filmstreifen" unter der Auswabhlliste.

Samtliche Bilder in der Liste werden in der angezeigten Reihenfolge in einer Filmstreifendatei
(Erweiterung .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. Wihlen Sie Filmstreifen konfigurieren aus dem Datei-Menii oder klicken Sie auf das Icon Filmstreifen in
der Toolbar.

3. Wahlen 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 Auswahlliste hinzugefugt.

In der Spalte Quelle werden Art und Speicherort der Datei angezeigt: Auf dem PC gespeicherter
Filmstreifen (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:
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Button Funktion

"< <<t ">Y | Bildreihenfolge andern: Das markierte Bild wird um einen Platz oder bis ans Ende der
">>" Liste nach oben/unten verschoben.

Bild laden Weiteres Bild laden

Loschen, Alle | Bild aus der Liste I6schen/Alle Bilder aus der Liste I6schen. (Die Bilder auf dem PC
loschen werden 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/

Speichern Filmstreifen von PC laden oder dort speichern

Filmstreifen

4.6.7.4.4 Anzeigen im Bildfenster

4.6.7.4.4.1 Steuerung der Bildwiedergabe
.
Ul !

Abbildung | 15: Bildwiedergabe

Mit den Buttons ,,<" (Zurtick), Start / Stop und ,,>" (Vor) sowie der Schiebeleiste unter dem Bildfeld
konnen 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 -vergroBBerung

E] [mn% :]

Abbildung 116: Zoom

Mit den Schaltflachen bzw. iiber das Ausklappmenti unter dem Bildfenster konnen Sie den gewuinschten
Bildausschnitt wahlen.

4.6.7.4.4.3 Grafische Ergebnisanzeige

Im Menii Ansicht konnen Sie folgende grafischen Darstellungen aktivieren bzw. deaktivieren:

« Ergebnis Bargraph: Anzeige des Priifergebnisses als Balkendiagramm

« Einzeichnungen: Anzeige von Such-, Merkmals- und Positionsrahmen von Detektoren und
Lagedetektoren

o Fokussierhilfe: Anzeige der Bildscharfe (siehe auch Job-Einstellungen)
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o VergroBerte Anzeige: Einblendung eines separaten vergoBerten Bildfensters, das sich liber Anfasser
an den Rahmenecken beliebig skalieren lasst

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio steht Ihnen eine eingeschrankte Auswahl dieser
Funktionen zur Verfiigung.

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 liberschrieben (Ringpuffer). Die aufgezeichneten Bilder konnen
anschlieBend 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:

Aktivieren Sie die Aufnahmefunktion in den Jobeinstellungen des Programms Vision Sensor Configuration
Studio (Reiter Allgemein). In der Ausklappliste des Parameters Rekorder konnen Sie wihlen, ob alle
Bilder oder nur Fehlerbilder aufgezeichnet werden sollen.

Bilder auswiahlen 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:
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*." Bilder vom Sensor =aE X
Datum | 15/06/2015 Aufzeichnungs Zeit | 10,45, 14.000 Bilder | 1 f10 I
Zuriick or Speichern Alle speichern Schliefien

Abbildung | 17: 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
Dateinamen gespeichert (Format JJMMTT _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-Menl verwenden.

o 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

verloren.
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4.6.7.6 Anzeigen im Bildfenster

4.6.7.6.1 Steuerung der Bildwiedergabe

G &)

o WEHE

Abbildung | 18: Bildwiedergabe

Mit den Buttons ,,<" (Zurtick), Start / Stop und ,,>" (Vor) sowie der Schiebeleiste unter dem Bildfeld
konnen 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 Schaltflichen bzw. iiber das Ausklappmenti unter dem Bildfenster kénnen Sie den gewiinschten
Bildausschnitt wahlen.

4.6.7.6.3 Grafische Ergebnisanzeige

Im Menu Ansicht konnen Sie folgende grafischen Darstellungen aktivieren bzw. deaktivieren:

o Ergebnis Bargraph: Anzeige des Prifergebnisses als Balkendiagramm

« Einzeichnungen: Anzeige von Such-, Merkmals- und Positionsrahmen von Detektoren und
Lagedetektoren

« Fokussierhilfe: Anzeige der Bildscharfe (siehe auch Job-Einstellungen)

o VergroBerte Anzeige: Einblendung eines separaten vergoBerten Bildfensters, das sich iber Anfasser
an den Rahmenecken beliebig skalieren lasst

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio steht Ihnen eine eingeschrankte Auswahl dieser
Funktionen zur Verfiigung.

4.6.7.7 Such- und Merkmalsbereiche

In den Konfigurationsschritten Lagenachfiihrung und Detektoren konnen Sie Such- und
Merkmalsbereiche definieren. Diese sind im Bildfenster durch verschiedenfarbige Rahmen
gekennzeichnet.

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/Einzeichnungen nur aktueller Detektor" konnen alle Einzeichnungen im Bild bis auf die des aktuell
bearbeiteten Detektors abgeschaltet werden.
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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 konnen auch je nach
Detektortyp die Form Kreis oder Freiform ausgewahlt werden. Die definierten Merkmale (roter
Rahmen) werden 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
Detektorliste auswihlen / markieren und in der Position und GroBe veriandern. Uber acht Anfasser am
Rahmen lassen sich Rahmenformat und -groBe anpassen, liber Klick irgendwo innerhalb des Rahmens
dessen Position 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
unteren Bildschirmecke dargestellt. Nur die Rahmen des im Bild oder in der Detektorliste gewahlten,
momentan aktiven Detektors wird in dicker Linienstarke und den Anfasspunkten dargestellt, alle
anderen, zu diesem Zeitpunkt nicht selektierten Rahmen, werden mit diinnen bzw gestrichelten Linien
(Lagedetektor) dargestellt.
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Abbildung 120: Such- und Merkmalsrahmen

Hinweise:

« Fir eine optimale Erkennung sollten Merkmale eindeutig sein und keine variablen Anteile, z.B.
Schatten, 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:

¢ 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 Priifergebnissen.

Von hier aus konnen auf dem Sensor keine neuen Einstellungen gemacht werden.
Bildanzeige (Seite 130)

Ergebnis (Seite 135)

Statistik (Seite 135)

Wechsel des aktiven Jobs (Seite 136)
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Hochladen (Seite 138)

Kommandos / Bild einfrieren (Seite 131)

Bildrekorder (Seite 131)

Archivierung von Priufergebnissen und Bildern (Seite 133)

Es kann liber die reine Anzeige hinaus nur zwischen bereits existierende Jobs auf dem Sensor
umgeschaltet werden, oder vordefinierte Jobsitze vom autorisierten Werker vom PC / Steuerung auf
den Sensor 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
Reiter Bildiibertragung in den Jobeinstellungen (Reiter Bildiibertragung Kap Bildibertragung 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
Positionsbereiche 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.

« Roter Balken: Das Objekt konnte nicht mit dem erforderlichen Ubereinstimmungsgrad gefunden
werden

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
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 Verfligung zu stellen.

Im Menli Vision Sensor Visualisation Studio / Ansicht konnen Sie die grafische Darstellung der
Priifergebnisse konfigurieren.
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" Vision Sensor Visualisation Studio (192.168.100.151) ‘ \ e

Datei Ansicht Optionen Hiife
EX Ergebnis =

Mit dieser Funktion vird der definierts Job auf
dem PC susgefihrt, und das ,Ergebnis
Statistik’ Fenster mit Detektorliste und
Auswertsergebnissen angezeigt. Die
Ausfihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiert, da sie vom Sensor nicht
vorlisgen.

11 Im Run-Modus werden die detaillierten
Prifergebnisse des in der Ausvahlliste
markiertan Det=ktors ang m
Bildfenster werden — sofern eingestellt - das
Bild, die Such- und Merkmalsbereiche und
Ergebnisgrafen angszeigt.

Die angezeigten Parameter variieren in

Abbildung: Abbildung, Vision Sensor
Visualisation Studio, Ergebnis

Bedeutung i

startseite | [ zwnd |[ vor || Druden ].

Kommandos Ergebnis | Statistk | Job | Hochladen |

Bild einfrieren Detektorergebrisse

® Aktuelles Bid Detektor | Ergebnis Score [ms] Detektortyp String Abgeschnith Stringlinge Q1 Q2 Q3 Q4 Q5
T 1|Detector1 @ W00 2ims Datacode 1.1|DEMO2 5 nfa nja nfz nfa nfa

Néchstes Fehlerbild

Bilder archivieren @l I ID K D)

Modus: Run | IP Adresse: 192.168,100.151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1ldobl | Zykluszeit: 44ms B @ B © @O O

Abbildung 121: Vision Sensor Visualisation Studio

Mit Ausnahme der Archivierung stehen samtliche Funktionen von Vision Sensor Visualisation Studio auch
im Programm Vision Sensor Configuration Studio zur Verfiigung.

4.7.2 Kommandos / Bild einfrieren

Mit dem Button ,,Bild einfrieren" konnen Sie Einzelbilder des gewiinschten Typs (Aktuelles Bild, Nichstes
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 liberschrieben (Ringpuffer). Die aufgezeichneten Bilder konnen
anschlieBend 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.
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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
Bilder oder nur Fehlerbilder aufgezeichnet werden sollen.

Bilder auswahlen 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:

- Bilder vom Sensor

SHACA X

Datum | 15,06/2015

Aufzeichnungs Zeit | 10,45, 14.000 Bider |1 | /10 Q)

Zurtick

or Speichern Alle speichern schlieien

Abbildung 122: Bildrekorder

Parameter |Bedeutung

Zurick 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:
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« Die laufende Nummer des ausgewibhlten Bildes und die Gesamtzahl der Bilder (max. 10) werden im
Zahler unter dem Bildfenster angezeigt.

« Beim Speichern werden die Bilder im Bitmap-Format (Extension .bmp) abgelegt.

« Das zum jeweiligen Bild gehorige Priifergebnis (OK bzw. Fehler) und das Datum werden im
Dateinamen gespeichert (Format JJMMTT _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
verloren.

4.7.4 Archivierung von Priifergebnissen und Bildern

Sie konnen Bilder mit und ohne Einzeichnungen sowie Priifergebnisse auf Ihrem PC oder einem externen
Speichermedium zu Analyse- oder Simulationszwecken archivieren (siehe Offline-Modus).

Die Ausflihrung dieser Funktionen erfordert u.U. die Eingabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker,
siehe Benutzerverwaltung).

Archivierung konfigurieren:
I. Wiahlen Sie ,,Archivierung konfigurieren® aus dem Datei-Mend.

Es erscheint ein Dialogfenster mit folgender Auswahl:
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. Archivierung konfigurieren

Archivierung
Pfad fiir die Archivierung

Pfad |\data\Code reader Images

Einstellungen

Automatischer Start

Mitprotokollieren
Einzeichnungen P

Zyklisches Uberschreiben
| Speicherlimit [ 10MB l%]
Bildtyp [ Alle Bilder = ]
Bild Mumerische Ergebnisse

Speichermodus
Ergebnis Bargraph [ Konfiguriert & ]
oK | Abbruch

e

Abbildung 123: Archivierung konfigurieren

Vision Sensor Benutzerhandbuch

Parameter Funktion

Pfad fir
Archivierung

Verzeichnis, in dem die Archivierungsdatei(en) abgelegt werden.

Einstellungen,
Automatischer

Start Studio.

Startet die Archivierung automatisch nach Start von Vision Sensor Visualisation

Einstellungen,
Zyklisches

Uberschreiben Speicherlimit.

Aktiviert das zyklische Uberschreiben der iltesten Bilder bei erreichen des

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 Auswabhl der zu archivierenden grafischen Darstellungen im Bild.
Bargraph
Numerische Wenn ,,mitprotokollieren” aktiviert ist, werden in einer zusatzlichen .csv-Datei
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numerische Ergebnisdaten wie Koordinatenwerte o.a. archiviert.

Die Einstellung "Legacy" / "Konfiguriert" legt das Format der .csv Datei fest.

Bei "Legacy" *1) ist der Inhalt der .csv-Datei vorgegeben, bei "Konfiguriert" ist diese
tber ,,Ausgabe / Datenausgabe" frei konfigurierbar.

*1) Der Speichermodus "Legacy" ist veraltet und wird aktuell nur aus Griinden der
Abwartskompatibilitat angeboten. Er wird in einer der nachsten Versionen entfallen.

Ergebnisse

2. Wibhlen Sie die gewiinschten Optionen und bestitigen 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"
gedriickt ist.

4.7.5 Statistik

Im Run-Modus werden die statistischen Daten des Priifprozesses im Reiter Statistik angezeigt. Die
angezeigten statistischen Daten sind fuir alle Detektortypen identisch:

Parameter Bedeutung

Alle Auswertungen Gesamtzahl der Priifungen

Gutteile Anzahl der Priifungen mit Resultat ,,OK"

Schlechtteile Anzahl der Priifungen mit Resultat ,,Fehler"

Min./Max./Mittlere Ausfihrungszeit | Min./Max./Mittlere Ausfiihrungszeit fiir eine Auswertung in ms

Mit dem Button ,,Rucksetzen" konnen Sie alle Statistikwerte auf Null zurticksetzen.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Priifergebnisse und statistische
Auswertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.

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 Ausflihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiert, da sie vom Sensor nicht vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten Prifergebnisse 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:
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FESTO

Kommandas Ergebris | Statistk | Job | Hochladen |
Bild einfrizren
@ Aktuelles Bild Detektor Ergebnis Score  [ms] Detektortyp Pasition ¥ 339.9 Position ¥ 2561
s 1| Detektort > 75 0 Brightness
Nachstes Fehlsrbid petoposx  [01  |ockaposy o2
Eilder archivieren [l ] D
Modus: | 1P Adresse: 192.168.60.159 | Name: | Aktiver Job: 1]Jobd | Zykuszei: 31ms Q Q@ 9O QO 9O 9

Abbildung 124: Vision Sensor Visualisation Studio, Ergebnis

PositionX, PositionY

Angezeigte fur
. Bedeutung
Ergebnispar. Detektortyp
) Teil / Merkmal erkannt (Erkannt = griin, Nicht erkannt =

Ergebnis alle

rot)

Ubereinstimmungsgrad des gefunden Musters mit dem
Score alle .

eingelernten Muster
Ausfiihrungszeit alle Zykluszeit fur eine Auswertung in ms

Kontur,

Mustervergleich

Koordinaten des gefundenen Merkmals (Mittelpunkt)

Delta X, DeltaY

Kontur,
Mustervergleich

Abweichung der Findekoordinaten ggii. Einlernposition /
durch Lagenachfiihrung

Positions- kontrolle

Kontur,
Mustervergleich

Findeposition innerhalb des definierten Positionsrahmens

Kontur,

Winkel ontdr , Orientierung (absoluter Winkel) des gefunden Merkmals
Mustervergleich

Delta Winkel Kontur, . Winkelabweichung zwischen eingelerntem und gefundenem
Mustervergleich | Merkmal

Skalierung Kontur Skalierung der gefundenen Kontur ggii. der eingelernten

Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor aufzurufen, markieren Sie diesen in der Auswahlliste.
Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Prifergebnisse und statistische
Auswertungen inklusive der gewahlten grafischen Darstellungen archivieren.

4.7.7T Wechsel des aktiven Jobs

Im Reiter Job werden in der Auswabhlliste die auf dem Sensor verfiigbaren Jobs angezeigt. Hier konnen Sie
zwischen verschiedenen im Sensor gespeicherten Jobs umschalten.

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
Eingabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker, siche Benutzerverwaltung).

Passwortebenen
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Alle Nutzer |
|

Vision Sensor
Device Manager

\ Passw: Admin \

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

'

Passw: User \

l

- Job Upload
- Record Bilder

Abbildung 125: Passwortebenen

HeEEs Ergebnis | statitk | Job | Hochladen |

Auf dem Sensor verfugbare Jobs

@ Aktuelles Bild Name Beschreibung Autor Erstellt Gedndert
1 1cb1 Neuer Job Autor 13.03.2012 13.03.2012
2 Jobz Neuer Job Autor 13.03.2012 13.03.2012

Méichstes Bild

Machstes Fehlerbild

Bider archiviersn ol I ) | kvieren
Modus: | 1P Adresse: 192.168.60.199 | Mame: | Aktiver Job: 1]30b1 | ZyKuszeit: 31 ms Q QO 9O QO 9O QO

Abbildung 126: 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
Sonderzustande der Ausgange:

o 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 Grundeinstellungen (Defaults) zuriickgesetzt. Die Grundeinstellungen werden durch
,Invert" im Tab Output-> Ausgangssignale festgelegt. ,,Invert" invertiert die Grundeinstellung des
Digitalausgangs und gleichzeitig das Ergebnis.

« 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)
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4.7.8 Hochladen
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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 Jobsatze konnen im Programm Vision Sensor Configuration Studio erstellt und dort unter Menii

Datei/ Speichere Job / Jobsatz unter ... abgespeichert werden.

ezt Ergebris | Statistik | Job | Hochladen |

Bild einfrieren Verfiighare Jobsatze in,{DatafJobSet

@ Aktuelles Bid HName

Erstellt

Geandert

1| Johset_1.job
2 | Jobset_2.jch
Naichstes Fehlerbild 3 | Test2.job
4 |testl.job

Nachstes Bild

Bilder archivieren

28.02.2012
28.02.2002
12.03.2012
05.03.2012

28.02.2012
28.02,2012
12,03.2012
05.03.2012

Upload

Modus: | IP Adresse: 192.166.60.199 | Name: | akkver Job: 1|Job1 | ZyMuszeit: 31ms

[

Q @ 9 9 9 9

Abbildung 127: Vision Sensor Visualisation Studio, Jobsatze laden

Hinweise:

« EinJobsatz besteht aus einem oder mehreren Jobs, die im Sensor oder auf Festplatte gespeichert sind.

« Die Ausfiihrung von Funktionen, die ein Anhalten des aktiven Sensors zur Folge haben, erfordert u.U.
die Eingabe eines Passworts (Benutzergruppe Werker, siche Benutzerverwaltung).

» Wibhlen Sie einen Job oder Jobsatz aus der Liste und laden Sie ihn mit Button ,,Hochladen" auf den

Sensor.

¢ 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
austauschen. Es konnen dabei Daten vom Vision Sensor zu Steuerung/PC zyklisch oder auf Anforderung
verschickt 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.
vorzunehmen.

Die verfligbaren Kommunikationskanale sind physikalisch:

o die Ethernet- Schnittstelle
o die RS422- Schnittstelle

Eine komplette Ubersicht iiber alle verfiigbaren Telegramme finden Sie in den Kapiteln Serial
Communication ASCII (Seite 221) 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
,Hercules* gearbeitet. Dies steht stellvertretend fiir lhre PC oder SPS Anwendung und alle nétigen
Einstellungen 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-)
Verbindung

(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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pogd-sel@e 2

Hife | Ergebnis | Statistic

FESTO

Schnittstellen zu

Schnittstellen

Bedienschritte
Job -
Schnittstellen
Lagenachfuhrung In diesem Reite:
[ Detektoren | iaion

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter

r selektieren und aktivieren Sie
gitalen Ein-/Ausgange und dia
r Datenausgabe:

ktion

Parameter [Funl
Interne
Trigger / Bildaktualisierung /o 1o

Ausvahl der Funktion der internen

PHP oder NP

RS422 zur Datenausgabe mit
Ausvahl der
Trigger Enzebild Sariall Datenubartragungsrats.
T Grundsinstellungen: 8 Datenbits, 1
Stoppbit, keine Paritat.
7 Externe =
Gl L vo Im Memaent nicht verfiabar =
. i
onine ® Offine J L Jlem] =] [ startsete |[ zuick ][ ver ][ Orucen
Ausgabe einrichten
Pirbelegung | | zeitste. | o |
Name Einstelung 1 Einstelung 2 Einstelung 3 Logische Ausgange Aktiv
1 Interne /0 PNP = v
By cthernet {Im2006 (outyz005 [0 ]
5 |EtherNet/IP
6 |Profinet
Madus: Config | Name: Smuiston | Aktver Job: 1llob1 | Zykuzsit: (nfa) | Flagh: 5.7k8/ | |x:0v:0L:0 bor @ @ ®©® 8 @ O

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 libernommen. Hier konnen beliebige andere Einstellungen
getroffen werden um die Datenausgabe an lhre Netzwerkumgebung anzupassen. Dazu ggf. lhren

Netzwerkadministrator kontaktieren.

Schritt 2:

Im Reiter ,,Datenausgabe* werden die via Ethernet Port 2005 auszugebenden Nutzdaten konfiguriert.

In diesem Beispiel sind das:

¢ der Vorspann,,010
« 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.

Ausgabe einrichten

| Pinbelegung | Ausc Schrittstellen | D |

ASCIT %! Vorspann ‘Dlﬂ | Detektorspezifische Nutzdaten

Hachspann
i = | Aktiv | Detektor | wert Min, Lange +

Trennzeichen | | )
Teleqrammends | | [anst all

|| Gewshlte Felder [ | Telegrarnminge [ | Statushyte

|| Detektorergebrisse || Digtalausginge [ Log. Ausginge Auf
|| AusFiikrungszeit || ikkiver Job || Prafsumme Ab

‘ Madus: | hame: | kkver Job: 1|Jobl | ZyMuszeit: {nfa)

| Flash: 0.4 kB | 40.4 MB ||><‘UV:UI‘U

H pour @

9 9 0 90 9

Abbildung 129: Datenausgaben, Ausgabedaten konfigurieren
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Schritt 3:

Nach Start des Ethernet Tools Hercules muss der Reiter ,, TCP-Client* fiir die Kommunikation via
Ethernet mit dem Socket- Server Vision Sensor ausgewahlt werden.

'-':f:{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|£|
UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data TP
Module [P Fort
Ping | * LConnect |
—TE4 authorizatio
TEA key
1:|MO20304 3 [NS040B0C
2 |05060705 4 [ODOEOF1D
Authorization code
r— PortStaore test
[~ NWT disable
Received test data |
I~ Redirect ta UDF
~ Send
I |
[ I HEX Sendl HI_Ugroup
I I_ HE®  Serd | wvrw.HW-group.com
Hercules SETUP stility
I [TIHEX  Send | Yersion 3.2.5

Abbildung 130: Datenausgabe, Ethernet Tool / |

Hier miissen nun noch die IP Adresse des Vision Sensor und das korrekte Port zum Datenempfang
eingetragen werden.

Die IP Adresse des Vision Sensor ist in Vision Sensor Device Manager sichtbar. Siehe erste Zeile im
Fenster ,,Aktive Sensoren“ = 192.168.60.199

Datei Einstelungen Hilfe

B 2 FESTO

{aktive Sensoren

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He Aktive Sensoren =

*  192.168.100.151 FESTO 13 CodeReader Stan.. 1.17.12.6 Run

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Netzwerk verfigbaran Sensoren
angezeigt.

eines angeschl
Sensors (Aufruf von Vision Sensor [
Configuration Studio)

A i von Bild und bnisd. Aufruf
|| K] I ]
von Vision Sensor Visualisation Studio)

Sensoren fir Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version

Bad der i
1@ Object R3B ~ | Standard ~|i17123 |- deutung
2|@  CodeReader R3B - | standard 117123 |~ 1P-Adresss IP- Adresse des Sensors
im Netzwerk
Hardware Version (R3
Hardvare o
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader o.3.
\Variante Sensor-Variante —
P adresse [ . . . v | [ Hnaufugen | Versinn Firrmueres Versinn =
| sertsete || zwuck || ver || Drucken
Finden [ Konfigurieren ][ Anzeigen || enstelungen ]
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 131: Vision Sensor Device Manager, IP Adresse ...
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Die Portnummer fiir den Ausgabeport wurde vorher unter Schritt | mit Port 2005 iibernommen.

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.

'-':f_'{‘-HercuIes SETUP utility by HW-group.com
UDF Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Received/Sent data

Connecting to 192.165.60.199 ...
Connected to 192.165.60.199

(ol x|
— TCP
fmdule [F Fart
|192.188.BD.199 IEDDE
Fing | x ) isconnectl

—TEA authorizatio

TEA key

101020304 3 [090A0B0C

2 |05060708 4 [ODOEOFD

Authorization code

8|

r— PortStaore test
[~ WYT disable

Received test data |

I~ Redirect ta UDP

~ Send

[~ HE¥ Send |
[~ HEX Send |
[T HEX Send |

I'".Ugroup

vruru.HW-group.com
Hercules SETUP stility
VYersion 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

Hauptfenster von Hercules sichtbar.

Seite 142
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Bedienschritte

| m |
[ Detektoren |
[ Ausgabe |
[ Ergebniis |
[ Sensor starten |

Trigger [ Bildaktualisierung

Einzelbild
Kontinuierlich

Trigger

Abbildung 133: Datenausgabe, Ethernet, Sensor starten

‘% Hercules SETUP utility by HW-group.com =10l =]
UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | TestMode | About |
Received/Sent data
Connecting to 192.165.60.159
Connected to 192.165.60,199
010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010PKxx010Pxxx0 | | |1 3216860193
10P¥xx010Pxxx010Pxx010Px = 010Pxxx010Pxxx010Pxxx01 .
OFxxx010Pxxx010Pxx*x010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Fxxx010 Fing | X DiSCOﬂﬁeCll
Prrx0l0Pxxx010Px==x010Pxx=x010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010F
®xxO10PKxx010PxxK010PKxx010Pxxx010Pkxx010Pxxx010Px | [ 1EA authorizatio
%¥x010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx TEA key
HO10Pxx=010Pxxx010Pxxx010Pxxx010PHxx010P =0 10P K ‘|;|D1I320304 3;|EISD.-’-\DBDC
O010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010Pxx=x=x0
LOPHHXO10PHHHOL0PHxX010P X 010P K x010PH 0 10Pxxx01 2:|DEDED?DB 4:|DDDEDF‘ID
OFxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx=x010Pxxx010
Pxxx0L10Pxxx010PKKH010Pxxx 0 L0PK® X010 Pxxx010Pxxx010p | | Authorization code
*¥MO10Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx=x010Fx I %l
H¥EO10Pxx=010Pxxx010PRxx010Pxxx010Pxx

~ TCP
I odule [F Fart
J2n05

r— PortStaore test
[~ NWYT disable

Received test data |

I~ Redirect to UDF

~ Send

[ [~ HEX Sendl ngroup
I I_ HE%  Send | vruru.HW-group.com

Hercules SETUP wtilivy

I [7 HEx  Send | Version 3.2.5

Abbildung 134: Datenausgabe, Ethernet, Tool / 3

Die hier sichtbaren Daten sind wie unter ,,Datenausgabe eingestellt:

¢ der Vorspann,,010
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« das Gesamtergebnis von Detektor | (hier ein ,,P* fiir Positiv, da Priifbedingung: Helligkeit erfiillt)

¢ der Nachspann ,,xxx*

5.1.1.2 Ethernet Beispiel 2: Kommandos (Requests) von PC/
Steuerung 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
Einstellungen aus Ethernet Beispiel | im Vision Sensor unverandert.

" Vision Sensor Cunﬁgumﬁnnﬁtudiu—()bjektl ‘ ‘ ‘ |
Datei  Ansicht Optionen Hife
) - ol
lfoid-selle@p ? FESTO
Bedienschritte -gga tilfe | Ergebnis | Statistk
Job ] ) =
i Bildaufnahme Parameter i
Lagenachfilhrung |
1m Reiter Bildaufnahme S. Kap. Jobs
R (Priifaufgaben) bsshmmal;jr\a die
Die Bildschirfe vird mit der Focus
Einstellschraube an der Gerateruckseite des
Wision Sensor eingestellt.
Funktion und
Parameter | i tellmaglichkeiten
Standardauflasung ist QUGA
(320x240), bei zeitkritischen
Anwendungen kann eine andere
Auflasung gevahlt werden.
Verfigbare Auflosungen:
Trigger / Bildsktualisierung Auflasung R3: WVGA (736x480), VGA
(640x480), QVGA (320x240),
Enzebid QQVGA (160x120)
Trigger Eai Anderung der Auflésung
Kontinuierlich B werden alle bereits definierten
¥ Detektoren geloscht!
| Verbindungsmodus b Uber die Auswahl verschiedener | [
R I
owe  ®omm | [J__13] L JC=]l2) e [ 2o [ = ][ oem
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Gesnd | Bidaufnahme | Bidubertragung | Archivierung | Vorverarbeitung | Zykluszeit |
1/ Jb1 Defauit job Author 15062015 15.06. | aufiesung PP
[usn(s-mxa&n),zu.:] I [0zm = 00
Dynamik Auto o O o
Linear b oooo
Triggermodus Verstérkung Interne:
1l I Tv) | @ Frelauf Externe Beleuchtung
[ MNeu ][ Offnen ][ Speichern ][ Léschen ][ Alle loschen ]
Modus; Config | Name: Simulston | Aktiver Job: 1[lob1 Zykuszeit: (/) Flash: 2.1k8/—| [0 ¥0L0 por @ ® o s @ O

Abbildung 135: Datenausgabe, Ethernet, Trigger

Schritt 2

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
empfangen kann. Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom Vision Sensor sind in
Kapitel Serial Communication ASCII ff. beschrieben.
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2 Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | TestMade | About |
Received/Sent data

=10/

Connecting to 19Z.1638.60.193 ...
Connected to 192, 166.60.199
D10PxxXx

- TCF
odil= P Parh

[132.168.60.193 2005
Fing X Disconneot

[ TEA authorizatior

TEA ke
1001020304 3 [090&0BOC
2.|0S060708 4 |ODOEOF1D

Authorization code

7~ PortStare test
™ NYT disable

Fiecsived test data

I~ FRediect to UDP

[ Send

4 Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serial  TCP Client | TP Server | UDP | TestMade | abaut |
Received/Sent data

=181

Connecting to 192.165.60.1939 ...
Connected to 192.166.60.199
TEGTRGP|

rTCP
Moz IP Pt

192168 60193 2005
Ping X Disconnect

[ TEA authorizatior

TEA ke,
1001020304 3 [09040B0C
205060708 4 |ODOEOFD

Autharization code

7~ PortStare test
™ NYT disable

Fiecsived test data

I~ Rediect to UDP

[ Send

| [~ HEX  Send
| [~ HEX  Send
| [~ HEX Send

HWsroue

seviuHIW-group.com
Hercules SETUP wtility
Version 3.2.5

[TR& [~ HEX  Send
| [~ HEX  Send
| [~ HEX Send

HWsroue

v HU-group.com
Hercules SETUP wtility
Version 3.2.5

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
Kommando 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 uber Ausgabe- Port 2005 die unter Datenausgabe definierten
Werte,,010Pxxx“ wie auch in Beispiel Ethernet .

4% Hercules SETUP utility by HW-group.com B[] | 5 Hercules SETUP utility by HW-group.com _1Ol x|
UDF Setup | Serial  TCF Client | TCP Server | UDP | Test Mods | Abou | UDF Setup | Serisl  TEP Client | TCF Server | UDF | Test Mode | About |
:\Cecewed!ient dal: — J— Fisceived/Sent data e
onmesting to noE. e Madule 1P Fort yyyy Module P Port
Connected to 19z.168.60.139 (FF}2uyii
010Pxxx 132.168.60.193 2005 NVT: YT 192.166.60.193 2008
D 6 T ST TP P TP Py
Ping X Discornect T Ping XK Disconnect
afloi-*)
(- TEA authorizatio 4 [ LYQ=07 6<BB< FBQEE~< ~GOpES+E' €571 1 175], 0596/ - TEA autharizalio
TEA ke &' *247LYEoghaSQ  Td 00" §™Erp TEA ke
1; [07020304 3: [0ana0e0C \_og_cdXQSF; 6/3448E5] xeMocYazdS ae| vgXD514<GISi| 1:[Mo2030s 3 [0sne0BoC
{Ov0_NBS4554::>ACH: 4106F0_oO«’ SIL0YHA: =700 EEHE
2 [oa080708 4 [oDoEOFTO <aGCEoEFCCRYe 2 [05080708 4 [ODOEOF10
Authorization code (FFlagyiFFL Authorization cods
8| ||| 8|
WYT: FF FD FF
-~ PortStore test REEREEELS - PortStore test
VT: FF FD FC
[~ NV disable [~ T disable
E——— | ............................................. C———
FF)&ma.———/ . | (602
30311037: :BLU dsvoQ: , 55§ ‘%%,1/D*'S%/5FYI
I~ Rediect o UDP *| I Redirect to UDP
- Send i Send
[TRa [~ HEX Send H I_Ugrou p [TRE [~ HEX Send H I.UQ"OU P
|G\MU ™ HEX  Send s HW-group.com |G\MD [ HEX  Send wivew.HU-group.com
Hercules SETUP wtility Hercules SETUP wtility
| I™ 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
antwortet mit den binaren Bilddaten wie im rechten Teil dargestellt. D.h. die unter Datenausgabe
definierten Nutzdaten wurden wieder iiber Port 2005 ausgegeben. Der Response auf den Request
,»GIMO“ wird aber uiber Port 2006 ausgegeben. Diese Regel gilt fiir alle Nutz- bzw Response-Daten.

Achtung: Fiir das Kommando GIMx muss der Bilddatenrekorder eingeschaltet sein!

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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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.

Fur dieses Beispiel wurde Jobl mit der Datenausgabe:

e Vorspann:,,010“und

¢ Nachspann: ,,xxx"*

definiert

Datei Ansicht Optionen Hife

PrEgd-gelll@ep 2 FESTO
F w Trlfe | Ergebris | Statstk |

Datenausgabe [
Lagenachfuhrung
Konfiguration der Datenausgabe fur die seriellen ||
Schnittstellan RS422 und Etharnet sovie far dis
Detektoren Archivierung in .csv-Datsien. Hier kénnen
samtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten
vom Vision Sensor uber dis zuvar ausgevahlte
und sktivierts Schnittstells ausgegebsn werden
sollen, getroffen werden.

Ausgabe

@
4
]
Y
i
g

Ergebnis

Serielle Kommunikation ASCIT

Serielle Kommunikation BINAR

EtherNet/IP Assembly Response
EtherNet/IP Assembly Request
Trigger / Bidaktualsierung

=
Enzebid =
Trigger ==
Kontinuierich e
3 Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter L
Verbindungsmodus Datenzusgabs (=)
: e
& @ C[re e — (e > ) Startseite || zuick  |[ vor || Druden
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe |
ASCI = | Vorspann 010 Detektorspezifische Mutzdaten
Nach
ecspenn o Adiv Detektor  Wert Min. Lénge | Anz. £
e L -]
Telegrammende ANst 8
Gewahite Felder Telegrammiange Statushyte
e p——
Ausfiihrungszeit Altiver Job Priifsumme 4] [ [ Ab
Modus: Config | Name: Smulation | Aktver Job: 1[Job1 Zyduszeit: (o/e) Flash: 2.148/ — [X:0V0L0 bor @ @ © @ @ O

Abbildung 138: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung Job |

Unter Job2 wurde Detektor | mit der Datenausgabe:

« Vorspann:,,020*
o Detektor I:,,Gesamtergebnis*

¢ Nachspann: ,,yyy* definiert.
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FESTO

Trigger / Bidaktualsierung

2" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt [oE] = ]
Datei Ansicht Optionen Hilfe
frEgd-2el@o 2 FESTO

Bedienschritte " Sy

a
Datenausgabe [

Lagenachfiihrun, .

E Kfiguration da Datanusgab for die sanelen ||

Schnittstellan RS422 und Ethernat sovie far die
Beiskiey o+ Archivierung in .csv-Dateien. Hier kénnen

= samtliche Einstellungen, velche Ergebnisdaten

vom Vision Sensor Gber die zuver ausgavihlte
und aktivierte Schnitistelle ausgegeben werden

Serielle Kommunikation ASCIT
Serielle Kommunikation BINAR
EtherNet/IP Assembly Response

EtherNet/IP Assembly Request

Enzebid -
Trigger =
Kontinuierich e
Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter L
Verbindungsmodus J Datenausgabe £2
. : s o
| e =] T
Ausgabe einrichten
Pirbelegung | 1 | zeitste o ]
ASCIT s Vorspann 020 Detektorspezifische Nutzdaten
Nach
ecspann il Aktiv Detektor Wert Min. Linge | Ani
Trennzeichen 1|+ Detektorl  Gesamtergebris 0 :]
Telegrammende ANSL £
Gewshite Felder Telegrammiénge Statusbyte
Detektorergebrisse Digitalausgange Log. Ausgange gt
Ausfuhrungszeit Aktiver Job Prifsumme al I [+] Ab

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1[Job1

| ZyMuszeit: (nfa)

| Flash: 15.0k8/—| |X:0Y:0L:0 pour 32

® © © @® O

Abbildung 139: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Job 2

Schritt 2

Hier wurde die Anwendung Hercules zwei Mal geoffnet, einmal mit Port 2005 (Empfangen von
Ergebnissen 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 Serial

Communication ASCII ff. beschrieben.

“2-Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDF Setup | Seial  TCP Ciient | TCP Server | UDP | Test hode | About |
Received/Sent data

10|

Connecting to 192.168.60.159 ...
Connected to 192.168.60.159
0Z0PyyY

[~ Send

C
o |P Fort

192.162.60133 2005
Fing X Disconnect

TEA authorizatior

TEAkey
1:|01020304  3: |0304A0B0C
2:|05080708 | 4:|0DOECF10

Autharization code

 PortStore test
I~ NVT disable

Flecaived test data

I~ Rediectto UDP

| [~ HEX Send
| I~ HEX Send
| [T HEX Send

HW:sew

s, HW-group.com
Hercules SETUP atility
Version 325

5-Hercules SETUP utility by HW-group.com =18] x|
UDF Setup | Serisl  TEP Client | TCP Server| UDP | TestMode | About |
Fieceived/Sent data I
Connecting to 192.168.60.199 ... Module P ot
Connected to 192.166.60.1589
TRGTRGE] 15216860199 008
Ping X Disconnect
- TEA authorizatio
TEA ke
1:[mo20304 | 3 [0ana0BOC
205080708 4 [ODOEOF10
Authorization code
[~ PortStore test
[~ NYT disable
Fleceived test data
I~ Redirect to UDP
- Send
[TrG [~ HEX Send H I_Ugrnu P
| PEIE " HEX  Send _rune HiWgroup.com
Hercules SETUP wtility
| EEH [~ HEX Send Version 1.2.5

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

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a - 06.07.2015
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antwortet 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
entsprechenden Ergebnisstring der unter Datenausgabe in Job 2 mit ,,020Pyyy* definiert ist.

2 Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serial  TCP Cisrt | TGP Server | UDP | Test hode | About |
Received/Sent data

=10l

Connecting to 1592.168.60.155 ...
Connected to 192.168.60.199
020PyyY

F1e
e I Port

19216860199 2005
Ping X Disconnect,

[~ TEA authorizatior

TEAkey
1: [OT0z0304 3 [090A0B0C
2 [0sos0708 4 [oD0EOFTO

Authorization code
&

[~ PortStore test
[~ NWT disable

Received test data

I~ Rediectto UDP

[~ Send

l Cve s || Y| Darous
| [T HEX Send
| [~ HEX% Send

s, HW-group.com
Hercules SETUP atility
Version 325

9% Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serial  TCP Clent | TCP Server | UDP | Test Mode | Abaut |
Rieceived/Sent data

~=lolx|

Connecting to 1592.168.80.199 ...
Connected to 192.168.60.199
TRGTRGPCIBOO1CIBRTOO]

- TER
blodule [P Port

192.168.60.199 2006
Fing X Discannact

[ TEA autharizatiof

TEA ke
1:{01020304 | 3 [00ADBOC
2 |05060708 | 4: [ODOECF10

Authorization code

[~ PortStore test
I~ NYT disable

Flacsived test data

™ Redirect to UDF

~ Send
|THE [~ HEX Send
| EEI [~ HEX Send
B

HWarowe

wvra.HW-group.com

Hercules SETUP wtility
[~ HEx | Send macro (Press F2 to send this macro) |
| |

Abbildung 141: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 2

Nun wurde im rechten Fenster (Port2006) das Kommando CJB00| (ChangeJoB 001, 001 = Job Nr. I,
siehe unten bei,,Send", zweite Zeile) abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit
,,CJBOOI“ 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)

" ercles SETUP uiiy by FW-aroupcom o] =T
UDF Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Testhode | About | UDP Setup | Serisl  TCP Clent | TCP Server | UDP | Test Mods | About |
Rieceived/Sent data . Received/Sent data J—
Connecting to 192.168.60.199 ... Hodule (P Pt Connecting to 192.168.60.1938 ... MadulelP Port
Connected to 192.165.60.199 Connected to 192.168.60.199
02 0P yyy010xxx 192.166.60.133 2005 TRGTRGPCIEOOLCIBPTOOITRGTRGR 192.188.80.159 005
Fing X Dissonnect Ping XK Disconnect
~TEA authorizatio - TEA authorizatio
TEAkey TEA ke
1: [o1020304 3 [oanacE0C 1:[o0z20304 3 [090a0B0C
2 [os060708 | 4 [OD0EGF1D 2 [05060708 4; [ODOECFID
Authorization cade Authorization code
~ PortStore test [ PortStore test
I~ NVT disatle I~ WYT disable
Fieceived test data Recsived test data
I~ Rediect o UDP I~ Rediect to LDP
~ Send  Send
| ™ HEX  Send I."_IJ!:““N]p [TR& ™ HEX  Send ngrnup
I [ HEX  Send vy HW-group.com |CJBUU1 " HEX  Send s HW-group.com
Hercules SETUP stility Hercules SETUP wtility
| [~ HEX Send Version 3.2.5 [CiB002 [~ HEX Send Version 3.2.5

Abbildung 142: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 3

Auf ein weiteres Trigger- Kommando TRG (siehe unten bei ,,Send", dritte Zeile) wird dies im
Hauptfenster 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)
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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

oD

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 (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-)
Verbindung

(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 notigen Detektoren, Lagenachfiihrung etc. eingestellt ist wird hier die RS422
Schnittstelle zur Datenausgabe aktiviert und ggf. parametriert.

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015 Seite 149



FESTO

" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser

Datei Ansicht Optionen Hiffe

poEgd-sel@P 2

Bedienschritte

Detektoren

Ausgabe

&
&

Ergebnis

Hife | Ergebris | Statistik

Vision Sensor Benutzerhandbuch

=

FESTO

Trigger / Bidaktualsierung

Einzelbild

Schnittstellen

In diesem Reiter selektieran und aktivieren Sie
dia genutzten digitalen Ein-/Ausgange und dia
Schnittstellen

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter
Schnittstellan

Datenausgabe:

Parameter

Funktion

Interne
o

Ausvahl der Funktion der internen
1/0: PNP oder NPN

RS422 zur Datenausgabe mit
Ausvahl der

Trigger Seriall  |Datenubartragungsrte.
Yontinuerich Grundainstellungan: 8 Datenbits, 1
Stoppbit, keine Paritat.
Externe =
Verbindungsmodus /o Im Mement nicht verfiabar =
- frine ) Offine ([me [ startsete |[ zuick ][ ver ][ Orucen
| Pinbelegung | [ | zeister | o ]
Name Einstelung 1 Einstelung 2 Einstelung 3 Logische Ausgange Aktiv
1 Interne 1/0 %) |
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3 | Externe 1/0 Erweiterung 8 Eingange, 32 Ausgange ¥
4 |Ethernet (in)2006 3] (Oubz005 I+
5 |Etherlet/TP
6 |Frofinet
Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl | zykuszsit: (n/a) | Flash: 0.3kB/— |X:0¥:0L0 bor @ @ ®©® 8 @ O

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 iibernommen.
Hier konnen auch beliebige andere Einstellungen getroffen werden, die dann auf der Gegenseite nur
wieder |hre Entsprechung finden miissen.

Schritt 2:

Im Reiter ,,Datenausgabe werden die via RS422 auszugebenden Nutzdaten konfiguriert. In diesem

Beispiel sind das:

¢ der Vorspann,,010
« 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.

Ausgabe einrichten

| Pinbelegung | Ausc Schrittstellen | D |

ASCIT %! Vorspann ‘Dlﬂ | Detektorspezifische Nutzdaten

Hachspann
i = | Aktiv | Detektor | wert Min, Lange +

Trennzeichen | | )
Teleqrammends | | [anst all

|| Gewshlte Felder [ | Telegrarnminge [ | Statushyte

|| Detektorergebrisse || Digtalausginge [ Log. Ausginge Auf
|| AusFiikrungszeit || ikkiver Job || Prafsumme Ab

‘ Madus: | hame: | kkver Job: 1|Jobl | ZyMuszeit: {nfa) | Flash: 0.4 kB | 40.4 MB ||><‘UV:ULU ‘ ‘ DouUT

@ 9 0 0 0 9

Abbildung 145: Datenausgabe RS422, Ausgabedaten konfigurieren
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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

Detektoren

Ergebnis

Sensor starten

[
[
[ Ausgabe
[
[

Trigger [ Bildaktualisierung

Einzelbild
Kontinuierlich

Trigger

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:{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com — |EI|1|

UDPSetup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | TestMode | About |
Received/Sent data

— Senal
[ &me

ICDMS vl

Biaud

I'I 3200 'I
Data size

Ig vl
Farity

Inone 'l
Handshake

IEIFF YI
[ads

IFree YI

Zerial port COMS opened

x Cloze |
@co @R @ 0SE @ Cis # DIR ¥ RIS Hiwg P update |
— Send

[ I~ HEX Sendl ngroup
I I— HEX  Send | wuru.HW-group.com

Hercules SETUP utility

I [T HEX Send | Verzion 325

— Modem lines

Abbildung 147: Datenausgabe, RS422 Tool / |

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.

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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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 sallen - = | ‘ & | =2 | | == &
Treibersignierung [ £53001-CO Tl
Anschiidsse (COMund LPT)
el 5 USB Serial Port (COMS)

£ @), Audio-, video- und Gamecantraller

2l EBatterien

3l Computer

-5 DYD/CD-ROM-Laufrerke

|- {85 Eingabegerate (Human Interface Devices)
H- @ Grafikkarte

) i=) IDE ATAJATAPI-Controller

#). & IEEE 1394 Bus-Hostcontrollar

(Iber Hardwareprafile kinnen Sie vers:
konfigurationen einrichten und speiche

£

k

[

[

£

[

[

[

[# e Laufwerke
E- 77 Mause und andere Zeigegerdte
B

[

2

£

[

[

[

£

B

3l Modems
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Abbildung 148: Datenausgabe, RS422 COM x
Schritt 5:

Mit einem Klick auf den Button ,,Send** wird das Kommando ,,TRG* an den Vision Sensor geschickt.
Dieser antwortet mit der Quittung ,, TRG*, gefolgt von ,,P* fiir positiven Trigger und den Nutzdaten
,,010Pxxx*.

92> Hercules SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDP Setup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Received/Sent data ~ Cerial
Serial port COME opened Name

TRGTRGPO10Px®x
ICDM5 Vl

Biaud
I 13200 e I
Data size
I a - I
Farity

nane -
Hardshake

OFF -
ffade

IFree 'l

x Close |
@co @R @ 0sR @ CTs W DTR W RTS Hiwf P/ update |
~ Send

I |
[TRG [T HEX Send | ngrnup
I l_ HEX  Send | wvrw.HW-group.com

Hercules SETUP utilivy

I [ HEX  Send | Yersion 3.2.5

r— Modem lines

Abbildung 149: Datenausgabe, RS422, Tool /2
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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 verfligbaren Telegramme sind
in Kapitel Serial Communication ASCII ff. aufgefiihrt und werden analog zu den hier gezeigten Beispielen
verwendet.

'-':f:{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com — |EI|1|
UDPSetup Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | TestMode | About |
Received/Sent data

— Senal
[ &me

TRGTRGPD1DFXXXSSTD4100055TF‘| ICDM5 l
-

Biaud

I'IEI2DEI 'I

Data size

—

Farity

Zerial port COMS opened

none e
Handshake

OFF -
[ads

IFree YI

x Cloze |
@co @R @ 0SE @ Cis # DIR ¥ RIS Hiwg P update |
— Send

[TRG ™ HEX Send | ngroup
ISSTU41 oon [~ HEX Send | v HW- group.com

Hercules SETUP utility

I [T HEX Send | Verzion 325

— Modem lines

Abbildung 150: Datenausgabe, RS422 Tool / 3

5.1.2.1.1 RS422 Beispiel I.1: Kommando Jobumschaltung von PC /
Steuerung 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.

Fuir dieses Beispiel wurde Job| mit unten sichtbaren Detektoren, und der Datenausgabe mit
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« Vorspann:,,010* und

« Nachspann: ,,xxx* definiert

T SEp

Datei Ansicht Optionen Hiffe

seEd-2elde ? | FESTO

Bedienschritte Hife | Ergebnis | Statistik

job

Datenausgabe [
Laocndiitag Konfiguration der Datenausgabe fur die seriellen [
Schnittstellan RS422 und Eth Far dis
Archivierung in .csv-Dateien.
samtliche Einstellungen, velche Ergebnisdaten
vom Vision Sensor Gber die zuver ausgavihlte
und aktivierte Schnitistelle ausgegeben werden
sollen, getroffen werden.

Detektoren

Serielle Kommunikation ASCIT
Serielle Kommunikation BINAR
EtherNet/IP Assembly Response

EtherNet/IP Assembly Request

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter
Datenausgabe

Trigger / Bidaktualsierung
Einzehid
Trigger
Kontinuierlich - i

Verbindungsmodus .
C online ® offine E] Fit 3 o
L

startseite || zwick [ vor [ Druden

Ausgabe einrichten
[— I | zsitste. Catensusaabe |
Ascnl 3| Vorspamn (o1 ] b i Nutzdaten
Nach:
ecspann o J Akiv  Detektor | ert Min. Linge | Anz. +
L ] ——
[ | (st B
Gewshite Felder Telegrammiénge Statusbyte
Detektorergebrisse Digitalausgange Log. Ausgange gy

Ausfilhrungszeit Aktiver Job Prifsumme [a] | [+) Ab
Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl | zykuszsit: (n/a) | Flash: 2.1kB/— |X:0¥:0L0 bor @ @ ®© @ @ @

Abbildung 151: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung, Job |
Unter Job2 wurden andere Detektoren mit der Datenausgabe:

Vorspann:,,020
Detektor I:,,Gesamtergebnis*

Nachspann: ,,yyy* definiert.
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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 |, 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 +

FESTO

Auswertung auf dem Vision Sensor ausgelost, und dieser sendet sofort die Kommando- Quittung:
» TRGP* (,,P* fiir Positiv). Ausserdem, da im Moment Job | aktiv ist, den Datenausgabestring ,,010xxx"

wie in Job | definiert.

'-':f_'{‘-HercuIes SETUP utility by HW-group.com

UDF Setup Serial | TCP Cient | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received Sent data

=0l x|

Zerial port COMS opened
TEGTRGPO10xxx

r— Modem lines

@co @R @ 0SR @ CTs W DTR W RIS

— Sernial
[ ame

ICDME vl

Biaud

|192DEI YI

Data size

—

Farity

Inone vl

Hardshake
I OFF - l
fiode

IFree 'l

x Close |

Hiwra Bl update |

~ Send

|TRG [~ HEX Send |
| [~ HEX Serd |
| [~ HEX Send |

I'".Ugroup

wurw.HW-group.com
Hercules SETUP stility
Yersion 3.2.5

Abbildung 153:, Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung Tool / |
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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
angezeigt.

'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com o ] 4|

UDPSetup Serial | TCP Client | TCP Gerver | UDP | TestMode | About |
Received/Sent data

— Sernial
[ zrme

TRGTRGPD1DxxxCJBDDZCJBPTDDZ| EiE
-

Biaud

I‘I 3200 'l
Drata size

Ig vl
P arity

Inone 'l
Handshake

IDFF 'l
fode

IFree 'l

Zerial port COMS opened

XK Clos= |
@co @R @0sR @CTS W ODTR W RIS Hifa P update |
— Send

|TRG I HEX Serd | ngroup
ICJBDD2 [~ HEX Send | wuru HW-group.con

Hercules SETUP wtilivy

I [T HEX  Send | Yersion 3.2.5

— Modem lines

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
weitere Bildaufnahme + Auswertung auf dem Vision Sensor ausgelost und dieser sendet sofort die
Kommando- Quittung: ,, TRGP* (,,P* fiir Positiv). Ausserdem, da nun Job2 aktiv ist, den
Datenausgabestring ,,020Pyyy* wie in Job 2 definiert.

'-':f_'{‘-HercuIes SETUP utility by HW-group.com - |EI|5|
UDF Setup Serial | TCP Cient | TCP Server | UDP | Test Mode | About |

Received Sent data
Zerial port COMS opened

— Sernial
[ ame

TREGTRGPO10xxxCJEOOZCIBRPTOOZ TRGTRGPOZ0PYYY COMS
I vl
Biaud

|192DEI YI

Data size

—

Farity

Inone vl

Hardshake
I OFF - l
fiode

IFree 'l

x Close |
@co @R @ 0SR @ CTs W DTR W RIS Hiwf P/ update |
— Send

[TRE ™ HEX Send | ngmup
ICJBDD2 [T HEX Send | wurw HW- group.com

Hercules SETUP stility

I [~ HEX  Send | Yersion 3.2.5

r— Modem lines

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
Visualisation Studio) selbst

permanent (in ein Verzeichnis auf dem PC) mitprotokolliert werden.

Die Konfiguration (Verzeichnis, etc.) dieser Archivierung erfolgt iiber den ,,Viewer" (Vision Sensor
Visualisation Studio).

-->> (iber Menue ,,Datei/Archivierung konfigurieren".
Dies ist eine reine PC-Funktionalitat.
Schritt |:Vision Sensor Visualisation Studio

starten aus Vision Sensor Device Manager, Klick auf Button ,,Anzeigen*
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" Vision Sensor Device Manager [ [ 5 o

Datei Einstelungen Hilfe

o 2 FESTP
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In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Netzwerk verfiigharan Sensoren
angezeigt.

eines angeschl
Sensors (Aufruf von Vision Sensor —
Configuration Studio)

|| I D Anzeigen von Bild und bnisd (Aufruf
von Vision Sensor Visualisation Studio)

Sensoren fir Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version Bed

der
1/@ Object R3B ~ | Standard r|iiz123  |> deutung
2|9  CodeReader R3B ~ | Standard r|Liz1z3 |~ 1P-Adresse IP- Adresse des Sensors
im Metzwerk
Hardvare Version (R3
Hardvare on)
Sensortyp (Objekt-, Cods
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader 0.5.)
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| stertseite |[ zuack || wr || Drucken
Finden [ Konfigurieren Il Anzeigen | Einstelungen ]
IP Adresse (FC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 156: Vision Sensor Device Manager
Vision Sensor Visualisation Studio wird geoffnet

Voraussetzungen fiir die korrekte Bildanzeige sind: Freilauf eingestellt oder mind. ein Trigger erfolgt,
Bildiibertragung unter: Vision Sensor Configuration Studio/Job/Bildiibertragung/Vision Sensor
Visualisation Studio aktiviert.

Schritt 2

Im Menuebalken wird unter Datei ,,Archivierung konfigurieren® ausgewahilt.

[C1-R Ansicht  Optionen  Hife
Archivierung konfigurieren... FE ST D

5] Aktuelles Bid speichern...

@ Bider vom Sensor [«]

Verzeichnis (Jobsatz) festiegen. ..

Vision Sensor — Bedien- und
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Funktionen

Beenden

Dieses Programm dient zur
Uberwachung/Uberprifung ven
angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
11 von Priifargebnissen.

Won hier aus kénnen auf dem Sensor keine
neuen Einstallungen gemacht werden.
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Hochladen
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Alle Auswertungen | 15147 s 4oms Rilcksetzen

) nachstes Bid

() Nachstes Fehlerbild

l Maximale

utele [ow | (0000 = ]

Zoom Rek, Bilder [D l [n 00% l Mittlere [‘BMS ]

Modus: Run | 1P Adresse: 192,163,100,151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1lJobi | Zykluszeit: 43ms ‘ | 2 O o © O O

Abbildung 157: Vision Sensor Visualisation Studio, Archivierung
Daraufhin wird folgender Dialog zur Einstellung der Parameter zur Archivierung sichtbar-.

Folgende Einstellungen sind moglich
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FESTO

Parameter

Funktion

Pfad fir
Archivierung

Verzeichnis, in dem die Archivierungsdatei(en) abgelegt werden.

Einstellungen,
Automatischer
Start

Startet die Archivierung automatisch nach Start von Vision Sensor Visualisation
Studio.

Einstellungen,
Zyklisches
Uberschreiben

Aktiviert das zyklische Uberschreiben der iltesten Bilder bei Erreichen des
Speicherlimit.

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.
Mit Aktivierung von ,,Einzeichnungen* werden die Rahmen von Detektoren und
Lagenachfiihrung mit abgespeichert.

Ergebnis Mit Aktivierung von ,,Ergebnis Bargraph* werden die Ergebnisbalken von
Bargraph Detektoren und Lagenachfiihrung mit abgespeichert.
Wird hier keine der Optionen aktiviert, werden die Bilddaten in Rohzustand
gespeichert.
Numerische Wenn ,,Mitprotokollieren” aktiviert ist, werden in einer zusatzlichen .csv-Datei
Ergebnisse numerische Ergebnisdaten wie Koordinatenwerte o.a. archiviert.

Wahlen Sie die gewiinschten Optionen und bestatigen Sie Ilhre 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"

gedrickt ist.
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. Archivierung konfigurieren @I&J

Archivierung

Pfad fiir die Archivierung

Pfad |\data\Code reader/Images [:]

Einstellungen

Automatischer Start

Zyklisches Uberschreiben

| Speicherlimit [ 10MB l%]
Bildtyp [ Alle Bilder = ]
Bild Mumerische Ergebnisse

Mitprotokollieren
Einzeichnungen P

Speichermodus
Ergebnis Bargraph [ Konfiguriert & ]
= | Abbruch |
L -

Abbildung 158: Vision Sensor Visualisation Studio, Archivierung konfigurieren

5.1.4 Archivierung via ftp bzw smb

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 Archivierung ist

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
Anwendungen 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.
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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
Download erlaubt.

&8 Quick 'n Easy FTP Server 3.1 Lite o =]

Server  Miew Tools  Help
¥
ey
ot (™
Stark Stop Home  Setup

General Tasks 3 User Accounts - @

g Show Server Log
Users G
. P oL eneral
&# Show User Accaunts P Vision Sensor_FTP
G I
General

&4 Show Configuration

¥ Show Orline Users

[)iDisable this account ;

t:.' Show Server Statistics

User Account Tasks

&b Add Mew User —Home Director
& Ed this User Path: [CAFTP_Data ‘
&, Copy this User Permigsions: Allow Download

Allow Upload

[ &llow Delete

o Launch User Account Wizard [ Allow Bename

[] &llow Create Directary

& Delete this Liser

FTP Server is online

[z MEreceived [S3.9KBsent () () 4

Abbildung 159: FTP Server

In Vision Sensor Configuration Studio missen nun noch unter: Job/Archivierung die korrespondierenden
Einstellungen zum FTP Server auf dem Vision Sensor erfolgen. Dazu werden:

o Archivtyp=FTP

o IP-Adresse = IP des PC auf dem der FTP-Server lauft (ersichtlich in Vision Sensor Device Manager in
der Statuszeile, links unten)

o Benutzername = Name des User- Accounts im FTP- Server

o 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
Speichermodus (hier z.B. ,,Zyklisch*) getroffen werden.
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Datei Ansicht Optionen Hiffe

pPogd-geldo 2
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Archivierung Parameter |
Lagenachfiify
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Archivtyp sage Block)
i Mutzung von
d
Trigaer / Bildsktualisierung
Enzelbid |
Trigger 1P-Adresse des Zielsarvers /
Kontinuierlich B 1IP-Adresse clients

Fraigabename der bei der

Verbindungsmodus Freigabenzme
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= B ]

FESTO

Aus: keine Archivierung,
FTP1 Archivierung zum FTP

SME: Archivierung auf ein
Laufwerk uber SMB Dienst

Ordnerfraigabe im PC im [+

- = < Start > 2 | /10
owe  ®ome | [J__#)[) e [ 2 [ = ) oo
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Geiin( | Bidaufnahme | Bidubertragung | Archivierung | Vorverarbeitung | ZyKuszeit |
130b1 Defauit job Author 15.06.2015  15.06. | Archiviyp Benutzername Dateiname Speichermodus
1P Adresse Passwort Result files Max. Anzahl Dateien
192.168.100.151 E
Freigabename Verzeichnis (Gutteil)  Biddateien
[l I ) {Domain) Verzzichnis (Schischttei)
[ Neu | [ ofen | speichen || ioschen || aleloschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Job1

ZyKuszeit: (n/fa)

Flash: 1.9kB/—| |X:0Y:0L:0

por @ @ 05 08

9 O

Abbildung 160: FTP Server, Einstellungen in Vision Sensor Configuration Studio

Wenn diese Einstellungen gemacht und zum Vision Sensor mit ,,Sensor starten‘ ibertragen wurden,
werden 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 PCim

spezifizierten Verzeichnis gespeichert.

@ FTP_Data

=10l x|

Datei Bearbeiten  Ansicht  Faworiten  Extras 7 | l';'
) = = &
0 Zuriick = -J - l?; /_\J Suchen H' Ordner '
Adresse I@ CHFTP_Data j Y /echseln 2u
Ordner X | _MName = Grafie | Typ | =
(B} Desktop o| 4 Monkag_t 02KE Bitmap
() Eigene Dateien = HElmorkag_1 1KB  Microsoft Excel CSV...
Bl arbeitsplatz — S menteg 2 302KE  Bikmap
=l e WindawsxP (C1) Hlmontag_2 1KB  Microsoft Excel C3...
I3 Dokumente und Einstellungen [ Montag_3 30ZKE  Bitmap b
| Eigene Dateien EMUHGQE 1KE  Micrasoft Excel CSY...
Monkag_4 30ZKB  Bitmap -
(23 FTP_Data . ‘E% v

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.

Fir die Daten- und/ oder Bilder- Archivierung via SMB (Server Message Block), muss PC-seitig ein

Ordner zum Zugriff freigegeben werden.

Das folgende Beispiel zeigt einige exemplarische Einstellungen zur Einrichtung einer Datenarchivierung via

SMB.
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5.1.4.2.1 Einrichtung SMB PC: Ordner erstellen und freigeben

FESTO

"(-\' . | | » Bibliotheken » Dokumente » Eigene Dokumente » ~ | 3 [[| Eigene Dokumente durchsuchen yel
Organisieren + Freigeben fiir ~ Meuer Ordner = il @
»7¢ Favoriten — Bibliothek "Dokumente”
Anordnen nach:  Ordner ~
Eigene Dokumente
& Bibliotheken E Name Anderungsdatum Typ
1> [&=] Bilder
A @ Dokumente )i Ber inierte Produktionsp: 80 15.05.201317:00 Datei
4[] Eigene Dokumente |/ Bluetooth-Exchange-Ordner 16.05.2013 09:46 Datei
|| Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 li Test Fimstrip 15052013 16:40 Datel
Bluetooth-Exchange-Ordner | Test_SME 21.05.2013 14:55 Datei
Test_FimStrip | Test_Tgm 15.05.201315:23 Dateil
| Test_SMB
| Test Tgm
| Offentliche Dokumente
b g Musik
» B Videos
4 M Computer
458 Windows7 [C) a2 < I i
‘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.

| . Eigenschaften von Test SMB M

Allgemein | Freigabe Sid1&rheit|‘u’urgéngewersinnen|

Datei- und Druckerfreigabe im Metzwerk

Test_SME
l | Nicht freigegeben

Metzwerpfad:
Micht freigegeben

Erweiterte Freigabe

Legen Sie benutzerdefinierte Berechtigungen fest, erstellen Sie
mehrere Freigaben und richten Sie Optionen fir die erweiterte
Freigabe ein.

[ I@:‘Er'ﬂ.lv.=:|"t|Eﬂ'tv.=: Freigabe. .

Kennwortschutz

Personen missen Ober ein Benutzedcwonto und Kennmwort flr
diesen Computer verfUgen, um auf freigegebene Dateien
zugreifen zu konnen.

Werwenden Sie die Option Metzwer- und Freigabecenter, um
diese Einstellung zu andem.

oK ] [ Abbrechen Obemehmen
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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.

Erweiterte Freigabe

Diesen Ordner freigeben

Einstellungen
Freigabename:

Test_SME

Hir= 15

ZUTUgeEr

ntfernen

Zugelassene Benutzeranzahl einschrénken a0
auf:

4]k

Kommentare:

Berechtigungen ] [ Zwischenspeichern ]

[ (a4 ] [ Abbrechen ] [Ubernehmen

A o

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).
Benutzername 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 [ i
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
entsprechenden Einstellungen im Vision Sensor- Interface ,,Vision Sensor Configuration Studio*
vorgenommen werden.
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5.1.4.2.2 Einrichtung SMB Vision Sensor

" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt =B =%
Datei Ansicht Optionen Hilfe
= 1 5 O D
fodd-agde | o 2 FESTO
. Hife | Ergebris | Statistik
Job . 3
Archivierung Parameter
Lagenachfiifrung
Im Reiter Archivierung kénnen Sie die
P Archivierung der Daten konfigurieren.
Nachstes Thema: Filter zur Bildverbesserung
Ausgabe - _
Parameter Funktion und
Ergebnis
Aus: keine Archivierung,
FTP: Archivierung zum FTP
Server,
SME: Archivierung auf ein
Laufwerk Gber SMB8 Dienst
Archiviyp (Sarvar Message Block)
Achtung! Bei Nutzung von
Archivservern in anderen
Trigger / Bildaktualisierung Subnetzen zunachst in Vision
Sensor Device Manager das
Gatevay einstellen.
Trigge [ P-Adresse des Zislsarvers /
dients
Fraigabenama der bai dar
Verbindungsmodus Freigabename |Crdnerfraigabe im PC im ~
. . . = < Start > 2 |/10
2 =loMe . S5 Startseite Zurick Vor Drucken
=
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Gein( | Bidaufnahme | Bidibertragung | Archivierung | Vorverarbeiung | Zykuszeit
130b1 Defaultjob Author 16.06.2015  16.06. | Archivtyp Benutzername Dateiname Speichermodus
SMB 5| | fc Test Zyklisch i
1P Adresse Result files Max. Anzahl Dateien
192.168.100.151 Alle S 10 =
Freigabename Verzeichnis (Gutteile) Bilddateien
Test_SMB Gut Alle S
[ v) | Arbeitsgruppe (Domain) Verzeichnis (Schlechtteile)
Schlecht
Neu ffnen Speichern Laschen Al loschen
Modus: Config | Name: Smulation | Aktiver Job: 1lJob1 Zykluszeit: (nfa) Fiash: 2.6k8/—| [X:0¥:0L0 pour @ @ ©© © @ O

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 Kommando ,,ipconfig® unter Start/Ausfiihren/cmd, s.
folgender Screenshot). Hier im Beispiel: 192.168.60.14

BN C\Windows\system32\cmd.exe

Microsoft Windows [Version 6.1.76811
Copyright <(c> 2089 Microsoft Corporation. Alle Recht

C:sUszerssfecripconfig

Windows—IP-Konfiguration

Draht los—LAN-Adapter Drahtlosnetzwerkverhindung 3:

Medienstatus.

C e e e e e e Medium getren
Verhindungsspezifisches DNS—Suff

Ethernet—Adapter Bluetooth—Netzwerkverbindung:

Medienstatus.

& i@ 3y A G e m aw Medium getren
Uerhindungsspezifisches DNS—Suffix:

Draht los—LAN-Adapter Drahtlosnetzwerkverhindung 2:

Medienstatus.

f e e e e e e Hedium getren
Uerhindungsspezifisches DNS—Suffix:

Draht los—LAN-Adapter Drahtlosnetzwerkverbindung:

Medienstatus.

g i e e e e w e Medium getren
Uerhindungsspezifisches DNS—Suffi

Ethernet—Adapter LAN-Uerbindung:

Uerhindungsspezifisches DNS—Suffix:
IPv4-Adresze
Subnetzmaske
Standardgateway .

sensopart.de
192.168.68.14
255.255.255.8
192.168.608.1

A
j =3

e vorhehalten.

nt

nt

nt

nt
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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 miissen 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

* Bildinhalt: Moglichkeit zur Auswahl, 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 liberschrieben.

* 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
Bilder, und die Daten als .csv- Datei archiviert die unter Vision Sensor Configuration
Studio/Ausgabe/Datenausgabe spezifiziert wurden.
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L.\/-\ » Bibliotheken » Dokumente » Eigene Dokumente » Test SME » Gut [ 43| [ Gut durchsuchen )
Organisieren = Freigeben fiir = Neuer Ordner =~ 0 @
¥ Foverten - Bibliothek "Dokumente” Anordnen nach:  Ordner ~
Gut
& Bibliotheken Name Anderungs.. Typ Grote
=] Bilder
[ Dokumente &) Test 1bmp Bitmap-Bild 302K8
7 Eigene Dokumente (L) Test_1.osv Microsoft Excel-C... 1KB
Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 & Test 2.bmp Bitmap-Bild 302K
Blugtooth-Exchange-Ordner B Test 2.5 Microsoft Excel-C... 1B
Test_FImStrip = & Test 3.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Test_SMB BE] Test 3.cov Microsoft Excel-C... 1KB
Gut & Test 4.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Schlecht 2] Test d.csv Microsoft Excel-C... 1KB
Test Tam & Test 5.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Offentliche Dokumente ] Test 5.esv Microsoft Excel-C.., 1KB
& Musik & Test 6.bmp Bitmap-Bild 302 KB
[ Videos (L) Test Bucsv Microsoft Excel-C... 1KB
L [ Test 7.bmp Bitmap-Bild 302 KB
18 Computer (EE) Test 7.csv Microsoft Excel-C.. 1KB
G Windows7 (C3) & Test 8.bomp Bitmap-Bild 302KB
Benutzer (ZL] Test 8.csv Microsoft Excel-C.. 1KB
Eigene Dateien & Test 8.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Intel (2] Test 9.csv Microsoft Excel-C... 1KB
MSOCache & Test 10.bmp Bitmap-Bild 302K8
Perflags (EL] Test_10.csv Microsoft Excel-C... 1KE
ProgramData
Programme il
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-
Verzeichnis

/tmp/results/ gespeichert.

Diese Funktionalitat wird unter ,,Job/Bildiibertragung” aktiviert.

Um diese Daten abzurufen muss eine ftp-Client Verbindung zum Sensor! aufgebaut werden.
Wenn unter:

o immer das letzte Bild (Alle, Schlechtteile- oder Gutteile) je nach gewahlter Einstellung, gespeichert.
Datei: image.bmp im Verzeichnis /tmp/results/

« 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.
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Name Beschreibung Autor Erstelt  Gein( | Bidaufnahme
1/ Jb1 Default job Author 15.06.2015  15.06, Ziel
Vision Sensor Visualisation Studio
Ein e
Bidrekorder
Ale g
Ram Disk.
K ] || e s
[ Neu | [ ofen | speichen || ioschen || aleloschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1lJobl | zykuszsit: (n/a) | Flash: 1.9kB/— |X:0¥.0L0 bor @ @ ®©® 8 @ O

Abbildung 169: Ram Disk

Auf diese Daten kann per ftp-Client Verbindung, wie unten aufgefiihrt, z.B. iiber den Windos Explorer

zugegriffen werden.

92.168.60.199,/tmp/results,

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Eavoriten  Extras 7

@Zurﬂck - o - lﬁ

p Suchen | |{— Crdner

Adresse |E_§I Ftp:/{192. 168,60, 199 tmp/results]

j ‘Wechseln zu

Crdner =

@ Deskkop =
E:i Eigene Dateien
J Arbeitsplatz
\ﬂ Metzwerkumgebung
2 Papierkorb
& Internet Explorer
= (£ 192.168.60,199
(&1 bin
@ dav
@ eto
E;_l harme
(&1 lib
E;_l lost+Found
@ mnk
@ opk
E;_l proc
@ rook
E;_l shin
@ A
= @ tmp
@ results b
@ usr

@var -| 4

I Grﬁﬁel Tvp I

301 KE  Bitrnap
46 Byte  Microsoft Excel CSY...

| |Benutzer: Anontym

€D mternet

Abbildung 170: Ram Disk Sensor via Explorer
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Eine weitere beispielhafte Moglichkeit besteht darin via Start/Ausfiihren mit dem Kommando: ,,cmd* ein
DOS- Fenster zu 6ffnen und unten aufgefiihrte Kommandos ausfiihren. Das Passwort ist im
Auslieferungszustand 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.

o Benutzername: user

o Kennwort: user

o Auf dem Vision Sensor in das Verzeichnis: /tmp/results wechseln

o Dort liegen die beiden Dateien: image.bmp und results.csv (wenn unter Datenausgabe ein String
definiert 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.

WINDOWS" system32' cmd.exe - ftp 192.168.60.199

Datentriger in Laufwerk C: ist WindowsHP
Uolumeseriennummer: 6BAC-255B

Verzeichnis von C::\Temp

.B83.2812 11:86 {DIR>
.A3.2812 11:86 <DIR> .-
A Dateiden) B Bytes
2 Verzeichnis<{(se>. 16.556.417.824 Bytes frei

C:\Temp>ftp 192.168.608.199

Uerhindung mit 192.168.68.197 wurde hergestellt.

228 Welcome to ftp—server?

Benutzer <192.168.60.19%:<{none>>: user

331 Please specify the password.

Kennwort =

238 Login successful.

ftp> cd stmpsresults

258 Directory successfully changed.

ftp> dip

2@ PORT command successful. Consider using PASU.

158 Here comes the directory listing.

226 Directory send OK.

ftp> dir

280 PORT command successful. Consider using PASU.

158 Here comes the directory listing.

e T T 1 ftp ftp 388278 Jan B3 8P:26 image .bmp
—PU—BU—PL— 1 ftp ftp 46 Jan B3 BBA:=26 results.csu
226 Directory send OK.

FTP: 64d Butes empfangen in B.883ekunden 136888.00KEB-s

ftp> get image.bmp

28@ PORT command successful. Consider using PASU.

158 Opening BIMARY mode data connection for image.bmp (308278 hytes).
226 File send OK.

ETP; 64d Bytes empfangen in B.865ekunden 4893 .38KB-=

tp> o

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.
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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
Vision Sensor wie in Kap. Installation (Seite 17) 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 Eingangen

Fir die Umschaltung von einem zum anderen Job, die bereits auf dem Sensor gespeichert sind, mittels
digitalen Eingangen stehen folgende Funktionen zur Verfiigung:

S. auch Kapitel Pinbelegung (Seite 100) ff. Timingdiagramm und Erlauterungen

5.3.1.1 Job | oder Job 2

Fur 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
entsprechenden Pegels an diesem Eingang wird dann Job | oder Job 2 ausgefiihrt (Low = Jobl, High = Job
2).S. auch Kap. Pinbelegung (Seite 100) / Funktionen der Eingange ff.

5.3.1.2 Job 1... 31 via bindrem Eingangs-Bitmuster

Fur die Umschaltung von bis zu 31 Jobs via binarer Eingangskombination an den bis zu 5 Eingangen werden
alle benotigten Eingange unter Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Pinbelegung mit der
entsprechenden 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 100) / Funktionen der Eingange ff.

Hinweise:

o Jobumschaltung startet sofort nachdem die Eingangskombination gewechselt hat

o Die Anzeige des aktiven Job's in der Statuszeile wechselt mit dem ersten folgenden Trigger
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o Die Zuordnung der I/O’s ist nicht fix, sie hangt von den Einstellungen unter Vision Sensor
Configuration Studio/Ausgabe/Pinbelegung ab

o Der Pegelwechsel der zugehorigen Eingange muss gleichzeitig erfolgen (innerhalb von langstens 10ms
mussen alle Pegel stabil anliegen)

1jOmapping | Digital output | Interfaces | Timing | Telegram

Pin / color Input  Output  Function

03WH v | Hiw Trigger : )
10T v I ct svitch (5it1) 3)
12 RDBU (A) v [Ejector / Result )
09RD v | Result A
05 PK v | Job switch (Bit2, +
06 YE v [ Job switch (Bit3 =
07 BK (B) v -
08 GY (C) v ]

)
)
| Job switch (Bit4)
| Job switch (BitS) _W l l
value 24 23 22 21 20
16 8 4 2 1

MSB LSB
SR e ) o)
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
Studio/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 100) / Funktionen der Eingange ff.

Wenn maoglich sollte der Jobwechsel tiber die o.g. Binarsignale Job 1...3| erfolgen, diese ist ggf. die
schnellere Variante. S. auch Kap. Job |... 31 via binarem Eingangs-Bitmuster (Seite 173)

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 I.1: Kommando Jobumschaltung von PC/ Steuerung an Vision Sensor
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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 Jobsitze auf den Sensor hochgeladen werden. S. auch Kap. Wechsel des aktiven Jobs
(Seite 136)

« 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
markiert und mit ,,Aktivieren‘ aktiv geschaltet werden.

" Vision Sensor Visualisation Studio (192.168.100.151) i ‘ ‘ - E‘M
Datei Ansicht Optionen Hilfe
1 —
(2 Wechsel des aktiven Jobs i
1m Reiter Job vierden in der Ausvahlliste die
auf dem sigt.
o ke

Die Ausfilhrung von Funktionen, die ein
Anhalten des aktiven Sensers zur Folge haben
! . (Job-Umschaltung, Job-Upload und

R rds

= = teergruppe Werker,
siehe Benutzervervaltung).

Passwortebenen

Abbildung: Abbildung, Passvortebenen

startseite || zunck  |[ vor ][ Drudken
Kommandos Ergebns | Statistk | Job | Hochladen |
Auf dem Sensor verfighare Jobs
® Akiueles 8id Name Beschreibung Autor Erstellt Geandert
2 |Job2 Job Author 15.06.2015 15.06.2015

Nachstes Fehlerbild

Bider archivieren ol I [v] | Ativieren

Modus: Run | IP Adresse: 192.168.100.151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1[Jobl | Zykuszeit: 43ms 2 Q@ © v ®@ O

Abbildung 173: Vision Sensor Visualisation Studio, Job- Umschaltung

« Im Reiter ,,Vision Sensor Visualisation Studio/Hochladen werden alle auf dem PC verfiigbaren
Jobsatze 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.

(et Ergebnis | Statistic | Job | Hocladen |

Bild einfiieren Verfigbare Jobsatze i, {Data JobSet

o aktueles Bid Narne Erstelt Geandert
— 1 | Jobset_t.job 26.02.2012 28,02,2012
2 | Jobset_2.jch 26.02.2012 28.02,2012
Néchstes Fehlerbild 3 | Test2.job 12.03.2012 12.03.2012
4 |testL. ok 05.03.2012 05.03.2012

Bilder archivieren Upload

| Mo | 1P Adresse: 192.166.60.199 | Name: | Aktver Job: 1130b1 | EyMuszeit: 31ms I 9 @ @ @ @ 9

Abbildung 174: Vision Sensor Visualisation Studio, Job hochladen
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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
gleichen Netzwerksegment wie der PC auf dem Vision Sensor Device Manager lauft befinden, als Liste
angezeigt. Zur Aktualisierung der Liste den Button ,,Finden* driicken, fiir z.B. Sensoren, die erst nach
Aufruf von Vision Sensor Device Manager eingeschaltet wurden.

Fiir Sensoren die zwar im Netzwerk angeschlossen sind, sich jedoch (iber ein Gateway in einem anderen
Netzwerksegment befinden, bitte unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen die entsprechende |P-Adresse des
Sensors eingeben und den Button ,,Hinzufiigen* driicken.

Der entsprechende Sensor erscheint nun ebenfalls in der Liste ,,Aktive Sensoren‘ und kann nun
angesprochen und bearbeitet werden.

Seite 176 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

5.4.2 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung - Direkter
Anschluss

Herstellen einer direkten Ethernetverbindung zwischen Vision Sensor und PC

Wichtiger Hinweis:

Um den PC uber den direkten Anschluss zu konfigurieren, ist es notwendig, die IP-Konfiguration des PCs zu @ndern.
Im Vorfeld Administrator / Systembetreuer tiber Anderungen Informieren!

ja
A A
Ist der Sensor korrekt angeschlossen? Sensor korrekt anschlieRen!
- Spannungsversorgung 24V nein - Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel - Netzwerkkabel
ja A
v
Ist die elektrische Verbindung OK?
- griine Pwr-LED am SBSI ist aktiv nein
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt" an
(Systemsteuerung = Netzwerkverbindung = <
LAN-Verbindung = Status)
ja ja
\ 4 A J - - - —
Passt die IP-Adresse des PCs zum Sensor? Einstellungen iiberpriifen / korrigieren
\ -IP des PCs (fixe, zum Sensor korrespondierende IP):
Sensor IP: 192.168.100.100/24 (default)
. . z.B.192.168.100.101
-PC:z.B.192.168.100.101/24 neinp
. _ - Subnetzmaske: 255.255.255.0
(/24 bedeutet, 24Bit Subnetzmaske = . .
255255.255.0) Konfiguration: Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindung =
LAN-Verbindung = Eigenschaften = Internetprotokoll (TCP/IP)
. ja <
ja
Netzwerkverbindung "Reparieren”
Ggf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
v v Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindung = Rechtsklick =
auf verwendete LAN-Verbindung = Reparieren
Vision Sensor Device manager findet Sensor? (I8scht u.a. ARP Cache).
- Vision Sensor Device manager starten . N
- Schaltfléche "Find" driicken neinp IP-Verbindung priifen
- Sensor markieren - in Eingabeaufforderung: ping 192.168.100.100
- Schaltflédche "Verbinden" ist aktiv? (IP-Adresse des Sensors) [ENTER]
Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
(Eingabeaufforderung:
Start = Alle Programme = Zubehér = Eingabeaufforderung)
nein ja
\ 4
) Firewall deaktivieren / anpassen nein
a Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
IP-Verbindung prifen (siehe oben)
Achtung!
Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder
v aktivieren
Vision Sensor Device manager < ja

startet Anwender-Software?

- Doppelklick auf Sensor in der Liste Sensor- und Softwareversion priifen

-PC-Software startet. nein -Sensorversion wird im Vision Sensor Device Manager
angezeigt (z.B. 1.0.0.0).
ja
v

Nun kann die Parametrierung des Sensors erfolgen.

Abbildung 199, Direkter AnschluB3 Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung
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FESTO

5.4.3 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung — Anschluss
liber Netzwerk

Herstellen einer Ethernetverbindung zwischen Vision Sensor und PC iiber ein Netzwerk

Wichtiger Hinweis:

Um den Vision-Sensor fir das Netzwerk zu konfigurieren, ist es notwendig, diesen in das Netzwerk zu integrieren.

Var 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 fiihren.

Zur Konfiguration des Sensors ist die Vision Sensor -Software und eine Kommunikation zwischen Sensor und PC erforderlich.
Um diese aufzubauen, bendtigt der Sensor eine freie IP-Adresse*1).

ja
v
Administrator / Systembetreuer befragen, ob in » IP-Adresse alternativ liber eine Direktverbindung
die IP-Adresse 192.168.100.100/24 frei ist? nein umkonfigurieren (siehe 1. Direkter Anschluss).
ja ja
v \J
Ist der Sensor korrekt angeschlossen? Sensor korrekt anschlieRen!
- Spannungsversorgung 24V nein P - Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel - Netzwerkkabel
ja 4
A4
Ist die elektrische Verbindung OK?
- grine PWR-LED am Vision Sensor ist aktiv nein
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt" an (Systemsteuerung =
Netzwerkverbindung = LAN-Verbindung = < nein
Status)
ja ja «
v A4
Vision S(:_nzorSDeviceomanager nein Netzwerkverbindung "Reparieren”
s ins N 12:: it te":‘"' d einschalt Ggf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
eEr;s\c;_r In$ Se erDs ecken und einschalten > Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindungen = Rechtsklick
sion Qenssor evice nj::ﬁager starten auf verwendete LAN-Verbindung => Reparieren
ensor auswanien. (I&scht u.a. ARP Cache).
ja IP-Verbindung priifen
v - in Eingabeaufforderung: ping Xxx.xxx.xxx.xxx
Die IP-Adresse des Sensors konfigurieren (IP-Adresse”1) des Sensors) [ENTER].
A » Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
Setze IP IP-Adresse *1) und Subnetzmaske . X
- (Eingabeaufforderung:
eintragen Set IP Sensor neu starten M >
I Start = Alle Programme = Zubehér = Eingabeaufforderung)
(Spannungsversorgung fur mind. 6 Sekunden
trennen)
nein
ja A 4
v nein Firewall deaktivieren / anpassen
Vision Sensor Device manager Nachfrage bei Adm|_n|5trator.’€3ystembeireuer.
. h IP-Verbindung prifen
findet Sensor mit neuer IP? W . itive Antworte b d it it "ig"
_ Schaltfiache "Find" driicken enn vier positive n ausgegeben werden, weiter mit "ja".
- Sensor markieren Achtung!
Schaltflache "Verbinden" st aktiv? Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder aktivieren
ja )
Ja
- ' - v
Vlsnor:ts‘:e:nsor I:c)ie\rlge&r:'lvanager ) Sensor- und Softwareversion priifen
startet Anwender-cottware:: nein P Sensorversion wird im Vision Sensor Devive Manager

- Doppelklick auf Sensor in der Liste
- PC Software startet.
ja

v

Nun kann die Parametrierung des Sensors

erfolgen.

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
verwendet:

* 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
folgende 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
Netzwerk 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 Sensar hinzdfgen

P adesse | 192,168,30199  w || Hinufogen |

Gateway:

Subnet 1 e.g.
IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.265.255.0
Gateway: 192.168.20.1

Router
IP- LAN / Gateway
192.168.30.1

Subnet 2 e.g.
1P: 192.168.30.x
Subnetmask: 255.2565.255.0
Gateway: 192.168.30.1

Subnetmask:
Gateway:

Subnetmask:

Vision Sensor Benutzerhandbuch

192.168.20.199
255.255.255.0
192.168.20.1

192.168.30.199
255.255.255.0
192.168.30.1

Abbildung 175: Zugriff auf Vision Sensor iiber Netzwerk, gleiches oder anderes Subnetz

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

o Auf PCI (Firmennetz [) in Vision Sensor Device Manager die IP- WAN des Router 2 (Firmennetz 2)
unter ,,Aktiven Sensor hinzufligen* eintragen und hinzufiigen (hier im Beispiel: 62.75.148.101)
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« InRouter 2 die Ports die vom Sensor genutzt werden sollen im Router freigeben. (s. auch Kap.
Verwendete Ethernet- Ports)

P

IP: 19216820
Subnatmack: 2B 266 2E60
Gakway: 192166.20.1

- Akkiven Sensor hinzufigen -

IP adresse |62 .75 .148.101] |+ | | Hinzufigen

LCompany- TSubnet 1 8.4,

IP: 192168 20
Subnatrask: 255.255.2650
Gateway: 1H2166.20.1

IF- LN {{Satenway 152.166.20.1
Router 1
IP-vWLAN @9, 173,184 35,191

Intarnat
YWorld YWide Wek

IF- LAN [ Gateway 182.166.50.1
Router2
IF-VWLAN: 2.9, 6275145101

LCompany- JSubnet 2 4.
IP: 192 168,50
Subratrmask: 266.266.266.0
Gty 192 168.50.1

Port- Foremrding it bei diesem Router nitig!
Alle zu nutrandan Parts milsean har ibar dia
Part- Fanvarding Tabke n den
Rautaimstellungsn fiugagaban we rden. T 7 m——— sES) 1

Kaprie e neais skaha aban, P 182,166,580, 190

Hubnetrrask: 286 256 2660
Gateumay: 192.166.30.1

Abbildung 176: Zugriff auf Vision Sensor iiber das Internet / World Wide Web

5.5 Vision Sensor PROFINET, Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des Vision Sensors mit Profinet.

Zum Datenaustausch zwischen Vision Sensor und SPS via Profinet werden dazu im Folgenden neben dem
elektrischen Anschluss die erforderlichen Einstellungen im Vision Sensor und in der SPS (beispielhaft fuir
Siemens S7) beschrieben. Die verfligbaren Telegramme sind aufgeflihrt und das Zeitverhalten kann den
Timing- Diagrammen entnommen werden.
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5.5.1 Elektrischer Anschluss Vision Sensor im Profinet-
Netzwerk

Der Vision Sensor wird per Ethernet Verbindung tiber einen Profinet Switch mit dem Netzwerk und
damit der Profinetumgebung verbunden.

Vision Sensor Ethernet connections

Ethernet switch Main centrol, company network, internet...

Gateway: 192.168.100.1

s
T

IP 192.168.100.105 IP 192.168.100.101 1P 192.168.100.100 IP 192.168.100.99 IP 192.168.100.98
HMI Panel Notebook Vision Sensor Vision Sensor Vision Sensor

(Optional, for

setup, only )

Abbildung 177: Verbindung des Vision Sensor Uber Profinet Switch

5.5.2 Konfiguration des Vision Sensor iiber Vision Sensor
Configruation Studio fiir den Einsatz mit PROFINET

Im Beispiel hier wird die Konfiguration des Vision Sensor CR beschrieben, fiir alle weiteren Vision
Sensor Typen erfolgt die Einstellung analog.
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5.5.2.1 Einstellungen in Vision Sensor Device Manager
" Vision Sensor Device Man_ ‘ ” E@é’

Datei Einstelungen  Hife
o g FESTO
laktive Sensoren
IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He Finden / Aktiven Sensor =
1|3 192,166.100.151  FESTO R38 CodeReader Stan.. 117126 Run  Fes hinzufiigen
Werden in der Auswahlliste ,Aktive
Sensoren” keine Eintrage angezeigt, obrohl
ein Sensor sngeschlossen ist, gehen Sie vie
folgt vor:
Finden / Sensor suchen:
(4] | ) Um nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfugbaren Sensoren zu suchen,
Sensoren fiir Simulationsbetrieb Klicken Sie auf Button ,Finden".
Sensortyp Hardware Variante Wersion Aktiven Sensor hinzufiigen:
1@  Object R3B ~ | Standard v | 1L17.12.3 A Wenn ein Sensor, obwohl er im Netzwerk,
2 @ CodeReader R3E ~ | Standard 117123 |* gof. auch erst hinter einem Gatevay,
angeschlossen ist, such nach sinem
weitaren mit Button ,Finden” durchgefiihrten
Suchlauf nicht in der Liste .Aktive Sensoren”
erscheint. Und aber die [P-Adresse des -
. — Sensors bekannt ist, geben Sie diese in das
P By DT Fald IP-Adresse sin und Klicken Sis
anschlieBend auf Button ,Hinzufugen'. =
P Adresse | | . . - ] [ Hinzufiigen ] [+
Startseite Zurlick Vor Drucken
Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstelungen ] [ ] [ ] [ ] [
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 178: Vision Sensor wird in Vision Sensor Device Manager angezeigt und ausgewahlt.

Beim Start von Vision Sensor Device Manager oder durch Driicken des Buttons ,,Finden* wird der
Sensor im Fenster ,,Aktive Sensoren® aufgelistet. Mit Click auf den Button ,,Einstellungen 6ffnet sich der
folgende Dialog.

5.5.2.2 Setzen von IP Adresse und Name

i - [
Vision Sensor Device Manager m
il

IPAdresse [ 192.168.100.151] |

Subnetz-Maske [ 24 |%] 255.255.255.000
Gateway 192,168,100, 100
DHCP

Sensorname FESTO

Setzen ] [ Abbrechen ]

'é!l

Abbildung 179: Setzen von IP und Name
Hier werden die IP Adresse des Vision Sensor und dessen Name vergeben.

Wird hier ein Name fuir den Sensor vergeben, der dauerhaft verwendet werden soll, muss dieser auch
identisch in der Steuerung verwendet werden.

Achtung: Diese Daten werden erst nach einem Neustart des Sensors libernommen.
Diese Eingabe mit ,,Setzen abschlieBen.

Wichtige Voraussetzungen:
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Egal welche Moglichkeiten der Einstellung verwendet werden, fiir eine funktionierende Profinet
Kommunikation miissen:

o der Vision Sensor Name im Sensor und in der Steuerung iibereinstimmen, und

« die IP- Adressen von Vision Sensor und Steuerung korrespondieren (gleicher Adressraum)!
IP Adresse und Name des Vision Sensor konnen auf verscheidene Art und Weise gesetzt werden:

« entweder von der Vision Sensor Anwendungssoftware (Vision Sensor Device Manager) aus, oder

o vom SPS Interface aus, hier Siemens TIA.
Der Name muss DNS kompatibel sein. Das bedeutet:

o Hostnamen nur die Zeichen 'a'-'Z','0'-'9", =" und '." enthalten diirfen (nur Kleinschreibung).
o das Zeichen'.' dabei nur als Trenner zwischen Labels in Domainnamen vorkommen darf
o das Zeichen '-' nicht als erstes oder letztes Zeichen eines Labels vorkommen darf

Bei der Eingabe des Namens in Vision Sensor Device Manager muss auf das Einhalten der o.g.
Konventionen geachtet werden. Bei der Eingabe im SPS Portal wird der Name automatisch konvertiert s.
Kap. Name im TIA Portal setzen (Seite 190)

" Vision Sensor Device Manager ‘ ol

Datei Einstelungen Hilfe

B 2 FESTO

{aktive Sensoren

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He Finden / Aktiven Sensor =
1@ 192.168.100.151  FESTO R38 CodeReader Stan.. 117.12.6 Run  Fes hinzufiigen
werden in der Auswahlliste . Aktive
Sensoren” keine Eintrsge angezeigt, obwohl
ein Sensor angeschlossen ist, gehen Sie vie
folgt vor:
Finden / Sensor suchen:
(4] | [+ uUm nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfigbaren Sensoran zu suchen,
Sensoren fur Simulationsbetrieb klicken Sie auf Button .Finden".
Sensortyp Hardware Variante ersion Aktiven Sensor hinzufiigen:
1@ Object R3B ~ | Standard v 117123 |- Wenn ein Sensor, obvohl er im Netzwerk,
2@ CodeReader R3B ~ | Standard vL17123 v gsf. 2uch erst hinter einem Gatevay,
sngeschlossen ist, such nach einem
weiteran mit Button .Finden” durchgsfihrten
Suchlauf nicht in der Liste ,Aktive S=nsoran”
erscheint. Und aber die [P-Adresse des L
: I Sensors bekannt ist, geben Sie diese in das
R Feld 1P-Adresse =in und klicken Sie
anschlieBend suf Button ,Hinzufigen'. =
P adresse [ . . . v | [ Hnaufugen | =
Startseite Zuriick vor Drucken
e T [ " I I I
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255,255,255, 128 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 180: IP und Name wurden aktualisiert

5.5.2.3 Vision Sensor Configruation Studio 6ffnen

Mit Click auf ,,Konfigurieren® in Vision Sensor Device Manager, und auf ,,OK* im folgenden Dialog startet
Vision Sensor Configruation Studio.

i "
" Vision Sensar Device Manager ﬁ

Run-{Modus des Sensors wird gestoppt. Machten Sie fortsetzen?

‘ iﬂl{ H x.ﬂ.hl:-red'len
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Abbildung 181: Vision Sensor Configruation Studio 6ffnen

5.5.2.4 Schnittstelle ‘“Profinet’” auswahlen

FESTO

Unter Ausgabe/Schnittstellen/Profinet wird tiber die Checkbox die Profinet Schnittstelle ausgewahlt und

der Profinet Stack damit auch gestartet.

e Tion Senzor Connan e e — \ ‘ ‘ [E=REE
r
Datei Ansicht Optionen Hilfe
- e
PoEd-cellep ? FESTO
Bedienschritte Hilfe | Ergebnis | Statistik
: : -
EX Schnittstellen I
8
Trigger / Bidaktualisierung
Einzelbiid
Trigger
Kontinerich
Verbindungsmodus
= < Start
& Onlne Offine G = Startseite || zuuck [ vor || Drucken
Ausgabe einrichten
Pirbelegung | Ausgangssignale | Schnitstellen | zeitsteuerung | Datenausgabe |
Name Enstelung 1 Enstelung 2 Enstelung 3 Logische Ausgange Aktiv
1 Interme 1/0 PP &
2|R3422 [Rsa22 EE o =)
3 |Externe 1/0 Erneiterung (8 Eingange, 32 Ausgange
4 |Ethernet (In)2006 =
5 | EtherNet/IP
6 Profinet v
Modus: Config | Name: FESTO | Aktiver Job: 1lab1 Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.3kB/40.3MB| [X:0 V:01:0 bor @ @ © @ @ O

Abbildung 182: Aktivierung Profinet in Vision Sensor Configruation Studio

5.5.2.5 Telegramm definieren

Im Tab Datenausgabe konnen die Daten, die ausgegeben werden sollen frei definiert werden. Dies muss

fir Profinet im Format ,,Binar* erfolgen.

5.5.2.5.1 Definition der Ausgabedaten

Die Ausgabedaten selbst werden identisch wie bei Ausgabe tber Ethernet TCP/IP oder RS422 in: Vision

Sensor Configruation Studio/Ausgabe/Datenausgabe konfiguriert.

Die Beschreibung dazu ist zu finden in der Vision Sensor Bedienungsanleitung in Kapitel Datenausgabe
(Seite | 15) mit Aufruf iber: Vision Sensor Configruation Studio/Hilfe/Bedienungsanleitung.
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" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser =N
Datel Ansicht Optionen Hife
foga-=ele o ¢ FESTO
&
e — Hife | Ergebris | Statitic
: .
& Datenausgabe =
Detektoren
Konfiguration der Datenausgabe fur die sariallen ||
Schnittstellen RS422 und Ethemet sovie far die
Srdbiviarang In ee-Daratan. tior keanen
samtliche Einstellungan, welcha Ergebnisdatan
i vom Vision Sensor ber die zuvor susgevahlte
' und aktivierte Schnittstelle ausgegeben werden
S e Kommunikation ASCIT
S le Kommunikation BINAR
EtherNet/IP Assembly Response
EtherNet/IP Assembly Request
Trigger / Bildaktualisierung 5
Enzelbiid I
Trigger
!
Abbildung; Abbildung, Ausgabe, Reiter L
Verbindungsmodus Datenausgabe £
, . - = < Start >
! Onine - Offine ([me hd U [ startsete |[ zuick ][ ver ][ Orucen
Ausgabe einrichten
[ Pinbelegung | 1 | zeitste. Datenausgabe |
Binar 3| Vorspamn [ ] b Nutzdaten
Nach:
ecspann [ J Aktiv  Detektor  Wert Min. Linge An +
Trennzsichen [ ] 1‘ ¥ | Detectort Datacode-1: String = :]
( r= ]
Export Gewahite Felder Telegrammiznge Statusbyte
Detektorergebrisse Digitalausgange Log. Ausgange gy
Ausfihrungszeit Aktiver Job Priifsumme o] [ ] Ab
Madus: Config | Name: FESTO | Aktiver Job: 1lob1 | zykluszeit: (nja) | Flach: 0.3k8/40.3M8| |X 0 bor @ @ ®©® 8 @ O

Abbildung 183: Datenausgabe erstellen. Protokoll : Binar

5.5.2.6 Sensor starten, Daten ausgeben

Mit ,,Start Sensor* werden die Daten auf den Vision Sensor iibertragen und dieser gestartet. Der Sensor

ist nun im Run Modus und gibt die Daten wie definiert aus.

Abbildung 184: Starte Sensor

Seite 186

- Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser =
Datei Ansicht Optionen Hilfe
froEd-cellep ? FESTO
—— - Hife | Ergebnis | Statisti
Job 1 i o
& Ergebnis =
Detektoren
Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf
dem PC ausgefilhrt, und
Ausgabe "' Fenstar mit
und Auswerteergebnissen angezeigt. Die
Ergebnis 11 Ausfiihrungszeiten werdan in diesem Modus |
g nicht sktualisiert, da sie vom Sensor nicht
Im Run-Modus werden die detaillierten
Priifergebnisse des in der Auswahlliste
markierten Detektors angezeigt.
1m Bildfenster werden — sofern singestellt - das
Bild, die Such- und Markmalsbereiche und
Ergebnisgrafen angezsigt.
Trigger  Bidaktualiserung
Enzebild o
Trigger .
Kontinuierich Ll
Verbindungsmodus T
. 2 = < Start >
©oe  Ooie | [ ][ : O (oo |[ 2 J[ ) oam |
Ergebnisse/Statistik
Ergebnisse Statistk
Detektor Score | Zeit Detektortyp Detektorergebnisse Alle Auswertungen
1 Detector1 @ 100.0 20ms Datacode String Abgeschnith Stringlénge Q1 Qi ’
1.1 DEMO2 5 nfa nfe
shiechttele [0 |[000%
Minimale:
Ausfiihrungszeit Aoms
Maximale
Ausfiihrungszeit 75ms
Mittlere
(el [ [ |G [ [+) 4ams
Modus: Run | Neme: FESTO | Aktiver Job: 1Jobt | Zyduseeit: 43ms | Flash: 0.3k8/40.3M8 X 0 bor @ @ © @ @ O
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5.5.3 Profinet- Konfiguration der SPS am Beispiel einer Siemens
S7-1200 TIA 12

Diese Beschreibung zeigt alle SPS Screenshots in englischer Sprache, ggf. TIA Software auf Englisch
umstellen.

5.5.3.1 Neues Projekt anlegen

Projekt anlegen unter: Project/Create new project

. I
Create a new project X
Froject name: | |
Fath: |C:".D-:-|<L||'n-?|'|t-? und Einstellungent  Eigens D-.=|___|
Author | |
Carnrment: i
L
Create ‘ | Cancel

Abbildung 185: Neues Projekt anlegen

5.5.3.2 GSD Datei auswahlen

Zunachst muss eine Profinet- fahige Steuerung zum Projekt hinzugefligt werden.

Um die Profinet- Funktionen des Vision Sensor nutzen zu kénnen, muss die entsprechende Vision
Sensor- GSD Datei in der jeweils aktuellen Version installiert werden. Dies erfolgt unter: Options/Install
general station description file. Die GSD Datei ist im Installationspfad des Vision Sensor unter:
.\\Programme\Festo\SBSI Vision Sensor zu finden, und steht auch zum Download unter www .festo.com
bereit.

Install general station description file %
Source path: |.'.Documents'.f'-.utomatisierung'.S?-12UD_SBSI_FESTO_HI\-1I_Pr0jekt'.."-.dditionaIFiles'.GSD| E
Content of imported path
@ File Version Language Status Info
E GSDML2.3-Festo-SBSI-2015030...  3i5/20151.. English SBSI Vision ...

h r Install 1 | Cancel
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Abbildung 186: GSD Datei auswahlen und installieren

5.5.3.3 Vision Sensor zum Projekt hinzufiigen

Die Vision Sensor Module werden im Hardware- Katalog unter: Other field devices/ProfiNet
IO/Sensors/ Industriesensorik GmbH hinzugefiigt.

& | Catalog

|-:Sear|:h:- |
E Filter

b p_[. Controllers
» [ HM
¥ P_[. PC systems
b P'_[. Drives & starters
» [ Network compaonents
» (1 Detecting & Menitaring
b p_[. Distributed IO
b [ Field devices
- p_[. Other field devices
« [ FROFINETIO
v (1 Drives
b P'_[. Encoders
¥ P_[. Gateway
» [ Ident Systems
- p_[. Sensors
b [ Siemens AG
- p_[. Festo
« [ SBSI Vision Sensor

[l ses

v |1 FROFIBUS DF

Abbildung 187: Vision Sensor zum Projekt hinzufiigen

5.5.3.4 Vision Sensor mit SPS verbinden

Per Drag and Drop kann nun ein Vision Sensor Modul vom Katalog in die Network View gezogen
werden. Der Vision Sensor wird liber Profinet mit der Steuerung verbunden. (s. Tab Network View).
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FESTO_HMI Projekt
sindow

——
T E R R I oo & coomne fp BB X (1)

Totally ntegrated Automation
HES PORTAL.

)

3 comectons [F1 e |=) % 2 @ s [100% =

m
g0

[

ecee o

|y |

o ] ]

[Srroperies [Pinfo ] % Diagnostics

Abbildung 188: Vision Sensor mit SPS verbinden

5.5.3.5 Einfligen der I/O Daten

Im Tab ,,Device View* sind per Default die Module CTRL (Control) und STAT (Status) aktiviert.
Optional kann ein DATA (Data Modul) mit einer bestimmten NutzgroBe hinzugefiigt werden.

Im Beispiel: 2 Byte + 16 Byte Nutzdaten (| Byte: Image ID; | Byte: Result data overrun (s. Modul 3: “Data”
(Von Vision Sensor an Steuerung) (Seite 202)), + 16 Byte Daten). Sind die Daten langer als der definierte
Bereich werden diese abgeschnitten (Result data overrun = 1), sind sie kiirzer wird der Rest bis 16 Byte

mit 00h aufgefiillt.

D [sesi v & [(&)H & [o0w [+ =
P Go to network view
&
(2]
—
—]
B <5
ol
- i R
T
[<] [T B
i
| Device overview
- [Module Rack  slot I address | Q address | Typ Order no. Firmuare Commen it
i~ sesi o 0 sesi
» Interface o 0x sesI
7] CTRL (3 bytes)_1 o 1 1.3 CTRL (3 bytes)
H STAT(6 bytes)_1 o 2 1.6 STAT (6 bytes)
H DATA (2 + 16 bytes)_1 o 3 68..85 DATA (2 + 16 bytes)
H REQU (4 + 16 bytes) 1 o 4 64.83  REQU (4 + 16 bytes)
H RESP (4 + 16 bytes)_1 o 5 86..105 RESP (4 + 16 bytes)

Abbildung 189: 1/0O Daten einfligen

5.5.3.6 IP Adresse Vision Sensor im Projekt setzen (Moglichkeit 1)

Die IP Adresse des Vision Sensor kann liber das Projekt in der Steuerung vergeben werden. Dazu Option
,»Set |P address in the project* auswahlen und IP eingeben. Adresse aus Feld ,,IP address* wird in den
Vision Sensor geschrieben. Die IP Adresse der Steuerung und des Vision Sensor mussen ungleich sein,
aber korrespondieren, d.h. im gleichen Adressraum liegen.
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[l Properties [} info_&)| % Diagnostics

|| General [ I0tags [ Texts

» General
~ PROFINETinterface [X1]
General Interface networked with

Ethemet addresses

Ethernetaddresses
» Advanced options Subnet. | PNIE_1 [-]

Sadings deriber

Hardware identifier

1P protocol
[ use IPprotacal
(@ SetlPaddress in the project

IFaddress: [ 192 . 168 _ 100 _ 100

O set P address using a different method

PROFINET

(V) Generate PROFINET device name

PROFINET device name [sbei |

Converted name: |sbsi |

Abbildung 190: IP Adresse Vision Sensor im Projekt setzen

Der Vision Sensor kann auch ohne laufendes Profinet genutzt, und daher via Vision Sensor Device
Manager konfiguriert werden.

Stimmt die IP des Vision Sensor mit der im TIA Projekt nicht liberein, so wird die Steuerung das Setzen
der IP veranlassen. Dabei wird die urspriingliche Konfiguration im Vision Sensor mit 0.0.0.0
Uberschrieben. Das heifB3t die IP wird zwar korrekt gesetzt, die IP- Konfiguration (wichtig fiir einen
Neustart evtl. ohne angeschlossene Steuerung) aber geloscht.

5.5.3.7 IP Adresse in Vision Sensor Device Manager setzen
(Moglichkeit 2)

Die IP- Adresse des Vision Sensor kann auch liber Vision Sensor Device Manager gesetzt werden, dazu
Option ,,Set IP Address using a different method* im SPS / TIA Interface auswahlen. IP Adresse iiber
Vision Sensor Device Manager setzen s. Kap. Setzen von |P Adresse und Name (Seite 183)

[ Properties %44 Info_@)] &l Diagnostics |

| General [ 10tags [ Texts

b General
~ PROFINETinterface [x1]
General Interface networked with
Ethemetaddresses

) Advanced options. Subnet: [ PNIE_1 I~

Hardware identifier

Ethemet addresses

IP protocol

[ Use 1P protacal

(O setIP address in the project

(@) {SetiP address using a difierent method

PROFINET

(V) Generate PROFINET device name autamatically

PROFINET device name |[chei |

Converted name: |sbsi |

Abbildung 191: IP Adresse des Vision Sensor in Vision Sensor Device Manager setzen, Einstellungen dazu
im SPS/TIA Interface

5.5.3.8 Name im TIA Portal setzen

Um den Namen des Vision Sensor aus dem TIA Portal heraus zu setzen gibt es zwei Moglichkeiten:.

Seite 190 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

5.5.3.8.1 Name automatisch generieren

Der Profinet Name des Vision Sensor kann in der Steuerung automatisch generiert werden. Option:
,»Generate Profinet device name automatically* tibernimmt Name aus dem Projekt. Dieser Name stammt
urspriinglich aus der GSD- Datei.

5.5.3.8.2 Name manuell eingeben

Wenn die Option ,,Set PROFINET device name using a different method* aktiviert ist kann ein beliebiger
Name editiert werden.

Info: Im Feld ,,Converted name* wird ggf. ein abweichender Name als eingegeben angezeigt der dann auch
so benutzt wird, da im Profinet nicht alle Zeichen genutzt werden konnen ist eine Konvertierung evtl.
notig und wird hier automatisch gemacht. (Namen miissen DNS kompatibel sein, s. dazu auch Kap.Setzen
von IP Adresse und Name (Seite 183))

Wird der Namen des Vision Sensor auf diesem Wege eingestellt, muss dieser in jedem Fall, wie im
Folgenden unter Name in Vision Sensor schreiben (Seite 191) beschrieben, mit dem ,,Assign PROFINET
device name“- Tool auf den Sensor geschrieben werden, da dieser sonst nicht ibernommen wird.

Der Profinet Name im Projekt und im Vision Sensor miissen iibereinstimmen.

[ Properties %} Info_| 2 Diagnostics |

| General [10tags [ Texts

» General
~ PROFINETinterface [X1]

Ethemet addresses

Interface networked with

Subnet: |PNIE_T =

1P protocol

[ Use P protocal

PROFINET

PROFINET device name | sbsi

Convertad name: [sbsi |

bevice rumber

Abbildung 192: Name im Projekt setzen

5.5.3.9 Name in Vision Sensor schreiben

Um eine Kommunikation aufbauen zu konnen, muss, wenn dieser aktualisiert werden soll, der Profinet-
Name noch in den Vision Sensor geschrieben werden.

Dies geschieht mit dem Tool: Online/Assign PROFINET device name. Dazu entsprechendes Gerat
(Vision Sensor ) auswahlen und Name mit ,,Assign name* Gibernehmen.
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‘Assign PROFINET d2Vice name. X

PROFINETdevice name: | sbsi [+]
Type:  [sEs| |

Type of the PGIPC interface: ﬁ_PNw‘IE |‘|

PGIFC interface: ﬂlntel(ﬁ} Ethernet Connecti...| ™ @g

D Only show devices of the same type

["] Only show devices with bad parameter settings

m - D Only show devices without names
[ Flash LED Accessible devices in the network: L\\,
IP address MAC address Type Name Status
192.168.100.100 00-0E-FO-01-10-04 Festo shsi G QK
192.168.100.102 00-1C-06-11-D1-C1 57-1200 ple_1 0 oK
192.168.100.105 00-1C-06-11-FD-96 SIMATIC-HM hmi_1 0 QK

Abbildung 193: Name in Vision Sensor schreiben

5.5.3.10 Projekt tlibersetzen und auf Steuerung laden

Zum AbschlieBen der Konfiguration und Ubernehmen der Anderungen das Projekt . iibersetzen, und 2.
auf die Steuerung laden.

Froject  Edit  ¥iew Insert  Online  Options  Tools  Windoy &
5 (M saveproect S ¥ = F X 9 (d: § '@, O [ & Goonline ¥ Gooffline n"p[! I of e e il

Abbildung 194: Projekt libersetzen und auf Steuerung laden

5.5.3.11 Zuordnung der Ausgangsdaten

Die Zuordnung der Ausgangsdaten des Vision Sensors zu den Daten im Profinet-Protokoll kann auf
folgende Weise erfolgen:

Schritt 1) Variablentabelle in der SPS erstellen

Device overview
.. [module Rack | slot laddress | Q address | Type Order ne. Firmware Comment
’I - SBSI o 0 SBSI
I » Interface 0 0x1 sBsl
I CTRL (3 bytes)_1 (] 1 1.3 CTRL (3 bytes)
kL STAT (6 bytes)_1 o 2 1.6 STAT (5 bytes)
L DATA (2 + 16 bytes)_1 o 3 DATA (2 + 16 bytes)
5 REQU (4 + 16 bytes)_1 [ 4 64.83  REQU (4 + 16 bytes)
k RESP (4 + 16 bytes)_1 (] 5 86..105 RESF (4 + 16 bytes)

Abbildung 195: Device Overview

Schritt 2) Die Startadresse fiir eine Eingangsvariable kann aus ,,Device Overview*
entnommen werden.
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Y IEL
i Name Address Display format Monitor value Modify value 7

1 ] s %IB6E Hex [=] 16200
2 %IB6S Hex 16800
B "Datal” %IB70 Hex

4 "Data2” %IB71 Hex

5 "Data3” %IB72 Hex

6 "Datad” WIBT3 Hex

7 "Data5” HIBT4 Hex

8 "Datak” %IB75 Hex

9 "Data?” %IB76 Hex

10 "Data8" %IB7T Hex

11 "Data9” %IB78 Hex

12 *Datal10" HIB7S Hex

13 *Datal1” WIBBO Hex

14 *Datal2” %IBE1 Hex

15 *Datal13” HIBE2 Hex

16 “Datalsd” HIBES Hex

17 *Datal5s” %IB84 Hex

18 "Datals” %IB8S Hex

19 <Add news

Abbildung 196: Variablentabelle

Schritt 3) Konfiguration im Vision Sensor Configuration Studio erstellen und
konfiguriertes Protokoll als CSV Datei abspeichern.

Trigger =
Speichern unter
Bl Desktop »
Connection mode UU ‘ P — —
@ Online Offline Organisieren = Neuer Ordner
o .
.7 Favoriten — 4 Dateiordner (1)
Bl Desktop
D load PPT_Prdsentaticnen
- - & Downloads = | Dateiordner
1/0 mapping I Digital output 1 Ir] %] Zuletat besucht E
Start 4 Microsoft Excel-CSV-Datei (1)
Troler 4 Bibliotheken B Protocol
(=] Bilder Microsoft Excel-CSV-Datei
Si itol = vies
eparator j Dekumente 332 Bytes
| End of Telegram| B videos 4 Verknupfung (1)
Save to file Selected fiel T Erweiterung_Profinet -
I & Computer [y 5 F Verknupfung
Detectorred | TP @ Verknagfung
Sa Windows7 (C:) -
Execution i
Dateiname: Protocel
Mode: Config | Name: sbsi | Active j Dateityp: [’-CW

Abbildung 197: Ausgabeformat als CSV- Datei speichern

Schritt 4) CSV-Datei im Excel 6ffnen: Byte Belegung

Al - Jr | Byte position !
A B C D E F G H J K -
1 [Byte position [Datatype  Field Detector nami Value Length Detector num Detector type
2 1 Byte Detector Detector1 Overall result 1 1 Contour
3 2 Integer Detector Detector1 Pos X 4 1 Contour
4 6 Integer Detector Detectorl Pos Y 4 1 Contour
5 10 Integer Detector Detectorl Angle 4 1 Contour
[
7
8
g
Protocol ® [N 1 v
BEREIT i) M -————+ 100%

Abbildung 198: Ausgabeprotokoll in Excel- Darstellung
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Fir die Beschreibung des Formats der Profinet Data- Modul s. Modul 3: “Data” (Von Vision Sensor an
Steuerung) (Seite 202)

Schritt 5) Es ergibt sich die folgende Zuordnung zwischen den Eingangsdaten der SPS

Display format Monitor value Modify value # Comment
Hex [+] 16801
Hex 16800
Hex 16801
Hex 16#00
Hex 16803
Hex 16898
Hex 168C6
Hex 16800
Hex 16805
Hex 16488
Hex 16885

12 “Data10” Hex 168FF
13 “Datal1” Hex 16&#FF
14 "Data12" Hex 16&#FF
15 "Data13" Hex 16878
16 "Datal4” Hex 16&#00
17 "Data15" Hex 16#00
18 “Datals” Hex 16800
19 <Add new>

Abbildung 199: Eingangsdaten SPS

... und dem konfigurierten Protokoll:

Al - Jr | Byte position v
A B C D E F G H J K -
1_[Byte position [Dataype  Field Detector nami Value Length Detector num Detector type
2 1 Byte Detector Detector] Owerall result 7 1 Contour
3 2 Integer Detector Detector| Pos X 4 1 Contour
4 &
L nieger e Detecior  Poc 4] 1 Contour
s [ 70 Integer Detector___Detecior1__Angle g | 1 Contour
6
7
8
9
Protocol ® [ < v
BEREIT i) M -———+ 1w0%

Abbildung 200: Im Vision Sensor konfiguriertes Protokoll

Schritt 6) Vision Sensor Triggern und Ergebnis in PC Software anzeigen

Results/ statistics
Results Statistcs
Detector Score  Time Detector type Count: 1
1fDetectort.  © 1000 32ms Contour Position X 235.7px Position ¥ 362.6 px
Pass 1 100.00%
Delta pos.X 0.3px Delta pos.Y D4px Fal o 0.00%
‘‘‘‘‘‘‘ =
Position control off Angle 010 execution time e
Maximum
sems
Delta angle o1 s ™ execution tine
Average
Gl [}) execution time Sems

Abbildung 201: Ergebnisdaten im Vision Sensor Configuration Studio
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Schritt 7) Folgende Daten kommen Online im SPS / TIA- Portal an:

FESTO

s 7 & 2 %]
i MName

v O
2

*Datal”
4 “Data2”
5 “Data3”
6 “Data4”
7 “Datas”
8 "Datat”
9 "Data?"
10 *Datad"
11 “Datag”
12 "Data10”
13 "Data11®
14 *Datal2"
15 *Data13"
16 "Datal4”
17 *Datal5"
18 “Data16”
19

Address

%IB63

%IB6S
%IBT0
%IBT 1
%IBT 2
%IB73
%IB74
%IB75
%IB76
%IB7T7
%IET8
%IBTS
%IEB0
%IE81
%IB82
%IBB3
FIBE4
%IEB5

Display format
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex
Hex

Monitor value
[+] 16801
16&#00
16801
16800
16803
16#98
168#C6
16#00
16#05
16#88
16885
168FF
16&#FF
16&#FF
16878
16&#00
16#00
16800

Abbildung 202: Daten in der SPS / TIA- Portal

Umrechnung von Bindr- Werten

Modify value

2

Comment

Alle detektorspezifischen Daten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen, mit 1000 multipliziert,
ubertragen, und miissen nach Datenempfang deshalb wieder durch 1000 geteilt werden. Die Werte
werden im Format ,,Big Endian" libertragen.

Zur Umrechnung folgende Formel verwenden: (Beispiel: ,,Score" Werte (Binar Protokoll))

Im Vision Sensor Configuration Studio bzw. Vision Sensor Visualisation Studio wird ,,Score" = 35

angezeigt.

Via Ethernet werden dann z.B. folgende vier Bytes empfangen: 000,000, 139,115.

Formel zur Umrechnung: (HiVWordByte*256 + HiLowByte) *65536 + HiByte*256 + LoByte = Value

Da Big Endian (vom Sensor) geschickt wird, gilt:

000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, |15 = LoByte
(0*256 + 0) * 65536 + (139*256) + 115 = 35699/ 1000 = 35,699 (= echter Score Wert).

Winkelangaben bzw. andere negative Zahlen werden im Zweierkomplement dargestellt.

Dain der Variablentabellen fiir z.B. die erste Position X folgendes ankommt (in HEX dargestellt):

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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- "Data2" WIB7 1 Hex 16800
5 *Data3” HIB72 Hex 16803
6 "Datad” WIBEY 3 Hex 16838
7 "Datas” HIB7 4 Hex 168C6

Abbildung 203: Datenausgabe Position X

gilt:

HiWordByte = 00 = %IB7|

HiLowByte = 03 = %IB72

HiByte = 98 = %IB73

LoByte = Cé6 = %IB74

d.h. in HEX wiirde einfach folgender Wert aufgefiihrt werden (ohne obige Rechnung)
000398C6 = 235718/ 1000 = 235,718 (vergleiche mit Screenshot "Result / statistics" unten)

Results/ statistics

Abbildung 204: Ergebnisdaten des Vision Sensors

Das selbe gilt fiir z.B. den Winkel in HEX:

12 "Datal0® Hex 16#FF
13 *Datall1” Hex 168#FF
14 "Datal2" Hex 16#FF
15 "Datal3" Hex 16878

Abbildung 205: Datenausgabe Winkel

FFFFFFZ8= 1111 LLEE 1T eerr ol 1000

Da bei Winkel 2er Komplement gilt, muss hier invertiert werden, + |, d.h.:
+ 0000 0000 0000 0000 0000 0000 100001 '

+ 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0001

= 0000 0000 0000 0000 0000 0000 1000 1000 = 136/ 1000=0,1°
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Wichtig: FFFF = "MINUS", d.h. = -0,1°

FESTO

5.5.4 Profinet- Telegrammbeschreibungen Vision Sensor

5.5.4.1 Modul I: ,,Control‘ (Von Steuerung an Vision Sensor)

Name in Steuerung ,,CTRL (3 bytes)*

Byte-
Position
im
Modul

GroBe
in
Bytes

Name

Datentyp

Bithnummer

Bedeutung

Reset
Error

| Bit

Reset Error |oscht den 4Bit Fehlercode im Modul:
,,Status”.

Steigende Flanke (low ==> high) loscht
Fehlercode.

HWV-
Trigger
Disable

| Bit

Dieses Bit dient zum Disable des Hardware
Triggers. Das gilt im Trigger- und im Freilauf-
Mode.

Low (0): Hardware Trigger oder Freilauf enabled.
High (1): Hardware Trigger oder Freilauf
disabled.

Falls der Digital Eingang "Trigger enable" genutzt
wird, missen zum Akzeptieren eines Triggers
beide Bedingungen (Digitaler Eingang ,,Hardware
Trigger* und ,,HW- Trigger Disable- Bit“ auf
“Enable” gesetzt sein.

Trigger

| Bit

Steigende Flanke (low ==> high): Trigger, wird
sofort ausgefuhrt.

Falls der Trigger nicht ausgefiihrt werden konnte,
bleibt das Trigger Ack-Bit low und Bitfeld "Error"
weist den Fehlercode "I: Failure trigger request”
auf. S. auch Timing Diagramm, Kap. Fall: Trigger
nicht moglich (not ready) (Seite 204)

Change
job

| Bit

Steigende Flanke (low ==> high): Umschalten auf
Job mit Nummer "Jobnumber" aus Modul
Control.

Beim Ausflihren dieses Requests kann es zu
Verzogerungen kommen.

Nach einem erfolgreichen Jobwechsel, zeigt das
Byte "Jobnumber" im Modul Status den gleichen
Wert wie im Modul Control.

Falls der Jobwechsel nicht durchgefiihrt werden
konnte (auf Grund eines Fehlers, z.B. falsche
Jobnummer) weist das Bitfeld "Error" den
Fehlercode "2: Failure change job" auf (und Ready

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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bleibt low!). S. auch Timing Diagramm, Kap. Fall:
Jobchange nicht moglich (z.B. falsche Job
Nummer) (Seite 206)
Steigende Flanke (low ==> high): "Switch to Run"
wird ausgefiihrt. Erfolg oder Fehler des Switch to

Switch Run Requests wird angezeigt im Bitfeld "Error"

o FUn | Bit 4 (Fehlercode "3: Failure Switch to run request")
und Bit "Operation Mode". S. auch Timing
Diagramm, Kap. Fall: Switch to run nicht moglich
(Seite 206)

Reserve | | Bit

Reserve | | Bit

Reserve | | Bit

Reserve | | Byte
Jobnummer auf die umgeschaltet werden soll, bei

Job der steigenden Flanke des Change-job Bit.

2 b us Binarer Wert |1-255 fiir "Jobnumber Change"

number 0 steht fur: ,,Keine Umschaltung”, auch wenn das

Change job Bit wechselt.

Beispiel 1.1: Modul | “Control’’: Trigger Bit gesetzt

Bit muss wechseln von 0 auf |, und so bleiben bis Trigger ack. empfangen wurde.

Byte 0 Byte | Byte 2

Bit 2:Trigger Bit = |

(Rest nicht relevant in diesem Fall) Reserve Reserve

07 |06 |05 [04 |03 02 [0 |00 |17 |16 |15 |14 [13 |12 [0 |10 |27 |26 |25 [24 |23 |22 |21 |20
X X X X X | X X X X X X X X X X X X X X X X X X
Beispiel 1.2: Modul | “Control’’: Change Job
Bit muss wechseln von 0 auf |, und so bleiben bis Change job ack. empfangen wurde.

Byte O Byte | Byte 2

Bit 3:Change job = | Reserve Job number: Binarer Wert

(Rest nicht relevant in diesem Fall) z.B.= 10101010 (=170dez)

07 |06 |05 [04 |03 02 [o4 |00 |17 |16 |15 |14 [13 |12 11|10 |27 |26 |25 [24 |23 |22 |21 |20
X X X X | X X X X X X X X X X X | 0 | 0 | 0 | 0

5.5.4.2 Modul 2: “Status” (Von Vision Sensor an Steuerung)

Name in Steuerung ,,STAT (6 bytes)*

Seite 198
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Byte-

. GrofBe
Position | .

in Name
Bytes

i Datentyp

Modul

Bitnummer

Bedeutung

Ready | Bit

Vision Sensor ist bereit fir die nachste
Auswertung. Ready = |.

Achtung: Das Ready Bit ist ausschlieBlich zu
Anzeige der Bereitschaft des Vision Sensor
zur nachsten Auswertung reserviert. Es ist
nicht geeignet zur Anzeige, dass eine
Auswertung abgeschlossen ist, bzw. die
Ergebnisse einer Auswertung vorliegen!
(Low-High Ubergang bei Ready ist nicht
gleich mit Ergebnis! Das Ready Bit ist eine
Nachbildung des digitalen Ready Signals und
folgt diesem zeitlich so schnell als moglich,
allerdings ist dies auf Grund der
Zykleneigenschaft des Profinet Portokolls
nicht I:1 moglich.)

Reserve | Bit

Trigger

| Bi
acknowledge 't

Acknowledge (Bestatigung) flir
erfolgreichen Trigger Request (via Trigger
Bit im Modul Control). Acknowledge wird
geloscht als Response auf das Loschen des
Trigger Bit.

Falls der Trigger nicht ausgefiihrt werden
konnte, bleibt das Trigger Ack-Bit low.

Change job

acknowledge | Bit

Acknowledge (Bestatigung) fiir den
erfolgten Change job Request (via Change
Job Bit im Modul Control) —unabhangig von
dessen Erfolg. Acknowledge wird geloscht
sobald das Change job Request Bit geloscht
wurde.

Erfolg oder Fehler des Change job Request
wird angezeigt im Bitfeld "Error"
(Fehlercode "2: Failure change job") und im
Byte "Jobnumber" im Modul Status. Bei
Verzogerungen bei der Ausfiihrung des Job
Change kann dieses Ack-Bit ebenfalls
verzogert gesetzt werden.

Switch to run

| Bi
acknowledge &

Acknowledge (Bestatigung) fiir den
erfolgten Switch-to-run Request (via Switch
to Run Request Bit im Modul Control).
Acknowledge wird geloscht sobald das

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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Request Bit geloscht wurde. Erfolg oder
Fehler von Switch to run Request wird
angezeigt im Bitfeld "Error" (Fehlercode "3:
Failure switch to run Request") und Bit
"Operation Mode".

Acknowledge wird gesetzt nachdem Vision
Sensor Configruation Studio geschlossen,
und der Job aus dem Flash geladen wurde,
oder wenn ein Fehler auftrat.

Reserve I Bit
Reserve | Bit
Reserve | Bit
I Reserve | Byte
2 | Bit 12 RDBU
Digital '
results (wie | ! Bit 09RD
in Ethernet | | git 05 PK
Ausgabe-
daten, jedoch | | Bit 06 YE
ohne Langen- | | gi¢ 07 BK
information)
| Bit 08 GY
Dieses Byte wird geflillt mit den Ergebnissen
der digitalen Schaltausgiange. Die Bitposition
ist fix. Der Wert des Ausgangs wird
definiert im Tab: Ausgabe/Ausgangssignale,
Reserve | Bit Spalte: ,,Logischer Ausdruck® in Vision
Sensor Configruation Studio. Falls nicht
ausgewahlt als Ergebnis- Ausgabe- Pin, oder
falls kein giiltiger logischer Ausdruck
zugewiesen ist, ist der Wert = 0.
Reserve | Bit
3 Jobnumber | U8 Nummer des aktuellen Jobs: Jobnumber: |-
255
Image ID (0-255) wird bei jeder Job-
4 Image ID us Ausfiihrung um Eins erhoht, unabhangig von
der Trigger Quelle.
4 Bit Fehlercode. Zeigt Fehler bei Requests
via Modul Control, oder Vision Sensor
5 Error 4 Bit Systemfehler an. Error wird geloscht durch

"Reset error", oder bei Uberschrieben
durch nachsten Fehler.

Seite 200
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0: Kein Fehler

I: Fehler Trigger Request (Sensor nicht

Ready)

2: Fehler Change job

3: Fehler Switch to run
I5: System Fehler

Trigger
| Bit | = Freilauf 0 = Trigger
mode &8
Reserve | Bit
Operation
P | Bit | = Run 0 = Config
mode
Reserve I Bit
Beispiel 2.1: Modul 2 “Status’: Trigger ack. gesetzt
o Trigger ack. gesetzt auf | (Trigger empfangen)
o Ready gesetzt auf 0 (Busy)
Byte O Byte | Byte 2
Bit 0: Ready =0 . ..
Bic 2: Trigger ack. = | Reserve Digitale Ausgange
07 |06 |05 |04 |03 |02 |01 |00 |17 16|15 |14 |13 12|11 ]10]27 |26 |25 |24 |23 [22]21]20
0 X | X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X
Byte 3 Byte 4 Byte 5
Error 4 Bit
Job number Image ID Trigger mode etc.
37 |36 |35 (343332 (31 (30|47 |46 |45 |44 |43 |42 |41 [40 |57 |56 |55]|54|53|52](51 (50
Beispiel 2.2: Modul 2 “Status’’: Change job ack . gesetzt
o Change job ack. gesetzt auf | (Change job empfangen)
« Ready gesetzt auf 0 (Busy)
Byte O Byte | Byte 2
Bit 0: Ready =0 . .
Bic 2: Trigger ack. = | Reserve Digitale Ausgange
07 |06 |05 |04 |03 |02 |01 |00 |17 |16 |15 |14 |13 12|11 ]10]27 |26 |25 |24 |23 [22]21]20
0 X X | X X X X X X X X X X X X X X X X X X X X
Byte 3 Byte 4 Byte 5
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Job number: Binarer Wert Image ID Error 4Bit

z.B.= 10101010 (=170dez) & Trigger Mode etc.

37 36 |35 |34 333231 |30 |47 |46 |45 |44 |43 |42 |41 |40 [57 [56 55 |54 53|52 |51 |50
| 0 | 0 | 0 | 0 X X X X X X X X X X X X X X X X

5.5.4.3 Modul 3: “Data” (Von Vision Sensor an Steuerung)

Name in Steuerung ,,DATA (2 + 8/16/... bytes)

Byte-
Positi GréBei
, osition | srobein Name | Datentyp | Bithnummer | Bedeutung
im Bytes
Modul
Image Image ID (0-255) wird bei jeder Job-
0 I D 8 | Byte Ausfiihrung um Eins erhoht, unabhangig von
der Trigger Quelle
I | Result data overrun | Bit O Ergebnis
Result D b hni
| data | Bit 0 aten abgeschnitten.
I: Data overrun
overrun 0: No overrun
Reserve | 7 Bit [-7 Reserve
Daten wie definiert in Vision Sensor
One block . . .
of 8. 16 Configruation Studio unter
) 3 é 4 ' Result | Byte- "Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische
PR data array Nutzdaten".
128, 256 . ' .
B Bei Nutzung von Profinet muss im Tab
yees “Datenausgabe” = “Binar” aktiviert sein.

Beispiel 3.1: Modul 3 “Data”

o z.B.:No overrun

o DatenByte 2 ... n wie definiert in Vision Sensor Configruation Studio unter
"Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische Nutzdaten".

Byte O Byte | Byte2..n
Ergebnis Daten: wie definiertin
Vision Sensor Configruation Studio unter
Image ID Ergebnis Daten, ... "Ausgabe/Datenausgabe/
Detektorspezifische Nutzdaten"
in Binar- Format.
07|06 |05[04fo3fo2forfoofrz|refrs|ralia|i2a|ri]|10]|27 |26 [25 |24 |23 [22 |21 |20
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FESTO

5.5.4.4 Modul 4: ,,Request‘ (Von Steuerung an Vision Sensor )

Name in Steuerung ,,REQU (4 + 8/16/... bytes)*

Byte-
Position GroBe in Bytes Name Datentyp Bit Nummer | Bedeutung
im Modul
0 | Key | Byte Request key
(Request counter)
I I Reserve | Byte Reserve
2 I Reserve | Byte Reserve
3 I Reserve | Byte Reserve
ldentisch mit
Ethernet/ TCP
One block of 8, /Tqr:‘e“s -
4 16, 32, 64, 128 or | Request data Byte- array n 'ang,
256 Bytes Serielle
¥t Kommunikation
BINAR (Seite 236)

5.5.4.5 Modul 5: ,,Response‘ (Von Steuerung an Vision Sensor )

Name in Steuerung ,,RESP (4 + 8/16/... bytes)*

Byte- Bit
Position | GroBe in Bytes Name | Datentyp Bedeutung
. Nummer
im Modul
Response key = gespiegelt vom
0 I Key uUs
Request
Resul
esult . Response Daten wurden
data | Bit 0 .
| I overrun abgeschnitten
Reserve |7 Bit 1-7 Reserve
2 I Reserve | | Byte Reserve
3 | Reserve | | Byte Reserve
One block of 8, Result | Byte Identisch mit Ethernet / TCP
4 16,32, 64, 128 or data a::a responses s. Anhang: ... Serielle
256 Bytes 4 Kommunikation BINAR (Seite 236)
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5.5.4.6 Start- /| Ende- Kriterien je Profinet Kommando

Vision Sensor Benutzerhandbuch

Kommando (Modul

Start- Bedingung

Bestatigung Annahme

Bestatigung Ausfiihrung

,,Control*) (Modul ,,Status*) (Modul ,,Status*) (Modul ,,Status*)
Trigger Ready = High Trigger Ack = High Image ID wechselt
Change Job / Job Change Ack = High Job Nr. wechselt

Switch to run

Operation Mode =

Switch to run Ack = High

Operation Mode = High

Low

5.5.5 Timing Diagramme zur Vision Sensor Profinet
Kommunikation mit einer SPS

5.5.5.1 Fall: Trigger ok

Trigger (ok)

_

Trigger Bit

Trigger Ack
Bit
Ready Bit

W
Image ID | % PLC

ﬁ Sensor
Error ! Sensor
Trigger undefined

mmmmmmm

Abbildung 206: Timing Trigger ok

5.5.5.2 Fall: Trigger nicht moglich (not ready)

Trigger (not ready)

7, /V%

Trigger Bit

Reset Error
Bit

Trigger Ack
Bit

Ready Bit

Image ID

Sensor
undefined

Error Trigger

Abbildung 207: Timing Trigger not ready
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5.5.5.3 Fall: Jobchange ok

Jobchange (ok)

s 1D 7

Jobchange
Bit

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange E Sensor

Abbildung 208: Timing Jobwechsel ok

5.5.5.4 Fall: Jobchange delayed

Jobchange (delayed)
Jobnumb
e V222222
Jobchange W A

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange ﬁ Sensor

Abbildung 209: Timing Jobwechsel verzogert
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5.5.5.5 Fall: Jobchange nicht moglich (z.B. falsche Job Nummer)

Jobchange (not possible)

ol

2,

Jobchange

Bit

Reset Error
Bit

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange

Abbildung 210: Timing Jobwechsel nicht moglich

5.5.5.6 Fall: Switch to run ok

Switch to run (ok)

::rtvitch-to-run W %

Switch-to-run

Ack Bit

Operation
Mode Bit

PLC

Error
Switch-to-run

Sensor

Abbildung 21 I: Timing Switch to run ok

5.5.5.7 Fall: Switch to run nicht moglich

Switch to run (not possible)

g;rtlitch-to-run V %

Reset Error
Bit

\

Switch-to-run

Ack Bit

Operation
Mode Bit No switch possible (e.g. no job in sensor)

Error
Switch-to-run

Seite 206

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

Abbildung 212: Switch to run nicht moglich

5.5.5.8 Wichtige Empfehlungen fiir SPS Programmierer
I. Reihenfolge der Requests einhalten

2. Immer die komplette Ausflihrung einer Aktion abwarten bevor die nachste Aktion ausgelost wird. Die
komplette Ausfiihrung ist dann erfolgt wenn beim Trigger Request die Image ID wechselt, bzw. bei den
anderen Requests das entsprechende Acknowledge Bit gesetzt wurde.

Hinweis: Die komplette Ausfiihrung einer Aktion kann nicht auf Grund der Low-/ High- Wechsels von
READY als sicher erkannt werden, da es, wegen evtl. langer Zykluszeiten zwischen SPS und Vision Sensor
(z.B. 32ms), dazu kommen kann, dass READY nie Low wird.

3. READY sollte immer High sein bevor ein Trigger Request gesendet wird

5.5.5.9 Request Sequenzen

5.5.5.9.1 Akzeptieren / Verwerfen von Requests des Control Moduls
I. Request ist akzeptiert mit steigendem Acknowledge Bit
2. Request ist verworfen wenn Error Bit gesetzt.

3. Request ist verworfen ohne Error Bit und Acknowledge Bit, wenn der Sensor noch den vorherigen
Request bearbeitet und fiir diesen noch kein Acknowledge gesetzt wurde. (d.h. der empfohlene
,»Handshake* nicht befolgt wurde)

5.5.5.9.2 Trigger Request Reihenfolge

I. Abfrage des Ready Bit im Status Modul = High

2. Setzen des Trigger Request Bit im Control Modul = High

3. Abfrage des Acknowledge Bit und Error Bitfeld im Status Modul.

a) wenn Trigger Ack Bit = High (Trigger erfolgreich), setze Trigger request Bit = low (weiter mit Schritt
4)

b) wenn Trigger Ack Bit = Low und Error Bitfeld mit Errorcode ,, I: failure trigger request®, setze Trigger
Request Bit = Low und setze Reset Error Bit = Low (weiter mit Schritt 6)

4. (im Fall: Trigger erfolgreich) Abfrage Trigger Ack Bit = Low.
5. (im Fall: Trigger erfolgreich) Abfrage ImagelD Byte = incrementiert.

6. (im Fall: Trigger nicht erfolgreich) Abfrage Error Bitfeld = 0, dann setze Reset Error Bit = Low.
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5.5.5.9.3 Change)ob Request Reihenfolge

|. Setze Byte Jobnummer im Control Modul auf den gewlinschten Wert.

2. Abfrage Ready Bit im Status Modul (im Fall von vorherigem Jobwechsel fehlerhaft, Ready ignorieren).
3. Setze ChangeJob Request Bit in Control Modul = High.

4. Abwarten und Abfragen des ChangeJob Ack Bit = High.

5. Abfrage von Error Bitfeld im Status Modul.

a) Wenn Error Bitfeld keinen Fehler zeigt ,,2:Failure change job*, setze ChangeJob Request Bit = Low.
(weiter mit Schritt 6)

b) Wenn Error Bitfeld einen Fehler anzeigt ,,2: Failure change job®, setze ChangeJob Request Bit = Low
und setze Reset Error Bit = High. (weiter mit Schritt 8)

6. (Fall: Change)ob erfolgreich) Abfrage ChangeJob Bit = Low

7. (Fall: ChangeJob erfolgreich) Abfrage Jobnummer im Status Modul. Wenn Jobnummer korrekt =
Jobwechsel abgeschlossen.

8. (Fall: Change]ob nicht erfolgreich) Abfrage Error Bitfeld = 0, setze Reset Error Bit = Low. Abfrage der
korrekten Jobnummer und Wiederholung des Requests ab Schritt 3 (Ready Bit bleibt Low)

5.5.5.9.4 Switch to Run Reihenfolge

I. Abfrage Ready Bit = High und Operation Mode = Low (Config Mode), im Status Modul.
2. Setze Switch to Run Request Bit in Control Modul = High.

3. Abwarten und Abfragen von Switch to Run Bit = High.

4. Abfrage von Error Bitfeld im Status Modul.

a) Wenn Error Bitfeld keinen Fehler zeigt ,,3: Failure switch to run request®, setze Switch-to-Run
Request Bit = Low. (weiter mit Schritt 5)

b) Wenn Error Bitfeld einen Fehler anzeigt ,,3: Failure switch to run request®, setze Switch-to-Run
Request Bit = Low und setze Reset Error Bit = High. (weiter mit Schritt 6)

5. (Fall: Switch-to-Run erfolgreich) Abfrage Switch-to-Run Ack Bit = Low und Operation Mode Bit =
High (Run Mode).

6. (Fall: Switch-to-Run nicht erfolgreich) Abfrage Switch to Run Ack Bit = Low und Error Bitfeld = 0,
setze Reset Error Bit = Low.

5.5.5.9.5 Reihenfolge fiir Requests via Request / Response Modul:
I. Request ID und Request Daten setzen.

2. Request Key wird inkrementiert.

Seite 208 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch FES I D

3. SPS wartet bis Request Key gespiegelt wurde im Response Key.

4. SPS liest Ergebnisse mit Fehlercodes. Siehe TCP Payload.

5.5.5.9.6 Error Reset (dargestellt im Usecase ‘“Jobchange not possible’’)
I) Reset durch “Reset Error Bit”

2) Error Bits werden Uberschrieben durch neue Error Bits
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5.6 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
konnen.

« 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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Usage

Retrieving settings from sensor:

(1) Leave field 'MAC address of sensaor' blank,

(2} Restart sensor either by re-powering or via soft reset (DeviceManager -= File).
(3) Settings of sensor will be displayed in field ‘Received data'.

Chanaing 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 (DeviceManager -= File).

Attention: Data displayed in field 'Received data' is previous setting, not new setting in case that DHCP is disabled.

Mew sensar settings

IP address | 192.168.100.100 |

Subnet mask [24 |$] [255.255.255.0 ]

Gateway [ 192.168.100.1 ]

DHCP active
() Permanent settings
@] Temparary settings

® Mo change

Startup behaviour

Stop sensor firmware

Delete jobs on sensor

Received data:
N
MAC address = 00-19-5F-10-1B-E9 ]
IF address = 192,168,100, 105
Subnetmask = 255.255.255.0
Gateway = 192,168,100,1
Sensorname = Matthias -
DHCP = Disabled
FEEwEEE SBSI Vision Sensor details end F==F=== R
-

Abbildung 213: Rescue /1

o 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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¢ Achtung: die nach erneutem Start im unteren Feld angezeigten Daten sind noch die alten, da nicht

aktualisiert.

Emm. W
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- Usage

Retrieving settings from sensor:
(1) Leave field 'MAC address of sensor' blank.

{2} Restart sensor either by re-powering or via soft reset (DeviceManager -= File).
(3) Settings of sensor will be displayed in field ‘Received data'.

Chanaging settings of sensor:
(1) Insert MAC address of sensor in field ‘MAC address of sensor’,

(2) Select new settings and startup behaviour of sensor,

(3) Restart sensor either by re-powering or via soft reset (DeviceManager -= File).

Attention: Data displayed in field 'Received data' is previous setting, not new setting in case that DHCP is disabled.

MAC address of sensaor [uu—lg—GF—lu—lEl-Eg

Gateway

- New sensor settings

IP address [ 192,158,100, 199

Subnet mask [24 |$] [255.255.255.0

[192.168.100.1'

(@ Mo change

DHCF active

(! Permanent settings

@] Temparary settings

- Startup behaviour

Stop sensor firmware

Delete jobs on sensor

Received data:

MAC address
IF address
Subnet mask
Gateway
Sensor name
DHCP

wEmww== 2RI Vision Sensor details end F==F===

00-19-6F-10-1B-E9
192,165, 100, 105
255, 255,255.0
192,165, 100.1
Matthias

Disabled

Abbildung 214: 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
wichtigsten Beleuchtungsarten: Hellfeld, Dunkelfeld und Diffuse Beleuchtung: einstellen.

« Bild scharf stellen mit Focusschraube hinten am Sensorgehause

« Bildhelligkeit mit Parameter Verschlusszeit unter Vision Sensor Configuration
Studio/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,
Beleuchtungsbedingungen 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
entsprechende Vision Sensor- Varianten mit IR Beleuchtung einzusetzten. Hier wird die Priifszene mit
der eingebauten kraftigen IR-Beleuchtung beleuchtet. Der Empfanger ist mit entsprechenden Filtern
bestiickt, 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
angeschlossen werden.

Anschluss / Wiring / Raccordement
154-00747

Anschluss Ringlicht mit Sensor / Connection ring light with sensor / Raccordement lumiére externe avec le capteur
15500230

A

Abbildung 215: 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

— .'-; :' '._.

Abbildung 216: 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
Oberflache 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 217: Mit Hellfeldbeleuchtung

D.h. durch direkte Reflektion eines hoch glinzenden Metallteiles ist dieses klar sogar vor weilem
Hintergrund zu erkennen, mit Dunkelfeldbeleuchtung sind weiBer Hintergrund und Metallteile nicht zu
trennen.
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6.4.2 Dunkelfeld Beleuchtung

Dunkelfeld intern / Dunkelfeld extern

/

Abbildung 218: 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 219: 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 220: Beleuchtung Diffus

Diffuse Beleuchtungen werden uberall dort eingesetzt, wo hoch-reflektierende, zylindrisch oder vor
allem unregelmaBig geformten Objektoberflachen auftreten (z. B. Aluminiumfolien von
Blisterverpackungen o. 4.). Solche Objekte konnen nicht mit spotformiger Beleuchtung, sondern nur mit
diffuser (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 221: links: mit normaler (Spot-)beleuchtung, rechts: 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 Vision Sensor- R3.... 736 (H) x 480 (V)
Technologie (CMOS)
Eingebaute Messbeleuchtung 8 LEDs

Eingebautes Objektiv, Brennweite

6 oder 12 mm, Fokuslage einstellbar

R3 R3
Objektiv (einstellbar bis =) 6 12
Mindest-Messabstand 6 30
Mindest-Sichtfeld X x Y 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, nichtkondensierend)

Lagertemperatur

-20° C ... 60° C (80% Luftfeuchtigkeit,
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nichtkondensierend)

Schutzart IP 67

24V DCund I/O MI2 12-polig, LAN MI2 4-polig, Daten

Steckeranschluss MI2 5-polig

Gehausematerial Aluminium, Kunststoff

Funktionen und Eigenschaften

Objekt

Anzahl Jobs / Detektoren Vision Sensor-XX-Standard: 2/ 32

* Lagenachfiihrung

* Konturvergleich mit / ohne Positionsauswertung

* Mustervergleich mit / ohne Positionsauswertung

* Flachentest Grauschwelle

* Flachentest Kontrast

* Flachentest Helligkeit

* Koordinatenausgabe bei Lagenachfiihrung, Kontur- und
Mustervergleich

Auswertemodi

Typ. 20 ms Mustervergleich
Typische Zykluszeit Typ. 30 ms Kontur
Typ. 2 ms Flachentests

Code Leser

Anzahl Jobs / Detektoren Vision Sensor-XX-Standard: 8/2

* 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

Auswertemodi (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
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|SBSI| - | B

R3|B

SBSI Vision Sensor mit integrierter Beleuchtung/Optik
B Codeleser

Q Objektsensor
‘ R3 736 x 480 Pixel (WideVGA)
‘ B monochrom

F6 6 mm

F12 12 mm

w Weilk

R Rot

NR Infrarot

D Erhéhte Scharfentiefe
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9 Anhang

9.1 Telegramm, Daten Ausgabe

Die folgenden Telegramme stehen zur Verfiigung:
Serial Communication ASCII (Seite 221)

Serielle Kommunikation BINAR (Seite 236)
EtherNet/IP Assembly Request (Seite 251)

EtherNet/IP Assembly Request (Seite 251)

9.1.1 Serial Communication ASCII

Data format of commands and data output

Communication settings

FESTO

Communication Ethernet RS422
To Sensor, Command Selectable in Tab: Protocol (Binary or ASCII)
From Sensor, Data output Selectable in Tab: Protocol (Binary or ASCII)

Commands to sensor in ASCII

Trigger (ASCIl) Request string to Sensor

Byte no. ASCII contents Significance

| T

N R Trigger, (simple trigger without index, via port
2006)

3 G

Trigger (ASCIl) Response string from sensor

Byte no. Contents Significance

| T

Trigger, (response to trigger without index, via

2 R port 2006. If defined: result date without index via
3 G port 2005)
4 P Pass
F Fail
Additional information
Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: Yes
Accepted when Ready Low: No

Status of Ready signal during processing: | Low

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a- 06.07.2015
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End of telegram max. 4 byte (option)

Extended Trigger (ASCII) Request string to Sensor
Byte no. ASCII contents Significance
I T
Extended Trigger, (trigger with index, for correlation of
2 R . . .
trigger to the corresponding result data, via port 2006)
3 X
4 X
Length of following data (n)
5 X
6..n X Data
Extended Trigger (ASCII) Response string from sensor
Byte no. ASCII contents Significance
| T Extended Trigger, (reponse to trigger with index and result
data, via port 2006, for correlation of trigger to the
2 R . . . .
corresponding result. Result data without index via port
3 X 2005 also)
P Pass
4 F Fail
5 X
Length of following data (n)
6 X
7..n X Data of request command
C = Config
n+l x R=Run
n+2 X
n+3 X
n+4 X
n+5 X
Length of following result data (m)
n+6 X
n+7 X
n+8 X
n+9 X
n+9..m X Result data
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m+ | X
m+2 X
m+3 X
m+4 X

End of telegram (option, max 4 byte)

Additional information

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: Yes
Accepted when Ready Low: No
Status of Ready signal during processing: Low

End of telegram

max. 4 byte (option)

Job change-over (ASCII) Request String to Sensor

Byte no. ASCII contents Significance
I C
2 ) Change Job
3 B
4 X
5 X Job number
6 X

Job change-over (ASCII) Response String from Sensor

Byte no. Contents Significance
I C
2 J Change Job
3 B
4 P Pass

F Fail
5 Triggered

F Free-run
6 X
7 X Job number
8 X
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Additional information:

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes

Status of Ready signal during processing: | Low

End of telegram max. 4 byte (option)

Set parameter (ASCII)
Byte No. Contents Significance
| S
Set parameter

2 P
3 P P Permanent

T T Temporary
4 X
5 X Detector No.
6 X
7 X
8 X Command: Set reference string / value *1), see below !
9 X
10 X
1 X
12 X Length of reference string / value in Bytes (n)
13 X
14 X
15...n X Reference string / value
Set parameter (ASCII) Response string from Sensor
Byte No. Contents ASCII Significance
| S

Set parameter

2 P
3 P P Permanent

T T Temporary
4 P P Pass

F F Fail
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O (N || @

O P |([H| »n

Parameter of type STRG (String) was set

Additional information

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No

Accepted when Ready Low: Yes
Status of Ready signal during processing: Low

End of telegram

max. 4 byte (option)

*1) Byte No. 7: Command: set reference string / value:

Detector Function Command
Alignment Contour Threshold Min 00
g Threshold Max 002
Patt tchi Threshold Min 001
atternmatching Threshold Max 002
Contour Threshold Min 001
ontod Threshold Max 002
Threshold Min 001
Grey Level Threshold Max 002
yev GreyMin 101
GreyMax 102
Contrast Threshold Min 001
ontras Threshold Max 002
Barcode Reference String 101
Datacode Reference String 101

Get parameter (ASCII)

Byte No. Contents Significance

| G Get parameter
2 P

3 A

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a - 06.07.2015
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4 X

5 X Detector No.
e.g. 001

6 X

7 X

8 X Command: Set reference string / value *1), see below !

9 X

Get parameter (ASCII) Response String from Sensor

Byte No. Contents Significance

I G

2 P Get parameter

3 A

4 P P Pass

F F Fail

5 S

6 T Parameter of type STRG (String) was read

7 R

8 G

9 X Length of Reference strings / value (n)
z.B. 00005

10 X

I X

12 X

13 X

14...n X Reference string / value

Additional information

Accepted in run mode: Yes

Accepted in configuration mode: No

Accepted when Ready Low: Yes

Status of Ready signal during processing: | no change

End of telegram max. 4 byte (option)

*1) Byte No. 7: Command: Get reference string / value:

Detector Function Command
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Alignment Contour Threshold Min 001
g Threshold Max 002
Pattern matchin Threshold Min 001
g Threshold Max 002

Contour Threshold Min 001
Threshold Max 002

Threshold Min 001

Grey Level Threshold Max 002
yeve GreyMin 101
GreyMax 102

Contrast Threshold Min 001
onras Threshold Max 002
Barcode Reference String 101
Datacode Reference String 101

Get image (ASCIl), not available for RS232/422

Byte No. Contents Significance
| G

2 | Get image
3 M

0 — Last Image
4 X I — Last Failed Image
2 - Last Good Image

Get image (ASCIl) Response String from Sensor

Byte No. Contents Significance
I G
2 1 Get image
3 M
4 P P Pass
F F Fail
Error type
5 X 0 - Success,

| = Recorder Off
2 — No Matching Image of requested type

6 X Image type
0 - greyscale
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Image result
7 X
| - good image
0 - failed image
8 X
9 X No of rows
10 X e.g. 0480 / 0200
I X
12 X
13 X No of columns
14 X e.g. 0640 / 0320
15 X
16...n X Binary image data (rows * columns)

Additional information

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes
Status of Ready signal during processing: pulled low

End of telegram

max. 4 byte (option)

Set Shutter (ASCII)

Byte No. Contents Significance
| S
Set Shutter in active Job
2 S
3 P Permanent
T Temporary
4 X
Number of chars of shutter value, e.g. 04
5 X
6 X
7 X New shutter value in microseconds, e.g. 8000 = 8
8 X ms
9 X
Set Shutter (ASCII) Response String from Sensor
Byte No. Contents Significance
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I S
Set Shutter

2 S
3 P Permanent

T Temporary
4 P P Pass

F F Fail
Additional information
Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes

Status of Ready signal during processing:

pulled low

End of telegram

max. 4 byte (option)

Get Shutter (ASCII, since version 1.6.5.3)

Byte No. Contents Significance

I G

2 S Get shutter from active job
3 H

Get Shutter (ASCII) Response String from Sensor

Byte No. Contents Significance
I G
2 S Get shutter
3 H
4 P P Pass
F F Fail
5 X Shutter value length
6.n X Shutter value

Additional information

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes
Status of Ready signal during processing: Not altered

End of telegram

max. 4 byte (option)
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Set ROI (ASCII), not available for RS232/422

Byte No. Contents Significance
: S Set ROI
SRP00000055001000200 16000000 120000000800000004000000 | 80000
Length55, Detector=1,yellow ROI, rectangle, centre X=160, centre
2 R Y=120, half width= 80, half height=40
3 P Permanent
T Temporary
Al X ROI Info length in bytes from Byte 4 to end
e.g. 00000055
12 X
Detector No.
13 X
e.g. 001
14 X
15 X ROI Index
= 00 for yellow ROI
16 X = 01 for red ROI
17 X ROI shape 0l=circle / 02=rectangle / 03=ellipse
18 X e.g. 02 for rectangle
19-26 X centre X (in pixels * 1000), e.g. 160 pixels = 00160000
27-34 X centre Y (in pixels * 1000), e.g. 120 pixels = 00120000
35-42 X half width / X-radius ( in pixels * 1000), e.g. 80 Pixel = 0008000
43-50 X half height / Y-radius ( in pixels * 1000), e.g. 40 Pixel = 0004000
51-58 X
Angle (not at circle / ellipse) (in ° * 1000), e.g. 180° = 0018000
Set ROI (ASCII) Response String from Sensor
Byte No. Contents Significance
I S Set ROI
2 R
3 P Permanent
T Temporary
4 P P Pass
F F Fail
Additional information
Accepted in run mode: Yes
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Accepted in configuration

N
mode: °

Accepted when Ready Low: | Yes

Status of Ready signal

. i pulled low
during processing:

End of telegram max. 4 byte (option)

Get ROI (ASCII), not available for R$232/422

Byte No. Contents Significance
| G
Get ROI
2 R
e.g. GRI00100
3 I
4 X
Detector No.
5 X
e.g. 001
6 X
7 X ROI Index
= 00 for yellow ROI
8 X = 01 for red ROI

Get ROI (ASCII) Response String from Sensor

Byte No. Contents Significance

| G

2 R Get ROI

3 I

4 P P Pass

F F Fail

512 X ROI Info length in bytes, from Byte 5 to end of
string

13 X

14 X Detector No.

15 X

16 X ROI Index
= 00 for yellow ROI

17 X = 0l for red ROI
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'8 X ROI shape Ol=circle / 02=rectangle / 03=ellipse
19 X

20-27 X centre X ((in pixels * 1000)

28-35 X centre Y (in pixels * 1000)

36-43 X X-radius ( in pixels * 1000)

44-51 X Y-radius (in pixels * 1000)

52-59 X Angle (not at circle / ellipse) (in ° * 1000)

Additional information

Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes

Status of Ready signal during processing: | pulled low

End of telegram max. 4 byte (option)

Teach detector(ASCII)
Byte No. Content Significance
I T
2 E Teach detector
3 D
4 X
Detector number
5 X 0 = Alignment
>= | Detectors
6 X
Permanency
7 X 0= Temporary
| = Permanent
Trigger
8 X 0= no Trigger
| = Trigger
Teach detector (ASCIl) Response String from sensor
Byte No. Content Significance
I T
2 E Teach detector
3 D
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) P P = Pass
F F = Fail
Additional information
Accepted in run mode: Yes
Accepted in configuration mode: No
Accepted when Ready Low: Yes
Status of Ready signal during processing: pulled low
End of telegram max. 4 byte (option)

Data output in ASCII

Dynamically composed from user settings in the software

For detailed informations to the file format see also: Datenausgabe (Seite | I5)

<START> (((<OPTIONAL FIELDS> <SEPARATOR> <PAYLOAD?>))) <CHKSUM> <TRAILER>
Output data (ASCII), dynamically composed from user settings in the software

figure of decimal
number

Number | ASCII contents / -
Name Significance /Comments
of bytes | example
User defined,
I - max. .
Header 8 max. 8 Start string (Header)
characters
User defined,
max. 5 Separator from:
Separator 1-5 .
characters (per | “after first optional field*, or
separator) ,,after first detector spec. date*
by this field output of all active checkboxes
"byte-wise" can be activated
- Output order is from left to right and from
top to down.
. - For each checkbox there is one byte
Selected Fields 16 | Byte per field beginning with LSB = low significant bit.
- Checkbox "Selected fields" is not part of
the output!
P = logical output set
F = logical output not set
0 = logical output not active
One byte per .
Data length n Length of telegram in bytes
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e.g. 102 ,,1%
,’o“; ”2“

Status

“110” triggered
mode

or

“101” free-run
mode

Detector result

Byte | = AND
conjunction of
all detectors

Byte 2 = Boolean
result of
alignment

Byte 3 = global
result of the
active job

Following Bytes:
number of
detectors

Following Bytes:
Detector results,
IIPII - Pass’ IIFII -
Fail, last byte is
first detector

Length: 4 Byte +
| Byte per each
used detector

Digital outputs

First Bytes:
number of active
outputs

Following Bytes:
digital outputs

P = logical output set
F = logical output not set

0 = logical output not active

Logical outputs

First Bytes:
number of active
logical outputs
Following
Bytes:logical
outputs

Example: 18 logical outputs are configured,
but only outputl,2 and 9 are linked to
functions (are active):

3PP000000P

2 bytes number of active outputs, all results
bit-coded ...

In this example there are needed 2 bytes
because of output 9....

P = logical output set

F = logical output not set
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0 = logical output not active

Total exec. time |n Current (job) cycle time in [ms]
Active job no. 1-3 Active job no. (1..255)
Checksum 3

XOR checksum of all bytes in telegram

<<Detector specific>>

Detector result I P = Pass Boolean detector result
F = Fail
Scorevalue |l ..n | 1-3 Score (0..100%)
. . n Execution time of individual detector in
Execution time
[msec].
e.g.: X =180
o ix) = (in ASCII
Position X | .. n n '('I:BO)OOO(" =6 ) >I;’osit:ion found X (x-coordinate). [1/1000]
Byte h
Position Y | .. n n
Position found Y (y-coordinate). [1/1000] *I)
DeltaPos X n Delta position X between object taught and
object found [1/1000] *I)
DeltaPos Y n Delta position X between object taught and
object found [1/1000] *I)
Angle n Orientation of object found (0°..360°)
[1/1000] *1I)
Delta Angle n Angle between object taught and object
found (0°..360°) [1/1000] *I)
n
Scaling Only with contour (0.5..2) [1/1000] *I)
Contents of Code, depending from code
) Maximum length string length may change, if a fix string
String l..n 12711 length is needed, parameters minimum
string length (detector specific data output)
and maximum string length (detector
parameters) have to be used.
String length n Length of Code in Bytes
Truncated | F = Code Code truncated
complete, P =
Code truncated
- . | User defined, . .
Trailer |- max serceline End of string (Trailer)
8 max. 8
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characters

*1) All detector-specific data with decimal places are transmitted as whole numbers (multiplied by 1000)
and must therefore be divided by 1000 after receipt of data.

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)
An Sensor, Datenausgabe Waihlbar im Tab: Datenausgabe (Bindr oder ASCII)

Kommandos an den Sensor in BINAR

Trigger (Binar) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 0x00
Unsigned Int Telegrammliange
3 0x00
4 0x05
5 Unsigned Char 0x01 Kommando Trigger

Trigger (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| 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)
I = Fehler (Fail)

7 0xXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
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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 Telegrammlange
3 0x00
4 0x05
5 Unsigned Char 0x013 Kommando Extended Trigger
6 Unsigned Char 0xXX 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 Telegrammlidnge
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 0xXX Lange nachfolgender Daten (n)
9..n Unsigned Char 0xXX Daten aus dem Sendebefehl

Betriebsmodus
n+| Unsigned Char [] 0xXX 0 = Konfig Mode
I = Run Mode

n+2 0xXX
n+3 0xXX

Unsigned Int Ergebnis Daten
n+4 OxXX
n+5 0xXX
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n+6

n+7

n+8

Unsigned Char []

n+9..m

0xXX

OxXX

0xXX

Ergebnis Daten

0xXX

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
| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
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
Telegrammlinge

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
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9 Unsigned Char 0xXX Job Nr, XX =1-n
Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung: Low

Parameter setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor
:);te DataTyp |Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlidnge = 9 Bytes + Lange Referenzstring
(n)
3 0x00
4 Oxn
5 Unsigned 0x05 Kommando Parameter permanent setzen
Char 0x06 Kommando Parameter temporir setzen
6 Unsigned | 5 xx Detektor Nr., XX = I-n
Char
Unsigned Kommando Referenzstring /| Wert setzen*1), siehe
7 0x65
Char unten!
3 Unsigned 0x00
Short Liange neuer Referenzstring / Wert (n)
9 0x0n
10..n Unsigned 0Oxn Referenzstring / Wert
Char
Parameter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert
ankommen)
:);te DataTyp |Inhalt Bedeutung
| :;:rtISIgned 0x00 Telegrammlinge
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2 0x00

3 0x00

4 0x08

5 Unsigned 0x05 ID Referenzstring permanent setzen
Char 0x06 ID Referenzstring temporadr setzen
Unsigned

6 Shorf 0xXX Error Code 00 00 = Pass

Error Code 00 01 = Fail

7 0OxXX
Unsigned .

8 Char 0x0A Parameter Typ String

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready Low

wihrend Bearbeitung:

*1) Byte Nr. 7: Kommando Referenzstring /| Wert setzen

Detector Function Command Length of
following data

Alignment Contour Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Pattern matching Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Contour Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4
Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Grey Level .
GreyMin 101 4
GreyMax 102 4
Greylnvert 103 |

Contrast Threshold Min I 4
Threshold Max 2 4

Barcode Reference String 101 n

Datacode Reference String 101 n

Seite 240 Vision Sensor SBSI-DE, 1503a-06.07.2015



Vision Sensor Benutzerhandbuch

Parameter lesen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsigned Int 0x00

2 0x00
Telegrammlange

3 0x00

4 0x07

5 Unsigned Char | 0x0A Kommando Parameter lesen

6 Unsigned Char | 0xn Detektor Nr., XX = |- n

7 Unsigned Char | 0x65 Kommand.o Referenzstring / Wert
lesen*1), siehe unten!

Parameter lesen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert

ankommen)

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsigned Int 0x00

2 0x00 Telegrammlange = 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 Liange gelesener Wert (n)
10 0x0n

Il..n Unsigned Char | 0xn Referenzstring /| Wert

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung:

keine Verinderung

*1) Byte Nr. 7: Kommando Referenzstring /| Wert setzen
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Detector Function Command Length of
following data

Alignment Contour Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Pattern matching Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Contour Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4
Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Grey Level
GreyMin 101 4
GreyMax 102 4
Greylnvert 103 I

Contrast Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4

Barcode Reference String 101 n

Datacode Reference String 101 n

Bild holen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor, nicht verfiigbar fiir RS232/RS422

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsigned Int 0x00

2 0x00
Telegrammlidnge

3 0x00

4 0x06

5 Unsigned Char 0x03 Bild holen
0 - Letztes Bild

6 Unsigned Char 0xXX | — Letztes Schlecht-Bild
2 - Letztes Gut-Bild

Bild holen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert

ankommen)

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| Unsigned Int 0xXX

2 0xXX Telegrammlinge

3 0xXX z.B. 00 04 BO OD

4 0xXX
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5 Unsigned Char 0x03 Antwort ID Bild holen

Error code
00 00 - Erfolgreich,
00 01 — Rekorder aus

7 0xXX 00 02 - Kein passendes Bild fiir
diesen Request

6 Unsigned short | 0xXX

. Typ Bild
8 Unsigned Char 0xXX
00 - Graustufen
Ergebnis Bild
9 Unsigned Char 0xXX 0l - Gut-Bild
00 - Schlecht-Bild
10 Unsigned short 0xXX Anzahl der Zeilen
] 0xXX e.g. 01 EO
13 0xX X e.g. 02 80
14...n Unsigned Char 0x XX Binare Bilddaten (Zeilen * Spalten)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung: pulled low

Shutter setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlange
3 0x00
4 0x09
0x0E Kommando Shutter setzen temporar
5 Unsigned Char
0xOF Kommando Shutter setzen permanent
6 Unsigned Int 0x XX
7 0xXX
Shutter Wert
8 0xX
9 0xXX

Shutter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor
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Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsined Int 0x00
2 0x00
Telegrammlange
3 0x00
4 0x07
0x0E Antwort Shutter setzen temporar
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 wiahrend Bearbeitung:

Pulled Low

Shutter lesen (Binar), Anforderungsstring an Sensor (ab Version 1.6.5.3)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 0x00
Unsigned int Telegrammlange
3 0x00
4 0x05
5 Unsigned Char | 0x17 Request ID, Shutter lesen

Shutter lesen (Binar) Antwort String vom Sensor

I 0x00
2 0x00

Unsigned int Telegrammlange
3 0x00
4 0x0B
5 Unsigned Char | 0x17 Request ID, Shutter lesen

0 - Pass
6 0xXX | - Fail
) 2 - Ungenutzt

Unsigned short 3 - Unzureichende Parameter Daten

7 0xXX 4 - Kommando abgewiesen, mehrere, gleichzeitige

Anfragen empfangen
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8 0xXX
9 0xXX
Unsigned int Shutterwert
10 OxXX
I 0xXX
Zusitzliche Informationen
Akzeptiert im Run Mode Ja
Akezeptiert im Konfigrutaions Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready low: Ja
Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung: | Keine Verdnderung

ROI setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor, nicht verfiigbar fiir RS232/RS422

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x32
5 Unsigned 0xI10 Kommando ROl setzen temporir
Char Oxl1 Kommando ROl setzen permanent
6 Unsigned 05X X
Int
7 0xXX ROI Info Liinge in Bytes ab Byte 6 bis Ende
8 0xXX
9 0xXX
10 Unsigned | xx Detektor Nr.
Char
I Unsigned | 4 00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
Unsigned . .
12 Char 0xXX ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
13 Unsigned 05X X
Int
14 0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in Pixeln * 1000)
15 0xXX
16 0xXX
17 Unsigned | 0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
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Int
18 0xXX
19 0xXX
20 0xXX
21 Unsigned 05XX
Int
22 0xXX ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in
Pixeln * 1000)
23 0xXX
24 0xXX
25 Unsigned 05X X
Int
26 0xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: halbe Breite
bzw. Radius Y (Wert in Pixeln * 1000)
27 0xXX
28 0xXX
29 Unsigned 05XX
Int
30 0xX X Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
k]| 0xXX
32 0xXX

ROI setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned 0xI10 Antwort ROl setzen temporiar
Char oxl1 Antwort ROl setzen permanent
6 Unsigned 0x00 Fehler Code,
Short 0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: | Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Status des Signals Ready widhrend
Bearbeitung:

Pulled Low

ROI auslesen (Binar) Anforderungs- String an Sensor, nicht verfiigbar fiir RS232/RS422

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned 0x12 Kommando ROI auslesen
Char
6 Unsigned 0xXX Detektor Nr.
Char
Unsigned
7 Char 0xXX ROI Index = 00 = gelber Rahmen

ROI auslesen (Binar) 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 Unsigned 0x00 Fehler Code,
Short 0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
3 Unsigned 0xXX
Int
9 0xXX ROI Info Linge in Bytes ab Byte 8 bis Ende
10 0xXX
I 0xXX
12 Unsigned | g, xx Detektor Nr.
Char
13 Unsigned 0x00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char

Vision Sensor SBSI-DE, 1503a - 06.07.2015

Seite 247




Vision Sensor Benutzerhandbuch

14 g::'rg"ed 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 05X X
Int
20 0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
21 0xXX
22 0xXX
23 Unsigned 05X X
Int
24 0xX X ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in
Pixeln * 1000)
25 0xXX
26 0xXX
27 Unsigned 05xXX
Int
28 0xXX 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 0xX X Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
33 0xXX
34 0xXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: | Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend

Bearbeitung:

Pulled Low

Datenausgabe in BINAR

Dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software
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Fiir detailierte Angaben zum Datenformat s. auch: Datenausgabe (Seite | |5)

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
| - max. . . .
Vorspann 3 definiert, bis | Start String (Header)
max. 8 Byte
liber dieses Feld werden ,,bit-codiert” (in
2Bytes!) alle aktivierten Checkboxen ausgegeben.
- Die Reihenfolge der Ausgabe ist von links nach
) rechts und von oben nach unten.
Gewibhlte Felder (Word) | Bit pro Feld | . D.h. pro aktiver Checkbox wird ein Bit
(gesetzt/nicht gesetzt) beginnend beim LSB =
Low significant Bit ausgegeben.
- Die Checkbox ,,Gewihlte Felder" selbst wird
nicht mit ausgegeben!
2 z.B. 0x00,
Telegrammlange 0x02 = Linge | Telegrammlidnge in Byte
(Word)
=2 Byte
z.B. 0x00, Bytel: 00000xxx
0x06 Bit0 = <Free-run>
2 (triggered)
Statusbyte Bitl = <triggered>
(Word) | z.B. 0x00, )
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 Byte 4 - n
(Detektor- .
Ergebnis D) | Byte je Block von 8 genutzten Detektoren
z.B: Bitl(LSB) = Detektor I, Bit2 = Det. 2, ....
Byte | und 2:
die Anzahl
aktiver
Digitalausginge |n Ausginge Ergebnisse aller digitalen Ausgidnge (bit-codiert)
Byte 3 ... n:
Ausginge,
bit-codiert
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Beispiel: 18 logische Ausgiange werden

Byte | und konfiguriert, aber nur Ausgang 1,2 und 9 werden
Byte 2: die tatsdachlich mit Funktionen belegt (sind also
Anzahl aktiv):
aktiver! log. | 000,003, 003, 001
Logls.c.:he n Ausgdnge 2 Bytes Anzahl aktiver Ausginge dann alle
Ausginge Byte 3 e Ergebnisse bit-codiert...
aIIe: aktiven Im Beispiel werden wg. Ausgang 9, zwei Bytes
logischen bendtigt
Ausgiinge,
bit-codiert |I.ErgebnisByte = 0000001 | (log. Ausgangl+2)
2.ErgebnisByte = 00000001 (log.Ausgang 9)
" .. |4 s
Ausfiihrungszeit (Integer) Aktuelle (Job-)Zykluszeit in [ms]
Aktiver Job I Aktive Job Nr. (1..255)
Priifsumme | XOR-Priifsumme iiber alle Bytes im Telegramm
<<Detektor spezifisch>>
Detector result | §:Iai=I)Pass, 0= Boolsches Detektorergebnis
Score value 4 Score (0..100%)
. . Ausfiihrungzeit des einzelnen Detektors in
Execution time 4
[msec].
Position X 4 ge):fundene Position X (x-coordinate). [1/1000]
Position Y 4 :Elc)efundene Position Y (y-coordinate). [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos X 4 gefundenem Objekt [1/1000] *1)
Delta Position X zwischen eingelerntem und
DeltaPos Y 4 gefundenem Objekt [1/1000] *I)
Orientierung des gefundenen Objekts (0°..360°)
Angle 4 [1/1000] *1)
Wi inkel zwischen eingelerntem und gefundenem
Delta Angle 4 Objekt (0°..360°) [1/1000] *1)
Scaling 4 Nur bei Kontur (0,5..2) [1/1000] *I)
Inhalt des gelesenen Codes, Abhiingig vom Code
kann die Stringlange variieren. Wird eine feste
. Stringlange gewiinscht, so miissen die minimale
String l...n maximale Stringlange (Detektorspezifische Nutzdaten) und
- Linge 127 !!

die maximale Stringldange
(Detektoreinstellungen) auf den gleichen Wert
(z.B. 127) gesetzt werden.
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String length 4 Liange des gelesenen Codes in Bytes
0x00 = Code

Truncated | komplett, Code abgeschnitten
0x01 = Code g
abgeschnitten

I - max.

Nach
achspann 8

Ende String (Trailer)

*1) Alle detektorspezifischen Daten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen (mit 1000 multipliziert)
Ubertragen 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: 000,000,139,115

Formel zu Umrechnung: (HiWordByte*256 + HiLowByte) ¥65536 + HiByte*256 + LoByte = Value
Da Big Endian (vom Sensor) geschickt wird, gilt:

000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, | 15 = LoByte

(0*256 + 0) * 65536 + (139 *256) + 115 =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 'I:equest .ID,"eg. for requests "trigger",
change job
4 2 unNumChar ulé no. of valid char parameters
6 2 unNumint ulé no. of valid int parameters
8 256 pcValueChar[RQST _ I8 char parameters for request, member may
NUM_CHAR] only hold one string
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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

Position Size Member Data Description
(bytes) type
0 4 unFault U32 memb.er is standard in Rockwell
RSLogix
4 2 unKey Ulé [requestkeyis returned in response
6 2 unld Ulé [requestID is returnedinresponse
8 2 unError Ulé [error code of response
10 2 unNumChar Ulé [ no. of valid char parameters
12 2 unNumint Ul6 | 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.
5 4 unExecutionTime U32 execution tllme in msec of last
processed image.
56 4 pucStatus[RPNS_IMPL_NUM_ Us status information, including
BYTE_STATUS] operation mode
60 2 unActive)Job Ulé [active job
62 2 ucAlignmentDummy us
64 2 unNumDigital Ulé | no. of valid digital outputs
66 2 unNumLogic Ulé [ no. of valid logic outputs
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68 2 unNumDetector Ulé | no. of valid logic outputs
70 2 unNumBool Ulé [ no. of valid boolean parameters
. no. of strings included in

72 2 unNumString ulé pcValueChar

74 2 unNumint Ul6 | no. of valid int parameters
pucDigital[RPNS_IMPL_NUM_ - L

76 4 BYTE DIGITAL] us digital outputs (bitwise)
puclLogic[RPNS_IMPL_NUM_ , .

80 8 BYTE _LOGIC] us logic outputs (bitwise)

88 4 pucDetector[RPNS_IMPL_NUM_ Us detector results (bitwise),
BYTE_DETECTOR] formerly stored in pucValueBool

9 4 pucBool[RPNS_IMPL_NUM __ Us boolean results (bitwise) as
BYTE_BOOL] configured in HMI (listbox)

9% 6 punStringLength[RPNS_IMPL_ Ul6 lengths of strings included in
NUM_STRING] pcValueChar
pucStringT runcated[RPNS_IMPL_ . , ,

112 2 NUM_BYTE_STRING_ U8 :d'ct)atzs i°r e:;zzt{gig V,VZ‘;ther 't
TRUNCATED] as been trun itwis

114 2 ucAlignmentDummy us

116 18 | PeString[RPNS_IMPL_NUM_ I8 E:;:trbl;zutmcwaesnj:t?:: o e:c:TdHMI
BYTE_STRING] Ox), T 4

multiple strings
244 200 | pnInt[RPNS_IMPL_NUM_INT] | U32 I(T;:l:)t:l)ts as configuredin HM|

9.2 Vision Sensor Visualisation Studio oder Vision Sensor
Configuration Studio starten liber Autostart

Fur den Start von Vision Sensor Visualisation Studio oder Vision Sensor Configuration Studio liber
Autostart steht unter: Vision Sensor Device Manager/Datei/Autostart- Datei, ein Auswahldialog zur
Generierung und Speicherung der entsprechenden Autostart- Datei zur Verfiigung.

Nach Auswahl des zu startenden Moduls und des Benutzerlevels, mit "Speichern” die entsprechende
Autostartdatei im Ordner .\Windows\Start Menu\Programs abspeichern (genauer Pfad abhangig von
Windiows- 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
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Kunststoffreiniger 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
Transportschaden den Transporteur benachrichtigen. Bei Riicksendungen den Sensor immer in einer
ausreichend stabilen Verpackung verschicken.

Hinweis

Jeden Mangel reklamieren, sobald er erkannt ist. Anspriiche konnen nur innerhalb der geltenden Fristen
geltend gemacht werden.

9.3.3 Entsorgung

Elektronikkomponenten unterliegen der Sondermiillbehandlung und diirfen nur durch Fachbetriebe
entsorgt 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

Sensar ned skarken

Beenden

aSkrg+F4

9.3.5 Sensor Firmware Update Vision Sensor
Zur Durchfiihrung von Firmware-Updates wie folgt vorgehen:

Starten Sie Vision Sensor Device Manager. Wahlen Sie den Sensor, den Sie updaten mochten aus der
Liste und wahlen Sie ,,Update* unter Menti / Datei.
Zum Update benotigen Sie eine VIS-Datei, die zu lhrem Sensortyp passt und die aktuellste
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Softwareversion flir 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
verwenden. Updates konnen nur in der Benutzergruppe ,,Administrator* durchgefiihrt werden.
Vergewissern Sie sich vor dem Update, dass keine Programme mehr auf den Sensor zugreifen, dann
folgen Sie den Anweisungen der Update-Routine.

Achtung

SchlieBen Sie alle Programme, die mit dem Sensor kommunizieren vor dem Update. Aktive
Kommunikation zum Sensor wahrend des Updates kann die Firmware I6schen und eine Riicksendung des
Sensors 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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