FESTO




FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

Copyright (Deutsch)

Die Wiedergabe bzw. der Nachdruck dieses Dokuments, sowie die entsprechende Speicherungin
Datenbanken und Abrufsystemen bzw. die Veroffentlichung, in jeglicher Form, auch auszugsweise, oder
die Nachahmung der Abbildungen, Zeichnungen und Gestaltung ist nur auf Grundlage einer vorherigen, in
schriftlicher Form vorliegenden Genehmigung seitens FESTO Industriesensorik GmbH, zulassig.

Fiir Druckfehler und Irrtimer, die bei der Erstellung des Dokumentes unterlaufen sind, ist jede Haftung
ausgeschlossen. Liefermoglichkeiten und technische Anderungen vorbehalten.

Erstveroffentlichung Februar 201 |

FESTO AG & Co.KG
D-73726 Esslingen
Internet: http://www festo.com

E-Mail: service_international@de.festo.com

IND. CONT. EQ.

LISTED 77HA

For use in class 2 circuits

For use in NFPA 79 Applications only

Seite 2 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

Open Source Licences

The SBS Vision 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 SBS 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\SBS Vision Sensor\Eula\OpenSourceLicenses.

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

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

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

The SBS 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\SBS \Eula\OpenSourceLicenses

Vision Sensor Configuration Studio 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 SBS Vision Sensors diese Montage- und Bedienungsanleitung, insbesondere
die Sicherheitshinweise, lesen, verstehen und unbedingt beachten. Der Anschluss des SBS Vision Sensors
darf nur durch geschultes Fachpersonal erfolgen. Eingriffe und Veranderungen am Gerit sind nicht
zulassig!

Der SBS Vision Sensor ist gemal 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 SBS 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 SBS
Vision Sensors darf in einem Netzwerk nur einmalig vorkommen. Zur Verwendung mit allen gelisteten
konfigurierten Anschlusskabeln (CY]V).

1.2 Lieferumfang

o SBS Vision Sensor inklusive eingebauter Beleuchtung (oder als Version mit C-Mount-Anschluss ohne
eingebaute Beleuchtung)

¢ CD-ROM mit PC-Software

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

1.3 Einsatzvoraussetzungen

Fuir die Konfiguration des SBS Vision Sensors ist ein handelsiiblicher PC/ Notebook (mindestens Pentium
4, | GHz, und | GB RAM, mit Betriebssystem Microsoft Windows 7 oder Windows |0 mit
Netzwerkanschluss mit RJ-45 Anschluss und ein Netzwerk mit TCP-IP Protokoll erforderlich. Empfohlen
wird ein Pentium 4 Dual Core > 2 GHz und 2 GB RAM, fur Windows 7 bzw. Windows 10. Fur die
Bildschirmauflosung werden mindestens 1024 x 768 Pixel empfohlen. AuBerdem werden
Grundkenntnisse in der Bedienung von Computern vorausgesetzt. Werkseitig ist der SBS 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 SBS Vision Sensors ist unabhangig von einem PC oder einer
SPS. Nur fiir die Konfiguration des SBS 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 verfilschen. Gegebenenfalls externe Lichtquelle und / oder
Lichtschutzvorrichtungen zum Schutz vor Fremdlicht / Umgebungslicht verwenden.
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2 BestimmungsgemaBe Verwendung

2.1 Einsatzgebiet

Der SBS Vision Sensor ist ein optischer Sensor und besitzt je nach Variante diverse Auswertemethoden:
Mustervergleich, Kontrast, Grauschwelle, Konturerkennung, Barcode-, DataMatrix-Code- oder OCR-
(Klarschrift) Lesung. Das Produkt ist ausschlieBlich fiir industrielle Zwecke geeignet. In Wohnbereichen
missen evtl. zusatzliche MaBnahmen zur Funkentstorung getroffen werden.

Objekt:

Der SBS Vision Sensor erkennt fehlerhafte Teile sowie Teile in falscher Position, Winkellage, Reihenfolge
oder Kombinationen von alledem prazise und hochgenau. Fiir Prifaufgaben und Auswertungen stehen
verschiedene Detektoren zur Verfiigung: z. B. Mustervergleich, Konturerkennung, Helligkeit,
Grauschwellen-, Kontrasterkennung, Messschieber oder BLOB. Die Advanced-Version des SBS Vision
Sensors bietet zusatzlich eine Lagenachfiihrung . Damit 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 mussen.

Die Advanced-Version bietet dariiber hinaus noch die Kalibrierung in Weltkoordinaten fiir Mess- und
Roboteranwendungen.

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 tblich. Der Code Leser von FESTO erkennt mit einem Blick, welches Teil er vor sich hat: Er liest
miihelos 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. Ausserdem kann der Sensor mit dem Detektor Klarschriftlesung auch
direkt aufgedruckte Schriften lesen.

Color:

Der SBS Vision Sensor Color bietet eine leistungsfahige Objekterkennung in Kombination mit
Farberkennung. Dies ermoglicht eine Erhohung der Stabilitat von vielen Anwendungen, bei denen im
Graubild zu geringe Unterschiede vorhanden sind. AuBerdem konnen z.B. selbstleuchtende Teile wie
farbige LED's sowie "Nichtfarben" wie Weiss und Schwarz erkannt werden.

Universal:

Im SBS Vision Sensor Universal sind alle Funktionen des SBS Vision Sensors Objekt, Code Leser und
Color in einem Gerat in Kombination verfiigbar. Der SBS Vision Sensor ist eine kostenglinstige
Alternative zu herkommlichen Bildverarbeitungssystemen.
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2.2 Funktionsiibersicht: Objekt, Code Leser

Leistungsmerkmale Vision Sensoren: Objekt / Code Leser

Funktion ?tz] ekt 2:\]/ ekt f:sii f:s(ii
' ' Std. Adv.

Bilder pro Sekunde 50 50 50 50

Anzahl Jobs 8 255 8 255

Lagenachfiihrung nur Kontur | X X

Kalibrierung in Weltkoordinaten X

Anzahl Detektoren 32 255 2 255

R < X

- Konturmatching X X

(X-, Y- Translation u. Drehlage)

- Grauschwelle X X X

- Kontrast X X X

- Helligkeit X

- Messschieber X

- BLOB X

- Datacode X X

- Barcode X X

-OCR

<k xx

Frei definierbare Schalt- Aus-/Eingiange, PNP oder NPN 2 4 2 4

Freiform der ROI nur Kontur | X X

Timeout, definiertes Zeitverhalten X X X X

Variable Auflosungen X X X X

Beleuchtung quadrantengesteuert X X X X

Bildrekorder X X X X

Encodereinginge X X

Ethernet-Schnittstelle X X X X
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Funktion Objia | Otfele | 200 | 0
) ’ Std. Adv.
PROFINET X X X X
RS422 / RS232 Schnittstelle X X X
EtherNet/IP Schnittstelle X X X X
Sensoriberwachung mit Viewer, Job-Upload X X X X
Sensoruberwachung mit SBSxWebViewer (Webviewer) X X X X
R3Bintegriert 6/ 12 X/ X XIX | XIX | XX
R2B integriert 12 mm X X
Variante mit C-Mount X X
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2.2.1 Funktionsiibersicht: Color, Universal

Leistungsmerkmale Color, Universal

Universal
Funktion Color Color Monochrom
Standard Advanced Advanced
Bilder pro Sekunde 40 40 40
Anzahl Jobs 8 255 255
Lagenachfuhrung nur Kontur X X
Kalibrierung in Weltkoordinaten X X
Anzahl Detektoren 32 255 255
- Mustervergleich (X-, Y- Translation) X X
- Konturmatching X X
(X-, Y- Translation u. Drehlage)
- Grauschwelle X X
- Kontrast X X X
- Helligkeit X X
- Messschieber X X
- BLOB X X
- Datacode X
- Barcode X
-OCR X
- Farbwert X
- Farbflache X X
- Farbliste X
4 digitale Ausgange, 2 Eingange, PNP oder NPN | X X X
Frei definierbare Schalt- Aus- / Eingange, PNP
or NPN 2 4 4
Freiform der ROI nur Kontur X X
Timeout, definiertes Zeitverhalten. X X X
Variable Auflosungen X X X
Beleuchtung quadrantengesteuert X X X
Bildrekorder X X X
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Universal
. Color Color
Funktion Monochrom
Standard Advanced

Advanced
Encodereingange X X
Ethernet Schnittstelle X X X
PROFINET X X X
RS422 / RS232 Schnittstelle X X
EtherNet/IP Schnittstelle X X X
Sensoriiberwachung mit Viewer, Job-Upload, X X X
etc.
Sensoruber.wachung mit ‘ X X X
SBSxWebViewer (Webviewer)
R3Bintegriert 6/ 12 X/ X X/ X
R2B integriert 12 mm X
Variante mit C-Mount X X
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2.3 Sensortypen
2.3.1 Objekt

Artikel- — min. Arb.- | min.
Typenbezeichnung Optik §charfen Interne abstand Sichtfeld
Nr tiefe Beleuchtung fmm’*!
: mm mm X mm
R3B Advanced Weif3
8058724 | SBSI-Q-AF-R3B-F6-W |6 Normal Weil3 6 5x4
8058725 | SBSI-Q-AF-R3B-FI2-W |12 Normal Weil3 30 8x6

R3B Advanced IR

8058726 EESI-Q_AF_R3B-F6_NR 6 Normal Infrarot 6 5x4

g0sg727 | Soo-QAFRIBFIZAR 1, Normal | Infrarot 30 8x6

R3B Advanced C-Mount

8058728 | SBSC-Q-AF-R3B*23 | C-Mount Extern Z:ﬂ,ifg'; :E"‘z'r‘:;;
R3B Standard Weil3

2942261 | SBSI-Q-R3B-F6-W 6 Normal | Weif 6 5x 4
2942262 | SBSI-Q-R3B-FI12-W 12 Normal | Weif 30 8x6

R3B Standard IR

2942265 | SBSI-Q-R3B-F6-NR™3 |6 Normal Infrarot 6 5x4
2942266 | SBSI-Q-R3B-FI2-NR™3 | |2 Normal | Infrarot 30 8x6
R2B Advanced Weil3

8058730 | SBSI-Q-AF-R2B-FI2-W | 12 Normal Weil3 12 16x 13

R2B Advanced C-Mount

objektiv- | objektiv-

8058729 | SBSC-Q-AF-R2B23 C-Mount Extern o o
abhangig | abhangig

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

*2 Bei Nutzung der C-Mount-Version des SBS Vision Sensors wird in jedem Fall ein C-Mount Objektiv
mit dem mitgelieferten Zwischenring 5 mm oder ein C-Mount-Ubergehiuse benotigt.

*3 Externe IR-Beleuchtung ist nur bei IR Typen oder C-Mount-Sensoren moglich.
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Artikel- Schirfen- Interne min. Arb.- | min.

NI Typenbezeichnung Optik tiefe Beleuch- abstagcld Sichtfeld
tung /mm mm X mm

R3B Advanced Weif3

8058715 | SBSI-B-AF-R3B-F6-W 6 Normal Weif3 6 5x4

8058716 | SBSI-B-AF-R3B-F12-W 12 Normal Weil3 30 8x6

R3B Advanced Rot

8058717 | SBSI-B-AF-R3B-F6-R 6 Normal Rot 6 5x4

8058718 | SBSI-B-AF-R3B-FI12-R 12 Normal Rot 30 8x6

R3B Advanced IR

8058719 | SBSI-B-AF-R3B-F6-NR ™3 | 6 Normal Infrarot | 6 5x4

8058720 | SBSI-B-AF-R3B-FI12-NR*3 | |2 Normal Infrarot 30 8x6

R3B Advanced C-Mount

8058721 | SBSC-B-AF-R38 23 NV Extern :féiﬁ;; ::rl;:;;

R3B Standard Weil3

2930232 | SBSI-B-R3B-F6-W 6 Normal WeiB 6 5x4

2930233 | SBSI-B-R3B-F12-W 12 Normal Weif3 30 8x6

2930242 | SBSI-B-R3B-F6-W-D 6 Erhoht WeiB3 6 5x4

2930243 | SBSI-B-R3B-F12-W-D 12 Erhoht Weil3 30 8x6

R3B Standard Rot

2930234 | SBSI-B-R3B-F6-R 6 Normal Rot 6 5x4

2930235 | SBSI-B-R3B-F12-R 12 Normal Rot 30 8x6

2930236 | SBSI-B-R3B-F6-R-D 6 Erhoht Rot 6 5x4

2930237 | SBSI-B-R3B-F12-R-D 12 Erhoht Rot 30 8x6

R3B Standard IR

2930238 | SBSI-B-R3B-F6-NR *3 6 Normal |Infrarot |6 5x4

2930239 | SBSI-B-R3B-FI2-NR *3 12 Normal Infrarot | 30 8x6

2930240 | SBSI-B-R3B-F&-NR-D ™3 | ¢ Erhaht Infrarot | 6 5x4

2930241 | SBSI-B-R3B-FI2-NR-D *3 12 Erhoht Infrarot 30 8x6

Seite 16
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Artikel Schiirfen Interne min. Arb.- | min.

Typenbezeichnung Optik . Beleuch- | abstand Sichtfeld
Nr-. tiefe *

tung /mm mm X mm
R2B Advanced Rot
8058723 | SBSI-B-AF-R2B-FI12-R 12 Normal Rot 30 l6x 13
R2B Advanced C-Mount
8058722 | SBSC-B-AF-R2B°23 c Extern | CJSKEY- | objektiv-
Mount abhangig abhangig

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

*2 Bei Nutzung der C-Mount-Version des SBS Vision Sensors wird in jedem Fall ein C-Mount Objektiv
mit dem mitgelieferten Zwischenring 5 mm oder ein C-Mount-Ubergehiuse benétigt.
*3 Externe IR-Beleuchtung ist nur bei IR Typen oder C-Mount-Sensoren moglich.
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2.3.3 Color

Artikel- Tvoenbezeichnun Ontik Scharfen- | Interne n;in. A:;It;.- g'“crl:tfeld

Nr. P zelciinung Pt tiefe Beleuchtung :l stand/mm | >
mm X mm

R3B Advanced Weif3

8058733 | SBSI-F-AF-R3C-F6-W | 6 Normal Weil3 6 5x4

8058734 | SBSI-F-AF-R3C-FI12-W | 12 Normal Weil3 30 8x6

R3B Advanced C-Mount

8058735 | SBSC-F-AF-R3C*2 & Extern objektiv- | objektiv-

Mount abhangig abhangig

R3B Standard Weil3

8058731 | SBSI-F-R3C-F6-W 6 Normal Weil3 6 5x4

8058732 | SBSI-F-R3C-F12-W 12 Normal Weil3 30 8x6

*| Bei groBeren Arbeitsabstinden (ab ca. 200 mm) kann eine externe Beleuchtung notig werden.
*2 Bei Nutzung der C-Mount-Version des SBS Vision Sensorswird in jedem Fall ein C-Mount Objektiv mit
dem mitgelieferten Zwischenring 5 mm oder ein C-Mount-Ubergehiuse benotigt.

2.3.4 Universal

Scharfen- | Interne min. Arb- | min.
Artikel-Nr. | Typenbezeichnung Optik , abstand Sichtfeld
tiefe Beleuchtung x|
/mm mm X mm
R2B Universal C-Mount
8058736 | SBSC-U-AF-R2B™23 | C-Mount Extern objekiv- | objekciv-
abhangig abhangig
R3B Universal C-Mount
8058737 | SBSC-U-AF-R3B'23 | C-Mount Extern objektiv- | objekiv-
abhangig abhangig

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

*2 Bei Nutzung der C-Mount-Version des SBS Vision Sensors wird in jedem Fall ein C-Mount Objektiv
mit dem mitgelieferten Zwischenring 5 mm oder ein C-Mount-Ubergehiuse benotigt.

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

SichtfeldgroBBe R3B 6mm Objektiv, intern

Focal length: 6mm

150
I X direction
[y direction
100
50
£
— 0
ko)
QD
[
-50
-100
Format WVGA
-150
0 50 100 150 200 250 300

Working Distance[mm]

Abbildung I: SichtfeldgroBe 6mm Objektiv, intern
SichtfeldgroBBe R3B | 2mm Objektiv, intern

Focal length: 12mm

150
I x direction
[ y direction
100
50
£
— 0
kel
@
i
-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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SichtfeldgroBBe R2B | 2mm Objektiv, intern
Focal length: 12mm
250

200 - I x direction
I y direction

150
100
50

Field [mm]
o

Format SXGA

0 100 200 300 400 500

Working Distance[mm]

Abbildung 3: SichtfeldgroBe R2B, 12mm Objektiv, intern
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Scharfentiefe R3B 6mm Objektiv intern, normal

Focal length: 6mm Depth of focus: Normal
400

Resolved object size

H 0.13mm
350 0.25mm

I 0.50mm

‘€

E

S 250

(0]

o

S 200

z

=

[0]

0 150
100
50
0

0 50 100 150 200 250 300

Working Distance [mm]

Abbildung 4: Scharfentiefe, 6mm Objektiv intern, normal
Schiarfentiefe R3B 6mm Objektiv intern, erhéht
Focal length: 6mm Depth of focus: Enhanced

400
Resolved object size

I 0.13mm
350 0.25mm
I 0.50mm
' 300 WEEN 0.75mm
£
ie]
5 250
L
2 200
o
[0)
o
150
100
” /
0
0 50 100 150 200 250 300

Working Distance [mm]

Abbildung 5: Scharfentiefe, 6mm Objektiv intern, erhoht
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Scharfentiefe R3B | 2mm Objektiv intern, normal

Focal length: 12mm Depth of focus: Normal
800

Resolved object size

I 0.13mm
700 0.25mm

I 0.50mm
s00 M 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, normal
Schirfentiefe R3B |1 2mm Obijektiv intern, erhoht

Focal length: 12mm Depth of focus: Enhanced
800

Resolved object size

I 0.13mm
700 0.25mm

I 0.50mm
600 N 0.75mm

500

400

Depth of Field [mm]

300

200

100

0 100 200 300 400 500 600 700
Working Distance [mm]

Abbildung 7: Scharfentiefe, 12mm Objektiv interm, erhoht
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Scharfentiefe R2B | 2mm Objektiv intern, normal

Focal length: 12mm Depth of focus: Normal
Resolved object size
500 - I 0.13mm
0.25mm
I 0.50mm
I 0.75mm
400 -
€
E
5 300 -
Q
L
k]
£
8 200 -
100 -
0 T T T T T
0 100 200 300 400 500

Working Distance [mm]

Abbildung 8: Scharfentiefe R2B |2mm Objektiv intern, normal
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3 Installation

3.1 Mechanische Installation

Um die Messungen zu optimieren, ist der SBS Vision Sensor vor Erschiitterung konstruktiv zu schiitzen.
Versorgungs- und I/O-Kabel sind mit Kabelbinder gegen Verrutschen und Quetschen zu sichern. Die
Positionierung des SBS Vision Sensors ist so zu wihlen, dass storende Effekte beispielsweise durch
zulissige Positionsabweichungen des Messobjekts oder Anderungen in der Umgebungsbeleuchtung
keinen wesentlichen Einfluss haben. Der SBS Vision Sensor auf den Schwalbenschwanz der
Montageklammer (im Lieferumfang enthalten) zu schieben und an eine geeignete Vorrichtung schrauben.
Nur die Montageklammer SBAM-Cé6-A (8031377) oder das Montagegelenk SBAM-Cé6-A2 (803 1378) fiir
die Montage verwenden.

3.1.1 Anordnung fiir Dunkelfeld-Beleuchtung

Zur Vermeidung von direkten Reflektionen und Hervorhebung von Kanten etc.

min.10-15° ,
<4—p/

Abbildung 9: 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.

<

Abbildung 10: Anordnung fiir Hellfeld-Beleuchtung (senkrecht zum Objekt)

Arbeitsabstand entsprechend Tabelle SichtfeldgroBe / Arbeitsabstande einhalten.
Um Storreflektionen vom Messobjekt zu vermeiden, ist der SBSVision Sensor mit einem Neigungswinkel
von ca. 10° - 15° gegeniiber der optischen Achse grob auszurichten.

Feinjustage

Achtung: Die Feinausrichtung des SBS 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 SBS Vision Sensors auf die Objektoberfliche sicherzustellen,
zum Test ein Stiick Reflexfolie oder einen Spiegel auf das Objekt auflegen und die SBS Vision Sensor
Bediensoftware starten. Fiir 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 25)

El

Ansicht  Optionen  Hilfe

prgdd-gel@p 2

Lagenachfihrung
Detektoren

Ausgabe

m
3
g
2
&
g

Ergebnis

Hife | Ergebnis | statisti

+ Jobs (Priifaufgaben)

+ Lagenachfihrung

+ Detektoren

+ Ausgabe von Priifergebnissen
« Ergebnis

o Start des Sensors

[*)

Trigger / Bildaktualisierung

Weitere Programmfunktionen:

+ Trigger-Einstellungen

+ Verbindungsmodus- Umschalten
zwischen Online- und OFfline-
Modus

« simulation von Jobs (Offline-
Modus) von Prifiobs anhand ven
Bilderserien (Filmstraifzn)

« Erstellen von Filmstreifen zu
Enzebid i
Trigger Kontinuieriich Simulationszwecken.
KN scTac Die Ausfiihrung von SensoConfig
erfordert u.U. die Eingabe eines | |
Verbindungsmodus Passworts (Benutzergruppe: (=]
: ‘ : =)= [
| Orlne & Offine G z ! [ startsete || awid || vor || Drucen
Job Manager
Name Beschreibung | Autor Erstellt  Geandert | ververa | Kaliorierung | ZyMuszeit |
1/3b1 Basisiob i it oo Aufisung Verschlusszeit Quadranten
SXGA (1280x1024), 3 0.250ms |3 Q9
- | SE3
Dynamic Verstarkung Interne Beleuchtung
Lingar s 1.00 E
Triggermodus Externe Beleuchtung
) Trigger
= ® Frellauf
neu || offnen || speichem || Loschen || aleloschen || % T

Modus: Config |Nama: smulation ‘ Aktiver Job: 1, Jobl | Zykluszeit: (n/a)

|Flash: |X:UY:U]:U‘DUUT @ @ @ @ @ @

Abbildung | I: Abbild bei senkrechter Ausrichtung
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3.1.4 Zusammenbau SBS Vision Sensor - Montageklammer
SBAM-C6-CP

7

Bk

—

D

Abbildung 12: Zusammenbau SBS — Montageklammer SBAM-C6-CP

Zum Anbau des SBS Vision Sensors an ein Halterungssystem / Maschinenkorper die beiliegende
Schwalbenschwanz- Montageklammer SBAM-C6-CP auf die Schwalbenschwanzfiihrung an der Unterseite
des SBS Vision Sensors aufschieben und mit der Inbus-Schraube in der Querbohrung der
Montageklammer an der gewtinschten Position festziehen. An der Halteklammer kann nun weiteres
FESTO Halterungszubehor befestigt werden oder beliebige andere Befestigungen lber die
Gewindebohrungen im SBAM-C6-CP angebracht werden.

3.2 Elektrische Installation

Die elektrische Installation des SBS Vision Sensors muss durch geschultes Fachpersonal erfolgen. Bei der
elektrischen Installation des SBS Vision Sensors sind alle stromfiihrenden Komponenten vom Netz
trennen. Bei Betrieb im Netzwerk und um dabei Kollisionen im Netzwerk zu vermeiden, ist
sicherzustellen, dass die werkseitig eingestellte Netzwerkadresse (IP-Adresse) des SBS Vision Sensors
mit 192.168.100.100 / 24 frei ist und von keinem anderen im Netzwerk angeschlossenen Gerit verwendet
wird. Gegebenenfalls ist die IP-Adresse des SBS Vision Sensors anzupassen, wie unter
,»,Netzwerkeinstellungen* beschrieben. Die im Lieferumfang enthaltenen Schutzkappen miissen im Betrieb
des SBS Vision Sensors auf die unbenutzten M12 Anschlussbuchsen (Data und LAN) aufgesteckt werden.
Bei Nichtbeachtung sind Funktionsstorungen moglich. Fiir eine fehlerfreie Funktion darf die Lange der
Anschlussleitungen 30 m nicht Uberschreiten.
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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 M2

*E: LAN Anschluss M12

*A
*B *D
*C *E
Abbildung 13: Anschlusse SBS Vision Sensor
24V DC (I/ N sosesvul !
(o) —24VDC |
|

Vision O_PA-I-_A_(B§4_22_) _______ ; SPS |

LAN
Sensor |( )} =2 Ethemey___ PC

Abbildung 14: AnschluB SBS 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 SBS Vision Sensors an einen PC
(vorzugsweise):

Ethernetkabel

Vision
Sensor

H

=4 PC

Abbildung 15: Direkter AnschluB SBS Vision Sensor <> PC

3.2.1.4.2 Anschluss des SBS Vision Sensors liber ein Netzwerk an einen

PC:
Netzwerk
z.B. Switch, Hub, etc.
RJ45 RJ45
=" Ethernetkabel Standard-
VIS IO n Netzwerkkabel
M12 risl PC

Sensor

Abbildung 16: AnschluB iiber 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)

I BN + Ub (24V DQC)

2 BU GND

3 WH IN (Externer Trigger)

4 GN READY ™!

57275 PK IN/OUT (Advanced: Encoder B+)
67275 YE INJOUT

772 BK IN/OUT, LED B ™

82 GY IN/OUT, LED C ™

9 RD OUT (Externe Beleuchtung)

10 VT IN (Advanced: Encoder A+)

N GYPK VALID "3

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

*| 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
*5 Nicht verfiigbar bei allen Standard Typen

Bei geschirmten Kabeln, Schirm groBflachig auflegen.

3.2.1.6.2 PIN-Belegung Anschluss LAN

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

PIN Farbe Yo wendung Verwendung
I Braun RxD+ Rx

2 WeiB RxD- NC

3 Blau TxD+ NC

4 Schwarz TxD- Tx

5 Grau GND GND

*A) Nicht bei Objekt-, Color- Standard Version.

Bei geschirmten Kabeln, Schirm auflegen.

3.2.1.6.4 Exemplarischer Anschlussplan fiir folgende, beispielhafte
Konfiguration:

¢ Stromversorgung

Trigger

Ix digitaler Schaltausgang

Encoder

Ethernet zu PC oder Steuerung

Ethernet: zu PC oder Steuerung

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

2/BU: GND Netzteil

3/WH Trigger

12/RDBU Digitaler Schaltausgang

5/PK Encoder B+
10/VT Encoder A+ Encoder

Abbildung 17: Abbildung, Exemplarischer Anschlussplan
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3.2.1.6.5 Elektrischer AnschluBB Versorgungsspannung mit Schirmung

5 ©09

N GND L
Hutschiene

Masseklemme | | SPS Eingang Netzteil
3 PE P({ D d o

Tlle o s

24 VDC, I/0 Kabel von Sensor g

Abbildung 18: Stromversorgung 24VDC im Schaltschrank mit Schirmung

3.2.1.6.6 Elektrischer Anschluss PNP / NPN

Device Input  Vision Sensor Output Device
24véﬁ 24v Lﬁ
|| 80K L
L ]
_1. GND -4 GND

Abbildung 19: Anschlussbeispiel SBS Vision Sensor im PNP Modus, Ein- / Ausginge schalten gegen +24V

Device Input

oy Vision Sensor Output

Device

K 25 24y

' |
._‘ l
-4 GND GND

Abbildung 20: Anschlussbeispiel SBS 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 SBS 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 lhre Einstellungen an lhrem PC durchzufiihren,
bitte zuvor den zustandigen Systembetreuer oder Administrator kontaktieren. Die verwendeten
Abbildungen, Dialoge und Menis stammen aus dem Betriebssystem Microsoft Windows XP™ . In
anderen Betriebssystemen sind die Abbildungen dhnlich.

3.3.1 Grundeinstellungen des PC und des SBS Vision Sensors

Voraussetzung fiir die Konfiguration des SBS 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
SBS Vision Sensorunterstiitzt die automatische Erkennung der Ethernetuibertragungsrate, jedoch maximal
100 MBit. Das Internetprotokoll IPv4 muss aktiviert sein. Der SBS Vision Sensor kann grundsatzlich tiber
zwei Moglichkeiten konfiguriert und parametriert werden.

Siehe auch Kap. Netzwerkanschluss
|. Direkter Anschluss

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

Fir die Verbindung des SBS Vision Sensors mit einem Computer via Ethernet mussen die IP-Adress-
Einstellungen der beiden Gerite korrespondieren. Die Werkseinstellung der IP-Adresse des SBS Vision
Sensors ist 192.168.100.100 / 24 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 SBS 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.

( igenschaftien von internetprotoko Ml ma

Allgernein

|P-Einstellungen konnen automatizch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt, “Wenden Sie sich andemfallz an
den Metzwerk administrator, um die gesigneten IP-Einstellungen zu
beziehen.

() |IP-#dresse automatisch beziehen
(&) Folgende |P-Adresse verwenden:

[P-Adresse: 192 168 100 . 101
Subnetzrmaske: 285 2552850 0

Standardgateway:

() Folgende DMS-Serveradiessen venwenden:
Eevorzugter DNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

[_ok || abbechen |

Abbildung 21: PC IP Setup
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3.3.3 Netzwerkanschluss - Einstellen der IP-Adresse des
SBS 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 SBS 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 SBS 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 ‘ ‘ l =8 ﬂ

Datei Einstelungen Hilfe

=B 2 FESTO

Aktive Sensaren

-

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He Aktive Sensoren =
* 192.168.100.151  FESTO CodeReader  Stan.. 117126 Run

l In der Auswahlliste Aktive Sensoren verden
| die im Netewerk verfigbaren Sensoran
l angezaigt.

Konfigurieren eines angeschlossenen
Sensors (Aufruf von Vision Sensor l
Configuration Studio)

ol I [y] | Anzeigen von Bild und Ergebrisdaten (Aufruf
von Visian Sensor Visualisation Studio)

Bensoren fiir Simulationshetrieh

Sensortyp Hardware  Variante Version Bedeutung der angezeigten Parameter
19 Object RE v | standard viLmR3 v Parameter __|Bedeutung
20 CodeReader RE | v/Sendwd v 1723 v 1P-Adresze || Adresse des Sensors
im Netzwerk
Hardware Version (R3
Hardvare 0.6
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader 0.5.)
Variante Sensor-Variante —
TP Adresse Varsinn Firmuara-Varsinn (b

l [Startsewte l[ Zuriick l[ Vor l[ Drucken

Finden l [ Konfigurieren ] [ Anzeigen l l Einstelungen

IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255,255,255, 128 This PC has more than one Ethernet Adapter
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Abbildung 22: Vision Sensor Device Manager

Die Anderung des Standard Gateway ermoglicht den Betrieb in unterschiedlichen Subnetzwerken.
Andern Sie diese Einstellung nur nach Riicksprache mit dem Administrator. Durch DHCP ist die
automatische Einbindung eines neuen Computers oder Sensors in ein bestehendes Netzwerk ohne
dessen manuelle Konfiguration moglich. Am Sensor, dem Client, muss im Normalfall lediglich der
automatische Bezug der IP-Adresse eingestellt sein. Beim Start des Sensors am Netz kann er die IP-
Adresse, die Netzmaske und das Gateway von einem DHCP-Server beziehen. Die Aktivierung des
DHCP-Modus erfolgt tiber den Button ,,Einstellungen* durch Betitigung der Checkbox ,,DHCP*. Da ein
und derselbe SBS Vision Sensor somit zu verschiedenen Zeitpunkten verschiedene IP-Adressen haben
kann, muss bei Aktivierung des DHCP ein Sensorname vergeben werden. Sollten mehrere SBS Vision
Sensor in einem Netzwerk sein, muss jedem ein eindeutiger Name zugewiesen werden.

I 21|

subnetz-Maske | 24 S |255.255.255.000 |

Gateway 192,165,601

DHCP

Sensarnanme

H

[ Setzen ] [ abbrechen ]

Abbildung 23: SBS Vision Sensor IP Setup

Wenn ein SBS Vision Sensor mit DHCP an einem Netzwerk ohne DHCP-Server eingeschaltet wird, setzt
sich der SBS 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 SBS . Stellen Sie sicher, dass der SBS Vision Sensor erst dann eingeschaltet
wird, wenn der DHCP-Server zur Verfligung steht.
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4 SBS - Bedien- und Konfigurationssoftware
4.1 SBS - Bedien- und Konfigurationssoftware — Ubersicht

4.1.1 Aufbau der PC- Software

Die SBS Vision Sensor Konfigurationssoftware besteht aus den folgenden drei Anwendungen:

« Vision Sensor Device Manager
Mit diesem Programm wahlen Sie den zu konfigurierenden Sensor oder einen Sensor-Simulator aus
und starten wahlweise die Anwendungen Vision Sensor Configuration Studio oder Vision Sensor
Visualisation Studio. Hier werden auch wenn gewlinscht / erforderlich Passworte und Benutzerrechte
verwaltet.

« Vision Sensor Configuration Studio
Dieses Programm stellt Ihnen umfassende Funktionen fiir Einrichtung und Test von Sensoren sowie
die Definition von Priifaufgaben (Jobs) zur Verfligung. Zur Bedienung bendtigen 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
Verfugung.

Vision Sensor
Device Manager

Vision Sensor Vision Sensor
Visualisation Studio Configuration Studio

- anzeigen - konfigurieren
- upload - testen

Abbildung 24: 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.

Verwendete Open Source Software: Open Source Licences (Seite 3)

13.09.2016

4.2 SBS Vision Sensor — Bedien- und Konfigurationssoftware -
Kurzanleitung

Exemplarischer Ablauf, (Beispiel: Objektsensor)

4.2.1 SBS Vision Sensor , Kurzanleitung, Starten der Software

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

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

%

klicken.

SBSI Vision Sensor

Abbildung 25: Icon SBS Vision Sensor

4.2.2 Vision Sensor Device Manager: Sensoren oder
Sensorsimulationen 6ffnen / 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 42)
Sensoren konfigurieren oder anzeigen

Um einen Sensor zur Konfiguration oder zur Anzeige zu 6ffnen, den gewiinschten Sensor in der Liste
,»Aktive Sensoren‘ markieren. Danach startet ein Klick auf den Button ,,Konfigurieren*‘ das Modul
»»Vision Sensor Configuration Studio*. Mit dem Button ,,Anzeige‘‘ startet das Modul ,,Vision Sensor
Visualisation Studio®.

Seite 38 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

Sensorsimulation

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

. Vision Sensor Device Manam ‘ ‘ (=)

Datei Einstellungen Hilfe

=B 2 FESTO

tive Sensoren

A 1P-Adresse yp  Variai Version Mode He || EfFinden / Aktiven Sensor [a]
1@ 192.168.100.151  FESTO R38 CodeReader Stan.. 1.17.126 Run Fes hinzufiigen
Werden in der Ausvahlliste ,Aktive
Sensoren” keine Eintrdge angezeigt, obwohl
ein Sensor angeschlossen ist, gehen Sie vie
folgt vor:
Finden / Sensor suchen:
4/ D Um nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfigbaren Sensoren zu suchen,
Sensoren fir Simulationsbetrieb klicken Sie auf Button ,Finden".
B Sensortyp Hardware Variante Version Aktiven Sensor hinzufiigen:
1|9 Object R38 v | Standard v | 1.17.12.3 v Wenn ein Sensor, obwohl er im Netzwerk,
2 @ CodeReader R38 v  Standard v!|1.17.12.3 = ggf. auch erst hinter einem Gatevay,
angeschlossen ist, auch nach einem
weiteren mit Button ,Finden” durchgefihrten
Suchlauf nicht in der Liste ,Aktive Sensoren”
heint. Und aber die d des
Sensors bekannt ist, geben Sie diese in das
B e = Feld IP-Adresse ein und klicken Sie F
i auf Button , "
IPAdresse | . . . v ‘ Hinzufiigen ‘ b
Startseite Zuriick Vor Drucken
D Finden Konfigurieren | Anzeigen I Einstellungen | ‘ Il ‘
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 26: Vision Sensor Device Manager Ubersicht

A) Aktive Sensoren

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

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

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

D) Funktionen

o Finden

Auslosen eines weiteren Suchdurchganges
« Konfigurieren

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

« Anzeigen

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

Kontextsensitive Hilfe zum aktuellen Thema

4.2.3 Passworte

Beim ersten Start nach der Installation ist die Passworteingabe komplett deaktiviert und der Auto-Login
als Administrator voreingestellt. Sollen Parametereinstellungen vor unbefugtem Zugriff geschitzt
werden, sollten Passworte fiir die Passwortebenen ,,Admin“ und ,,User* s.u. vergeben werden. Dies
kann tber die Meniileiste Datei / Benutzerverwaltung bzw. den Button mit dem Schliisselsymbol in der
Toolbar aufgerufen werden.

€

Abbildung 27: Passwort Button

4.2.4 Passwortebenen:

Alle Nutzer |
|

Vision Sensor
Device Manager

Passw: Admin \

Vision Sensor Configuration
Studio
- Einstellung aller Parameter

Vision Sensor
Visualisation Studio
- Bilder und Ergebnisse

'

\ Passw: User \

|

- Job Upload
- Record Bilder

Abbildung 28: Passwortebenen

Vision Sensor

Vision Sensor ik Vision Sensor
Passwort Ebene . Configuration . . . .
Device Manager . Visualisation Studio
Studio
Administrator
alle Funktionen alle Funktionen alle Funktionen
Passwort
Werker alle Fkt. auBer keine alle Funktionen,
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FESTO

- Konfigurieren

inklusive Job- Upload und

(ohne Passwort)

- Einstellungen
- Update

Passwort - Einstellungen Bildrekorder
- Update
alle Fkt. auBer
Bediener - Konfigurieren nur Anzeige von Bildern,

keine

Prifergebnissen und Statistik

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

=

Abbildung 29: Login Button

I 2|

Adrministrakor
Passwiark

Passwort bestatigen

WWerker
Passwiork

Passwort bestatigen

I |
[ ]

[ ]
[ ]

Setzen

] [ abbrechen ]

Abbildung 30: 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 SBS Vision Sensor in sechs folgerichtigen Arbeitsschritten fiir
eine oder mehrere Prifaufgaben (Jobs) konfigurieren.

Nachstes Thema:Lagenachfiihrung einstellen (Seite 45)

=@ = ]
(‘Gatei Anscht Optionen il 3
fogdd-gel@o ? )
[ Bedierschitte N ) (" Hife | Ergebnis | statistic [ R
= (4 D
Job . '
Bildaufnahme Parameter M
Lagenachfuihrung
Im Reiter Bildaufnahme 5. Kap. Jobs
(Prisfaufgaben) bastimmen Sis die
Detekdtoren grundlegendan Parameter der ml
Bildaufnahme.
Hachstes Thama: WeiBabgleich
D
Einstellschraube an der Gerateruckseite des
Funktion und
Parameter o, ¢ elimoglichkerten
e — Standardauflasung ist WVGA
[ —— (736x480), bei zeitkritischan
Trigger / Bildaktualisierung e G S
E Kompatibilitatsgranden
Enzebid kann sine andere
Trigger T Aufldsung gewshlt werden.
Kontinuierlich Varfugbars Auflssungan:
WVGA (736x480). VGA | | |
Verbindungsmodus (640x480), QUGA =]
7 < s J[ > ]
= < Start > t |/
@2 & Offine LE] ot z (el L] \ [ strtsete |[ zwock |[ v [ Duden
6 — ™\
Job einrichten
G
Name Beschreibung  Autor Erstellt  Geiindert Bildaufnahme | Vorverarbeitung | Kaliorierung | ZyKuszeit |
1 Job1l Default job Author 03.01.2016 03.01.2016 Aufisung Verschlusszeit Quadranten
SiGA (1zsx1024), 3| ([ [0.250ms |3 = [+
959
Auto Qo o
Dynamic Verstarkung Interne Beleuchtung
wnear 3
Triggermodus Externe Beleuchtung
Trigger
@ Frellouf
[ neu || offnen || speichem |[ Loschen |[ aleloschen | e
J
Mdelis: Config | Name: Smulation | Aktiver Job: 1, Jobl Zykuszeit: (n/a) Flash: 0.3k8/— | X:0Y:0L:0 | DOUT @ @ @ @ @ @]

Abbildung 31: 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 SBS / aktiver Job. Im Run Modus:
Zykluszeit xy Position des Cursors und Identsitat des Pixels / einzelene /O Ein-/Aus- Status (wie unter
"Ausgabe/Ausgangssignale” konfiguriert).

4.3.1 Job konfigurieren

Um einen Job zu konfigurieren: unter Bedienschritte/Job im Feld "Jobs" (G), den Jobeintrag editieren oder

ggf. einen neuen Job anlegen.

Datei Ansicht Optionen Hife

Podd@-gselle P 2

Bedienschritte

Trigger [ Bldakuslisierung
Einzelbild
Trigger
Kontinuierlich
Verbindungsmodus
Onine ® offine [ ][re 5
Name Beschreibung  Autor Erstellt Geandert

1 Job1 Default job Author 03.0L.2016 03.01.2016

Hife | Ergebnis | Statistik

Funktion und
" Einstellméglichkeiten
Standardauflésung ist WVGA
(736x480), bei zeitkritischen
Anvendungen oder aus
Kompatibilitatsarunden
kann eine andere
Auflssung geviahlt werdan.
Verfigbare Auflésungen:
WVGA (736x480), VGA
(640x480), QUGA
(320%x240), QQVGA
(160%120)
WVGA (736x480),
VGA (640x480), QUGA
(320x240)
XGA (1280x1024), VGA

Parametes

Auflosung

(640x480), QUGA (320x240)
VZ0C: XGA [1280x1024),
VGA (640x480)

Bai Anderung der Auflasung
warden alle bereits
definiertan Detektoren

galoschtt
[T o w—

New || Offnen

| [ speihern || toschen || Ateloschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1, Jobi

-< -Start -> 1|/
--- startsete || zuuck || vor || Drucken
Job einrichten
[ | g | Zyduszeit |
Aufiisung Verschlusszeit Quadranten
fomom
259

Auto Q Qo

Dynamik Verstérkung Inteme Beleuchtung

Triggermodus
Trigger

® Freilauf

Zykuszeit: (n/a)

Externe Beleuchtung

Flash: 0368/ — [xovono oour ) @ O O @ O

Abbildung 32: 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

Prifaufgabe erforderlich sind.

o 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 Riickseite des SBS Vision Sensors einstellen bis eine

scharfe Abbildung sichtbar ist

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

6 —

Bildaktualisierung

"Kontinuierlich" eingestellt. Damit wird zur Focus- und Helligkeitseinstellung

permanent ein neues Bild eingezogen und somit die Anzeige auch permanent aktualisiert.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016
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o 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 (je nach Sensortyp) 32 bzw beliebig
viele verschiedene Detektoren zur Losung der Priifaufgabe definiert werden.
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4.3.2 Lagenachfiihrung einstellen

Bei Objekten bzw. Merkmalen, deren Position im Bild variiert, kann eine Lagenachfiihrung nutzlich bzw.
erforderlich sein. Hierfiir stehen drei verschiedene Detektionsmethoden (Lagedetektoren) zur
Verfligung.

Nachstes Thema: Detektoren einstellen (Seite 46)

Die Lagenachfiihrung ist optional und steht mit der Methode Mustervergleich, Kantenantastung und
Konturvergleich zur Verfiigung.

Nach Auswahl der Methode zur Lagenachfiihrung 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 | ‘ ‘ = | G
fodd-sgeljeo ? FESTO
Bedienschritte & ‘XE Help | Result | statistics
Ripe 2
B Alignment detector Contour m
Lagenachfiihrung | detection
Detektoren Mext Topic: Detectors
Settings in parameter tab:
ctions and setting possibilities | ||
Zone for the required concordance

Svitching
thrashold

of the found contour with the
ltaught contour

Angular  [angular zons in which s=arch is
carried out

Increment in © of the search across
lthe selacted angular zone (If the
angular zone and increment are set|
lto 0, the datactor only searches for
non-rotated objects)

Candidates vith scors lass than
indicated will already be rejectad
during search.

Win [Minimum contrast required with i~

[l I [+

Increment
Trigger / Bidakualisierung (angle)

Einzelbild Accurats -

Trigger P

Kontinuieriich

Verbindungsmodus

= < Start > 1
i ®ome | )15 o= e L e I o
Lagenachfiihrung einrichten
Methode Parameter
o Schaltschmele
50,00 E 100,00 a i
® Konturvergleich
Winkelbereich
ETNC T |
Schrittweite (Winkel) Genau ----- schel
0 E —r—
e <l o EXINS
Min, Kontrast Model Min. Kontrast Bid
: e E T v
ontur bearbeite]
Madus: Config | Name: Smulation | Aktiver Job: 1]Jobl Zykuszert: (n/a) Flash: 10.2k8 [ —| [%:0:01:0 oor @ @ 9O 9O @ Q9

Abbildung 33: Configuration Studio 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.

Vierflighare Detektortypen
Detektortyp Beschreibung
1 + Mustervergleich Objektssche anhand von Musterverglesch

.’

2 [ﬁ] Kontur Objektsuche anhand der Kontur
3 . Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich
4 ﬁ Heligkeit Priifen der Helligkeit im gewahlten Bereich

5|0 Graustufe Grauwerbevergleich im Suchbereich

6| Messechisber  Abstand zwischen Kanten

o

- v

Abbildung 34: 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 prifen sind, lassen sich mit ,,Neu" beliebig viele weitere Detektoren, analog wie oben
beschrieben, erstellen. Im Beispiel wurden zwei Helligkeits- Detektoren zur Uberpriifung der
Anwesenheit von Kontakten im Prifteil definiert. Detektor | findet einen Kontakt (Helligkeitswert liegt
im geforderten Bereich, da metallisch- glanzender, d.h. hoch reflektierender Kontakt vorhanden), und
meldet deshalb ein positives Ergebnis. Detektor 2 findet keinen Kontakt (Helligkeitswert liegt auBerhalb
des geforderten Bereichs, da kaum Reflektion durch dunkles Kunststoffgehiause), und meldet deshalb ein

negatives Ergebnis.
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T L e

Datei Ansicht Optionen Hife

iodd-gellae ? FESTO

(Hife | Ergebnis | statistic |

Jol

Detektor Helligkeit
Lagenachfubrun
2 2 Nachstes Thema: Detektor Barcode
Detektoren Helligkeit Applikation
Dieser Detektor bestimmt den Mittelwert der
Grauwerte im Suchbereich. Mit den beiden
Schveliwert-Schiebern des Parameters
.chaltschwelle® vird der zulassige Bereich fir
diesan Helligksits- Mittshwert singastallt. Sobald
sich der berechnete Mittelwert innerhalb disser
beiden Schwellwerta bevegt ist das Ergebnis
positiv. Das Ergabnis vird auf % normisrt. Dis
Lage der hellen baw, dunklen Pixel im
Suchbereich ist irrelavant. Detektor kann dann
virkungsvoll singesetzt werden, venn die
Position des gesuchten Objektes im Bild von
Prifung zu Prifung absolut unversndert ist,
oder, falls Abweichungen in der Position

Ausgabe

Ergebnis

@
g
g
&
2
5
7

g

Trigger / Bildaktualisierung

Gk auftraten kénnen, muss die Lagenachfihrung
Trigger vermendet werden.
Kontinierlich 3
e Einstellungen im Reiter Helligkeit
Verbindungsmodus & = —— 1 [

B |
Gl

Yonine  ® Gffine =

startseite || zwuck  |[ vor || Druden

Detektor einrichten

Name Tvp Helickeit
1 Detector1 o Heligkeit Schaltschmele
2| Detector2 o Heligksit [so00 [3] [wo00 [3| HE
Suchbereich
Rechteck ¥
Neu || Kopieren || Rucksetzen || Loschen || AleLéschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 2|Jobl | zvkuszeit: (nfa) | Flash: 2.1k8 /—| [X:0Y:0L:0 or @ @ B v @ O

Abbildung 35: 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 48)

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

Zur Ausgabe von Ergebnisdaten ebenfalls gewiinschte Schnittstelle wahlen und Datenstring
zusammenstellen.
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Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 2[Jobl

Zykuszeit: (n/a) Flash: 2.1kB /—| |X:0 Y:0L:0

= Vision Sensor Configuration Studio - Objekt ‘ ‘ =
Datei Ansicht Cptionen Hilfe
lodd-gde(ljdo ¢ FESTO
Bedienschritte ” k. | Hilfe | Ergebnis | Statistik
= R
B Pinbelegung —
:
S bierwerden folgende Enstelngen =
T vorgenommen:
1. Festlegung welche der variabel nutzbaren /O
ais Ein- ader Asgang Gematet verdan sallan. i
05 rosa. Pin 06 gelb, Pin 07 schvarz (LED B), Pin
08 grau (LED C), kénnan sovehl als Eingang als
auch als Ausgang genutat werden).
2. Zuordnung der Funktionen zu den Ein- /
Ausgéngen. In den jeweiligen Listboxen sind die
fiir diesen Ein- oder Ausgang verfugbaran
Funktionen aufgefihrt und kénnen hier auch
definiert werden. Die Funktionen die unter.
"lleinige Funktionen" aufgefuhrt sind, sind nur
“Trigger | Bidakuslsierung Gber diesen Pin / Leitung verfigbar.
Einzelbild irsae s e 8
Trigger 1
Kontinuieriich i =
Verbindungsmodus i =,
ome  ®ome | [JE___15)(5] o
I
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Isgangssigy | | zeitsteerung | D |
Pin/Farbe Einga Ausgan; Funktion Alleinige Furiktion
03 WH H)\W/ Trigger H/W Trigger
10VT v Keine Funktion / undefinie % | Trigger freischalten
12ROBU (A) v Auswerfer / Ergebnis ) puswerfer | Ergebris
09RD v Ergebnis 7] Externe Beleuchtung
07EK (B) v Ergebnis :)
08 GY (C) v Ergebnis :]

ot @ @

05 06

9 0

Abbildung 36: Ausgabe, Digitale Signale und Daten
Einstellmdglichkeiten in den verschiedenen Tabs:

Pinbelegung

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

Ausgangssignale

Zuordnung einer logischen Verkniipfung unter Nutzung der boolschen Ergebnisse aller Detektoren.
Definition von komplexen logischen 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

Zeitsteuerung

Schnittstellen.

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

Datenausgabe

Einstellung des Datenausgabestrings via RS422 oder Ethernet.

Auswahl 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

Seite 48
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auf dem Sensor selbst erfolgt. S. nachster Schritt: ,,Sensor starten®. Es werden keine Hardware-

Ausgange gesetzt.

Nachstes Thema: Sensor starten (Seite 49)

EER————r

Datei Ansicht Optionen Hife
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Abbildung 37: Ergebnisanzeige

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 Ausfiihrung werden auch die entsprechenden Hardware- Ausgange gesetzt.

Nachstes Thema: Vision Sensor Visualisation Studio, Bilder und Ergebnisse anzeigen (Seite 51)
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Abbildung 38: 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 ,,Anzeige" in Vision Sensor Device Manager startet das Modul Vision Sensor
Visualisation Studio.

Das aktuelle Bild wird mit Einzeichnungen der Lagenachflihrung und der Detektoren angezeigt (falls
,,Bildiibertragung = 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* kénnen weitere zuvor definierte Jobs oder ganze Jobsatze vom Viewer aus auf
den Sensor geladen werden.

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

FESTO

Datei Ansicht Optionen Hife

EL Ergebnis

Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf
dem PC ausgefihrt, und das ,Ergebnis
Statistik” Fenster mit Dataktorliste und
Ausverteergebnissen angezeigt. Die
Ausfihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiart, da sie vom Sansor nicht
vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten
Prifergebnisse des in der Ausvahlliste
markierten Detektors angezeigt. Im
Bildfenster werden — sofern singestallt - das
8ild, die Such- und Merkmalsbersiche und
Ergebnisgrafen angezeigt.

Die angezeigtan Parameter variieren in
aig

Abbildung: Abbildung, Vision Sensor
Visualisation Studio, Ergebnis

Bedeutung

(€]

startseite || zuick  |[ wor || Drudken

Kommandos Ergebris | Statistk | Job | Hochladen |

Bild einfrieren Detektorergebrisse

® Aktueles Bid Detektor  Ergebnis Score | [ms] Detektortyp String Abgeschnith Stringlinge | Q1 Q2 Q3 Q4 Q5

Nachstes Bid 1 |Detector1 ° 1000 2ims Datacods 1.1|DEMO2 5 n/a nfa nja nfa nfa

N&chstes Fehlerbild

@ E—r I}

Modus: Run | IP Adresse: 192.168.100.151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1liobl | Zykuszeitt 44ms B O © 60 @ O

Abbildung 39: Vision Sensor Visualisation Studio
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4.5 SBS - 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 52)

« Sensoren fiir Simulationsbetrieb (Seite 54)

o Finden/ Aktiven Sensor hinzufligen (Seite 54)

o Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 55)
o Anzeigen von Bild- und Ergebnisdaten (Seite 55)

o Netzwerk- Einstellungen des Sensors (Seite 55)

o Update / Firmware-Aktualisierung (Seite 56)

o Benutzerverwaltung / Passworte (Seite 56)

ro | Vision Sencor et Manager- ‘ ‘ el

Datei Einstellungen  Hife

=B 2 FESTO

{Aktive Sensoren

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

Aktive Sensoren r

FESTO Stan.. 1.17.12.6 Run
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dis im Netzwerk varfiigbaren Ssnsoran

angezeigt.

Konfigurieren eines angeschlossenen
Sensors (Aufruf von Vision Sensor —
Configuration Studia)

o T D Anzeigen von Bild und isdaten (Aufruf

ven Vision Sensor Visualisation Studio)
Gensaren fiir Simulationsbetrieb
Sensortyp Hardware Variante Version der
1@ Object R3 + | Standard - 117123 |+ Parameter Bedeutung
2@ Code Reader R38 + | standard 117123 |~ 1P-Adresss 1P- Adresse des Sensors
im Netzwerk
Hardware Version ( (R2
Hardvare 0.5.)
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader 0.3.
Wariants Sensor-Variznts =
1P Adresse [ L v] [ Hinzufiigen ] arsinn Firrmumre R y—— [+
Startseite Zuriick Vor Drucken
Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen ] [ ] [ l [ ] [
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255.255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 40: Vision Sensor Device Manager

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

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 verfligbaren Sensoren angezeigt.
Konfigurieren eines angeschlossenen Sensors (Seite 55) (Aufruf von Vision Sensor Configuration Studio)

Anzeigen von Bild- und Ergebnisdaten (Seite 55) (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 (R3B, R2B 0.3.)

Sensortyp Sensortyp (Objekt-, Farbsensor, Code reader, 0.3.)
Variante Sensor-Variante (Advanced 0.d.)

Version Firmware-Version

Mode Betriebsart (Run, Config oder Offline)

Funktionseinschrankungen

Neue Funktionen die noch nicht unterstutzt werden ???

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. SBS Vision Sensor H
ardware Hardware Version
RAM RAM Grofle
Flash Flash GroBe

Hinweise:

e Werden in der Liste keine Eintrage angezeigt, obwohl ein Sensor angeschlossen ist, konnen Sie diesen
mit Button ,,Finden" oder Button ,,Hinzufligen" einfiigen.

o Ist kein Sensor angeschlossen, stehen lhnen in der Liste Sensoren fir Simulationsbetrieb (Seite 54),
Simulationen verschiedener Sensoranwendungen zur Verfligung.

Uber den Button Details (am rechten Ende der Parameter Liste von ,,Aktive Sensoren®) ist eine noch
detailiertere Liste der SBS Vision Sensor Parameter abzurufen.
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" Vision Sensor Device M:
L FESTO
|aktive Sensoren
Her MAC Adresse  Subnetz-Maske Gateway DHCP Eigenschaften Aktive Sensoren =
1 00-0F-F0-01-10-05 255.255.255.0  192.168.100.100 Deaktiviert
I | _In der Ausvahlliste Aktive Sensoren werden
" Sensor Eigenschaften B S|
Eigenschaft Einstellung = 1
(4] I 1P-Adresse 192,168, 100,151 .
Kensoren fiir Simulationsbetrieb Hardware R3E
Sensortyp Code Reader
Sensartyp Hardware Variante Version Variante Standard
1/ Object R3B ~ Standard i e Firmwareversion | 1.17.12.6
2@ CodeReader R3B ~ Standard v 117123~ Modus Run Ll [E=
Sensorname FESTO
Hersteller Festo 1
==
Aktiven Sensor hinzufigen MAC Adresse 00-0E-F0-01-10-05
Subnetz-Maske | 255.255,255.0 -
TP Adresse "][ Hinzufligen ] Gateway 182, 168.100.100 Ll B =
3 DHCP Dieaktiviert )
Drucken
Finden || Konfiguieren || Anzeigen |[ ensel Kapieren It = ) Jorucen |
[P Adresse (PC) 10.23.3.105 Subnetz-Maske 255.255.255.128 & net Adapter

Abbildung 41: 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-, Farbsensor, Code reader, ...)
Hardware Hardwaretyp (z.B. Auflésung, Monochrom- oder Farbsensor)
Version Firmware-Version

Variante Sensor-Variante (z. B. Advanced ...)

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

s. Kapitel: SBS — 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 ausgewihlten Sensors zunachst
nicht beeinflusst.

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

4.5.6 Netzwerk- Einstellungen des Sensors

Mit dem Button ,,Einstellungen" kénnen Sie die Netzwerkeinstellungen des gewahlten 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 miissen die Adressraume
Ubereinstimmen. 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" gewahlt wird, muss fiir 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. Fiir diese
Funktionen bendtigen Sie Administratorrechte (siehe Benutzerverwaltung).
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N 2| x|
IPAdresse | 192.168.60 1990 |
Subnetz-Maske | 255.255.255.000 |
Gateway | 192.168.60.1 |
DHCP
Sensorname | ]
Setzen I Abbrechen

Abbildung 42: 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 bzw. vom FESTO Support die
entsprechende Firmware-Update Datei beschafft werden. Wahlen Sie im sich 6ffnenden Dialog die
entsprechende Firmware-Datei und folgen den Anweisungen.

Datei  Einstellungen  Hilfe

@A Benutzerverwaltung
Firmware-Update
Sensor neu starten |
Autostart- Datei Sens

Beenden Cirl+F4

Abbildung 43: Vision Sensor Device Manager, Firmware Update

4.5.8 Benutzerverwaltung / Passworte

Die SBS -Konfigurationssoftware unterscheidet drei Benutzergruppen, die unterschiedliche
Berechtigungen besitzen: (Button oben, links, mit Schliisselsymbol)

Seite 56 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

e 2| x|

Administrakor

Passwiork I |

Passwort bestatigen [ ]

Wierker

Passwork [ ]

Passwort bestatigen [ ]

Setzen ] [ Abbrechen ]

Abbildung 44: Vision Sensor Device Manager, Passworte

. . Vision Sensor ..
Vision Sensor , Vision Sensor
Passwort Ebene ] Configuration ) .. ]
Device Manager . Visualisation Studio
Studio
Administrator alle Funktionen alle Funktionen alle Funktionen
Passwort
alle Fkt. auBer .
o alle Funktionen,
Werker - Konfigurieren . . .
) keine inklusive Job- Upload und
Passwort - Einstellungen )
Bildrekorder
- Update
alle Fkt. auBer
Bediener - Konfigurieren , nur Anzeige von Bildern,
) keine .. . L
(ohne Passwort) - Einstellungen Prifergebnissen 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:

Wihlen Sie Benutzerverwaltung im Datei-Ment oder klicken Sie in der Toolbar auf den Button mit
Schlusselsymbol, um Passworter fiir die Benutzerkategorien Administrator und Werker zu vergeben
bzw. zu andern. Nach Eingabe eines Passworts wird automatisch ein LogOut ausgefihrt, 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.

e~

Abbildung 45: 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 46: Vision Sensor Device Manager Login- Button

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

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

« Jobs (Prufaufgaben) (Seite 58)

« Lagenachfiihrung (Seite 83)

o Detektoren (Seite 94)

o Ausgabe von Priifergebnissen (Seite 182)
« Ergebnis (Seite 207)

« Start des Sensors (Seite 209)

Weitere Programmfunktionen:

« Trigger-Einstellungen (Seite 210)
¢ Verbindungsmodus- Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite 21 1)
o Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite 212) von Priifjobs anhand von Bilderserien (Filmstreifen)

¢ Erstellen von Filmstreifen (Seite 212) 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 223) (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 59)
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Datei Ansicht Optionen  Hife

fogd-gellEp 2

Jo
Lagenachfishrung
Detektoren

Ausgabe

@
g
g
&
2
5
7

g

Ergebnis

Trigger / Bildaktualisierung

["Hife | Ergebns | statistic |

o Jobs (Priifaufgaben)
+ Lagenachfishrung
+ Detektoren

Ir]

+ Ausgabe von Priifergebnissen
+ Ergebnis
« Start des Sensors

Weitere Programmfunktionen:

+ Trigger-Einstellungen
+ Verbindungsmodus- Umschalten
zwischen Online- und OFfline-

Modus

+ Simulation von Jobs (Offline-
Modus) von Prifjobs anhand von [~
Bildarsarien (Filmstraifan

+ Erstellen von Filmstreifen zu
Analyse- oder

Modus: Config | Mame: Simulation | Aktiver Job: 1, Jobl

Enzebid
Trigger Simulationszwecken.
Konfinuierich Die Ausfihrung von SensoConfig
erfordert u.l. die Eingabe eines
Passworts (Benutzergruppe: ]
Verbindungsmodus Administrator). Siehe hierzu hd
@z SACHES E] St hd Startseite H Zurick H vor H Drucken
Job einrichten
Name Beschreibung | Autor Erstellt  Gesndert | | o | Zyduszeit |
1/3b1 Basisiob Lo e e S Aufissung Verschiusszeit Quadranten
SXGA (1280x1024), * 0.250 ms. E 0 0
Auto 0 O 0
Dynamik Verstirkung Interne Beleuchtung
unesr :
Triggermodus Externe Beleuchtung
Trigger
@ Frelauf
neu || ofen || spechem || isschen || Aleloschen |

Zykluszeit: (n/a)

Flash: 0.3k8/-— | X:0Y:01:0 | DOUT @ @ @ @ @ @

Abbildung 47: 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 60)

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 ausgewahlten Job auf dem PC speichern
Loschen Den ausgewihlten Job aus der Liste lI6schen

Alle |6schen

Alle Jobs in der Liste Ioschen

Alle beschriebenen Funktionen konnen Sie auch tuber das Datei-Ment ausfiihren.
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Bildaufriahme | Varverarbeitung ] Kalibrierung ] Zykluszeit ]

Auflisuna Verschlusszeit Quadranten
SXGA (1280x1024), = (C |o.250ms E o o

Auto Q O Q
Diynamik. Verstarkung Interne Beleuchtung
— ] [ 5
Triggermodus Externe Beleuchtung
@ Freilauf

Abbildung 48: 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 61)

Job / JobSet speichern:

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

Wihlen Sie ,,Job offnen ...*, oder ,,Jobsatz offnen‘ ... aus dem Datei-Meni.

Mit dem Button "Starte Sensor" werden Jobs auf den Sensor libertagen.

Alle auf dem Sensor gespeicherten Jobs werden beim Laden eines neuen Jobsatzes geloscht!
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BE\CM Optionen  Ansicht  Hilfe

[:] Meuer Job

¥ Job affnen ...

Iobsatz &Ffnen...

_;:.' Job speichern

i

Beispiele

Beenden

ﬁ Job speichern unket. ..

Iobsatz speichern unker. .

@] aktuelles Bild speichern. ., r
[ Filmstreifen komfigurisren. ..

Ea Rekorderbilder holen. ..

Skrg+M

Abbildung 49: Vision Sensor Configuration Studio Jobs laden / speichern

4.6.1.3 Bildaufnahme Parameter

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

Bildaufnahme.

Nachstes Thema: Vorverarbeitung, Filter zur Bildverbesserung (Seite 63)

Die Bildscharfe wird mit der Focus- Einstellschraube an der Geraterickseite des SBS Vision Sensors

eingestellt.

Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Auflosung

Standardauflosung ist WVGA (736x480), bei zeitkritischen Anwendungen kann
eine andere Auflosung gewahlt werden.

Verfiigbare Auflosungen:

R3B: WVGA (736x480), VGA (640x480), QVGA (320x240), QQVGA (160x120)
R3C: WVGA (736x480), VGA (640x480), QVGA (320x240)

R2B: XGA (1280x1024), VGA (640x480), QVGA (320x240)

R2C: XGA (1280x1024), VGA (640x480)

Bei Anderung der Auflosung werden alle bereits definierten Detektoren geldscht!

Zoom (nur R2B)

Uber die Auswahl verschiedener Zoom-Stufen kdnnen unterschiedliche
Bildausschnitte mit unterschiedlichen AbbildungsgroBen erzielt werden.

Dynamik

Optimierung der Charakteristik der Bildaufnahme: "Linear" bedeutet lineare
Kennlinie (verhalten wie bei SBS -Produkten, die keine dynamische Bildaufnahme
unterstitzen), "Hoch" bedeutet bessere Feinabstufung in hellen Bereichen des
Bildes (Ubersteuerung).

Triggermodus

AuswahImaoglichkeit, ob der SBS Vision Sensor im getriggerten Modus oder im
Freilauf betrieben werden soll.
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Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Im getriggerten Modus kann tiber den Triggereingang Pin 03 WH oder Uber eine
der Schnittstellen eine Bildaufnahme ausgelost werden.
Im Freilauf macht der SBS Vision Sensor kontinuierlich Bilder und Auswertungen.

Verschlusszeit

Parameter zur Steuerung der Bildhelligkeit. Die Bildhelligkeit sollte vorzugsweise
mit der Verschlusszeit eingestellt werden. Erst im zweiten Schritt, wenn notig, die
Verstarkung einstellen (Grundeinstellung Verstarkung = 1). Bei bewegten
Priifobjekten kann eine langere Verschlusszeit zu Bewegungsunscharfe im Bild
fihren. 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

Beleuchtung

Verstarkung mit 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
Quadranten

Beleuchtung abgeschaltet werden. Diese Funktion kann bei geringen
Arbeitsabstanden Reflexionen unterdriicken.

Interne
Beleuchtung

Auswahl fiir interne Beleuchtung (Ein / Aus)

Externe
Beleuchtung

Auswahl fiir externe Beleuchtung (Ein / Aus / Permanent), die externe Beleuchtung
wird tUber Pin 09 RD geschaltet.

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 WeiB3abgleich

Der WeiBabgleich dient der Kompensation eines eventuellen Farbstiches im Bild durch Lichtverhiltnisse

oder Kamerachip.

Seite 62
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Bildaufnahme Weilabgleich Bildiibertragung Archivierung Fil 4
o | Alktiv

Rot

( | ) (100,00 (%] | Einlernen

Grin

¢ 1 ) (100,00 [%|| Rilcksetzen

Blau

( 1l ) | 100,00 =

Abbildung 50: WeiBabgleich

Parameter Funktion
Rot Prozentuale Gewichtung der Rot-Kanals (0-100)
Grin Prozentuale Gewichtung der Griin-Kanals (0-100)
Blau Prozentuale Gewichtung der Blau-Kanals (0- 100)

) Durchfiihrung des WeiBabgleichs, fiir den WeiBlabgleich ist eine
Einlernen . ! N I

weille oder leichtgraue Flache unter der Kamera zu positionieren

Riicksetzen Werte zurtick setzen

4.6.1.5 Vorverarbeitung, 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.

¢ 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: Kalibrierung, Kalibriermethode auswahlen (Seite 65)

Beispiel: Schwarze, punktformige Storungen vor hellem Hintergrund lassen sich eliminieren, wenn
Dilatation und Erosion aufeinander folgen.

Folgende Anordnungsfilter stehen zur Verfiigung:

Anordnung Typ | Effekt

Rotation 180° Rotation des Bildes um 180°

Spiegelung horizontal | Horizontale Spiegelung des Bildes
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Spiegelung vertikal

Vertikale Spiegelung des Bildes

Folgende Filter fiir die Bildverbesserung stehen zur Verfligung:

Filtertyp

Effekt

Gauss

Das Bild wird mit einem Gauss- Filter geglattet, zur Reduktion von Rauschen,
Unterdrickung 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, Unterdriickung 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,
Verbesserung von lokalem Kontrast und Erkennung von Oberflachendefekten.

Multiplikation

Der Grauwert jedes Bildpixels wird multipliziert mit dem ausgewahlten
Multiplikator. (2x, 4x, 8x, ...). Der Wertebereich ist begrenzt auf 255.

Invertierung

Invertierung der Bildpixel / Grauwerte

Seite 64
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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.

Bildaufnahme Bildiibertragung Archivierung Vorverarbeitung Zykluszeit

| Arrangement ' Filter

Rotation 180° ¥ Filter Einstellung
1| Gauld ¥ [ 3x3 =
2 | Erosion ¥ | Aus =
3 | Dilatation + | Aus S
4 | Mean + | Aus =
5 | Median ¥ | Aus =

Abbildung 51: Reiter Job / Filter

4.6.1.6 Kalibrierung, Kalibriermethode auswahlen

Die Kalibrierung dient zur Umrechnung von Bild-Koordinaten (Pixel) in Welt-Koordinaten (z.B.
Milllimeter). Bei Nutzung dieser Funktion, werden alle Koordinatenausgaben, (Positionen und
Messergebnisse) in der gewahlten Einheit berechnet und ausgegeben.

Nachstes Thema: Kalibrierung, Skalierung (Seite 68)

Kalibriermethoden

Relative Vermessung, limitierte Genauigkeit (Messen, Prifen,

kali M
Skalierung (Messen) Koordinatenursprung = linke, obere Ecke des Sichtfeldes).

Punktpaarliste Absolute Vermessung, beliebiges Bezugssystem
(Roboter/ Pick and Place) (Roboterkalibrierung, Koordinatenursprung des Roboters)

Relative Vermessung, hohe Genauigkeit (Messen, Priifen,

Kalibrierpl M
alibrierplatte (Messen) Koordinatenursprung = linke, obere Ecke des Sichtfeldes).

Einheit Gewdnschte Einheit fiir Weltkoordinaten

BV Zum nachsten, letzten Eingabeschritt wechseln

Hinweis: Es werden alle Ergebniswerte fiir Positionen und Messergebnisse korrigiert. Um die Zykluszeit
nicht zu belasten, d.h. zu verlangern, werden die Bilddaten jedoch nicht umgerechnet bzw. entzerrt
dargestellt! So ist, auch mit aktiver Kalibrierung, eine hohe Ausfiihrungsgeschwindigkeit gewahrleistet.

Die Aktivierung der Kalibrierung erfolgt in zwei Schritten:
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I. Auswahl der Kalibriermethode
Wechsel mit den Tasten [<], [®] zum nachsten / letzten Schritt

2. Durchfiihrung der gewahlten Kalibriermethode

Sobald eine Kalibriermethode ausgewahlt ist wird links neben dem Tab-Titel "Kalibrierung" die Status-
LED angezeigt. Ist die Kalibrierung aktiv, so werden alle Funktionen, z.B. Detektoren, nur dann korrekt

ausgefiihrt wenn die Kalibrierung giiltig ist, d.h erfolgreich ausgefiihrt werden konnte.

Bedeutung der Farben: Punkten in Bild, und in Punktpaarliste:

Farbe Bedeutung

Grin Kalibrierung gultig, Punkte exakt positioniert
Gelb Kalibrierung gultig, Punkte nicht exakt positioniert
Rot keine giltige Kalibrierung

Bedeutung der Farben: Bei den einzelnen Kalibriermethoden

Kalibriermethode | Bedeutung

kali
Skalierung Fehlerberechnung moglich.

Status-LED = griin: Default- oder Eingabewerte ergeben den Skalierfaktor, keine

Status-LED, Punkte im Bild und entsprechende Zeile(n) in Punktpaarliste:
- grin: giiltige Kalibrierung, Punkte exakt positioniert

- gelb: giiltige Kalibrierung, Punkte nicht exakt positioniert

- rot: keine giiltige Kalibrierung

Bei neuem Job:

- griin: Defaultwerte (6 Punkte) ergeben korrekte Defaultkalibrierung

Punktpaarliste

Status-LED:

- grun: glltige Kalibrierung

Kaibrierplatte - rot: keine giiltige Kalibrierung

Bei neuem Job:

- rot: da noch keine Kalibrierung mit Kalibrierplatte erfolgt.

Bildaufnahme Varverarbeitung % Kalibrierung Zykluszeit

Kalibriermethode
Keine Einheit
Milimeter (mm) S
Skalierung (Messen)

@ Punktpaarliste (Roboter/ Pick and Flace)

Kalibrierplatte (Messen)
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Abbildung 52: Kalibriermethode auswahlen

Detailbeschreibung

Methode

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Keine

Kalibrierung nicht aktiv, Koordinaten -Ermittlung, .-Anzeige und -
Ausgabe in Pixel (px)

Skalierung (Messen)
(Relative Vermessung von
z.B. Abstanden in
Weltkoordinaten)

Die Kalibriermethode "Skalierung” dient zur relativen Bestimmung von
z.B. Abstanden in Weltkoordinaten (z.B. mm). Dies geschieht hier iiber
einen einfachem Verhaltnisfaktor. Es wird ein Faktor fiir beide
Koordinatenachsen X und Y bestimmt.

Das hat den Vorteil der sehr einfachen Anwendung, die Genauigkeit ist
dabei limitiert.

Verzerrungen durch schragen Blickwinkel und durch Linsenverzeichnung
werden bei dieser Methode nicht korrigiert.

Weltkoordinaten sind nicht absolut, Koordinatenwerte beziehen sich
auf Nullpunkt in der linken, oberen Ecke des Sichtfeldes.

Beispiel: Ermittlung des Abstands zwischen zwei Objekten in mm.
(limitierte Genauigkeit)

Punktpaarliste
(Roboter / Pick and
Place)

(Absolute Vermessungin
Weltkoordinaten, in
beliebigem Bezugssystem
z.B.
Roboterkoordinatensystem)

Die Kalibriermethode "Punktpaarliste" dient zur Bestimmung absoluter
Positionen in Weltkoordinaten (z.B. mm).

Dabei werden die Skalierung in x und y getrennt, die Verkippung des
Sensors ggii. der Sichtfeldebene, und die Linsenverzeichnung korrigiert.
Beispiel: Absolute Position von Objekten in Weltkoordinaten (z.B.
Roboterkoordinatensystem), in Millimeter ermitteln.

Dies geschieht hier iiber die Bildaufnahme eines zuvor, z.B. von einem
Roboter, im Sichtfeld platzierten Kalibrierteiles.

Dabei wird je Punktepaar die

- Bildkoordinate durch grafische Eingabe im Bild oder numerische
Eingabe ermittelt, und die

- Weltkoordinate von z.B. der Robotersteuerung libertragen und
numerisch eingegeben.

Dieser Ablauf wird so oft durchgefiihrt bis die gewiinschte Anzahl an
Punktepaaren in der Liste eingetragen ist.

Kalibrierplatte
(Messen)

(Relative Vermessung von
z.B. Abstanden in
Weltkoordinaten)

Die Kalibriermethode "Kalibrierplatte" dient zur relativen Bestimmung
von z.B. Abstanden in Weltkoordinaten (z.B. mm). Dies geschieht tiber
die Bildaufnahme einer Kalibrierplatte. Durch die hohe Punktanzahl und
die bekannte genaue, relative Lage der Punkte auf der Platte zueinander,
liefert diese Methode eine hohe Genauigkeit.

Dabei werden die Skalierung in x und y getrennt, die Verkippung des
Sensors ggii. der Sichtfeldebene, und die Linsenverzeichnung korrigiert.
Die Weltkoordinaten sind nicht absolut, die Koordinatenwerte
beziehen sich auf den Nullpunkt in der linken, oberen Ecke des
Sichtfeldes.

Neben Koordinaten werden auch Distanzen umgerechnet.

Beispiel: Ermittlung des Abstands zwischen zwei Objekten in mm.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 67



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

Methode Funktion und Einstellmoglichkeiten

(hohe Genauigkeit)

Einheit der Welt-Koordinaten / Distanzen.
- mm (Millimeter)

Einheit - cm (Zentimeter)
- m (Meter)
- in (Inch / Zoll)
St Zum nachsten, letzten Eingabeschritt wechseln

Die Kalibrierung wirkt auf folgende Detektoren / Lagenachfiihrungen

Detektor Ergebniswert

Kontur Zentrumskoordinaten x, y, Winkel

Mustervergleich Zentrumskoordinaten x, y, Winkel

Messschieber Zentrumskoordinaten x, y, Abstand

BLOB Schwerpunkt-/ Zentrumskoordinaten x, y;
Breite, Hohe, Winkel

Lagenachfiihrung Ergebniswert

Kontur Zentrumskoordinaten x, y, Winkel

Mustervergleich Zentrumskoordinaten x, y, Winkel

Kantenantastung Zentrumskoordinaten x, y

Nachstes Thema: Zeitverhalten Parameter (Seite 82)

4.6.1.6.1 Kalibrierung, Skalierung

Die Kalibriermethode "Skalierung" dient zur relativen Bestimmung, von z.B. Abstinden in
Weltkoordinaten (z.B. mm). Dies geschieht hier tber einen einfachem Verhaltnisfaktor fiir beide
Koordinatenachsen X und Y. Die Methode ist sehr einfach anwenbar, die Genauigkeit ist jedoch limitiert,
da keine Korrektur von Verzerrungen und Verzeichnung vorgenommen wird.

Nachstes Thema: Kalibrierung, Punktpaarliste (Seite 70)
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Datei Ansicht Optionen  Hife

frogd-=a8l@e 2

Lagenachfishrung
Detektoren
Ausgabe
Ergebnis

Sensar starten

@
&
2
&
2
g
&

5

Trigger / Bildaktualisierung

["Hife | Ergebns | statistic |

Einzelbild
Trigger
Kontinuierich
Verbindungsmodus .
S Start
@ ©il= E] St hd strtsete || zwuck || vor || Drucken
Job Manager
Name Beschreibung Autor Erstellt  Gesndert | vor B | zyhusasit |
1 Job1 Basisiob Autor 16.12.2015 16.12.2015
Distanz Bild Distanz Welt
498,23 px 2] [s0.00mm B
Skalierfaktor
11.21 px/mm 0.09 mmj/px
Punkt testen
neu || ofen || spechem || isschen || Aleloschen |
Modus: Config | Name: Vision Sensor | Aktiver Job: 1, Jobl Zykuszeit: (n/a) Flash: 0.3k8/40.4MB | X:0Y:01:0 | DOUT @ @ @ @ @ @

Abbildung 53: Kalibriermethode Skalierung

Beispiel: Ermittlung des Abstandes zwischen zwei Objekten in Millimeter-.

Parameter Skalierung

Parameter Funktion
Distanz Bild Distanz im Bild in Pixel (px), durch grafische Eingabe bzw Werteeingabe.
Distanz Welt Entsprechende Distanz in Welt, durch Werteeingabe (in zuvor

festgelegter Einheit z.B. mm)

Skalierfaktor

Aus o.g. Einstellungen "Distanz Bild" und "Distanz Welt" resultierende
Skalierfaktoren z.B. [x] px/mm bzw. [y] mm/px

Es kann ein Testpunkt (grafisch oder Werteeingabe) im Bild gesetzt
werden, dessen Koordinaten in Weltkoordinaten zur Kontrolle der

Punk
unkt cesten Skalierung im Testpunktfenster angezeigt werden, Koordinatenursprung:
linke, obere Ecke des Sichtfeldes.
Bed S Zum nachsten / vorherigen Eingabeschritt wechseln
Hinweise:

Es ist darauf zu achten, dass der Sensor moglichst senkrecht auf die Sichtfeldebene ausgerichtet ist, um zu
stark unterschiedliche Verzerrungen in den beiden Achsen X und Y zu vermeiden. Verzerrung durch
schragen Blickwinkel und durch Linsenverzeichnung werden bei dieser Methode nicht korrigiert.

Zur Parametrierung ein Objekt mit bekannter Ausdehnung (z.B. EndmaB) im Bild platzieren.
Die beiden grafischen (griinen) Fadenkreuze im Bild auf die Punkte mit der genau bekannten Distanz
positionieren. Der Abstand in Bildpixel zwischen den beiden Mittelpunkten wird im Feld "Distanz Bild"
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angezeigt.

Nun den bekannten Welt-Abstand im Feld "Distanz Welt" eintragen (z.B. in mm).

Der Skalierfaktor wird nun berechnet und angezeigt. Ab sofort werden nun Positionen und Abstinde in
Weltkoordinaten / z.B. mm angezeigt und ausgegeben.

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Weltkoordinaten sind nicht absolut, Koordinatenwerte beziehen sich auf den Nullpunkt in der linken,
oberen Ecke des Sichtfeldes. Neben Koordinaten werden auch Distanzen umgerechnet.

Diese Art der Kalibrierung ist flir Standardobjektive, integriert oder C-Mount, geeignet. D.h. nicht fiir
telezentrische Objektive!

4.6.1.6.2 Kalibrierung, Punktpaarliste

Die Kalibriermethode "Punktpaarliste” dient zur Bestimmung absoluter Positionen in Weltkoordinaten
(z.B. mm).

Nachstes Thema: Kalibrierung, Kalibrierplatte (Seite 79)

Datei Anscht Optenen Hilfe
Podd-=a8l@ o 2
m Statistic

Lagenachfuhrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

@
i
3
&
@
Ed
&

&

Sensor starten

Trigger | Bldaktualisierung

Trigger
Kontinuieriich
Verbindungsmodus g -
- < Start >
23 €= E] &t = Startsete || zwuck || vor || Drucken
Job einrichten
Name Beschreibung | Autor Erstellt  Geandert @ Zykuszeit |
1 Programme1 Programme par... Auteur 15.12.2015  15.12.2015
Bild X Bild Y ‘Welt X Welt Y Kalibrierparameter
1/307.85px 444.39 px 20.00 mm 50.00 mm :]
2 756.42 px 292,46 px 90.00 mm 40.00 mm
3 37Le6px 80L.42px 20.00 mm 110.00 mm Punkt testen
4 97Z.15px 603.92px 110.00 mm 100.00 mm
5 612.65px 554.54 px 60.00 mm 80.00 mm
>
Neu || offien || speichen || Loschen |[ Aleloschen |

| Zykuszeit: (nfa)

Modus: Config | Name: visionsensor ‘ Aktiver Job: 1, Programme1

|F\ash‘nzicsfmAMElx‘nvm‘n‘DDU'r @ @ @ @ @ @

Abbildung 54: Kalibriermethode Punktpaarliste

Beispiel: Absolute Position (und Orientierung) von Objekten in Weltkoordinaten (z.B.
Roboterkoordinatensystem) ermitteln.

Motivation / Nutzen

Nach der Kalibrierung des Sensors via Punktpaarliste liegt die Position des vom Roboter zu greifenden
Teiles direkt im absoluten Koordinatensystem des Roboters vor!

Dabei wurden samtliche Fehler wie Verzerrung und Verzeichnung korrigiert. In Pick and Place
Anwendungen kann der Roboter nun also mit den vom Sensor gelieferten Positionsdaten direkt in seinem
Koordinatensystem verfahren und das Teil greifen!
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Abbildung 55: Position des zu greifenden Teiles direkt im Roboterkoordinatensystem!

Ablauf zur Kalibrierung mit der Punktpaarliste

Vorab mussen Bildscharfe und Helligkeit eingestellt, und die gewtiinschte Einheit muss ausgewahlt worden
sein.

I. Kalibriermodell (-mit/ohne Korrektur der Linsenverzeichnung) auswahlen, und ggf. z-Offset einstellen.
2. Zeile | in Listbox "Punktpaarliste" auswahlen.

3. Kalibrierteil (vorzugsweise flach, symmetrisch, z.B. ahnlich Beilagscheibe) an genau bekannter
Weltkoordinate im Sichtfeld platzieren (z.B. mit Roboter).

4. Fadenkreuz (Nr. "n" zu entsprechender Zeile "n" in Punktpaarliste) exakt im Zentrum des o.g.
Kalibrierobjektes grafisch positionieren. Dazu das Bild ggf. zoomen.

Alternativ: per "Snap- Funktion", d.h. Rechtsklick irgendwo innerhalb des Kalibrierobjektes. Dabei wird
der Schwerpunkt des Kalibierobjekts automatisch bestimmt.

Vorzugsweise punktsymmetrische Kalibrierobjekte verwenden, da dann der Schwerpunkt unabhangig ist
von der Orientierung. Bzw. bei nicht punktsymmetrsichen Kalibrierobjekten auf immer gleiche
Orientierung bei der Positionierung achten! (nicht verfligbar bei Farbsensoren)
Ergebnis: Pixelwerte fiir Bildkoordinaten "Bild X" und "Bild Y" sind automatisch in Zeile

n" eingetragen.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 71



FESTO

Vision Sensor Bedienungsanleitung

5. Nun im Feld "Welt X" und "Welt Y" die entsprechenden, bekannten Weltkoordinatenwerte (bei z.B.
Roboter: die Werte von der Robotersteuerung) eintragen.

6. Schritte 2-5 so lange wiederholen, bis die gewlinschte Anzahl an Punktepaaren eingegeben wurde. Ggf.
mit "+" weitere Zeilen anlegen bzw. mit "-" I6schen. (mind, 6 Punkte, empfohlen > 10 Punkte)

Automatisierter Ablauf via Schnittstellen Kommandos: Kalibrierung mit Schnittstellen-Kommandos

(Seite 77)

Parameter Punktpaarliste

Werte in Punktliste

Methode Funktion und Einstellmoglichkeiten
Koordinatenwerte in Pixel (px) im Bild, tiber die exakte grafische
Positonierung des Fadenkreuzes auf den Mittelpunkt des in
Bild X Weltkoordinaten genau platzierten Kalibrierteils.
i B;Id Y Oder, per "Snap- Funktion": rechter Mausklick irgendwo innerhalb des

symmetrischen Kalibrierobjekts, kann die genaue Mittenposition auch
automatisch bestimmt werden (empfohlen).

Hinweis:

Die Snap- Funktion ist nicht verfiirgbar bei Farbsensoren.

- Welt X
-WeltY
Werte in Punktliste

Koordinatenwerte in Welt in gewahlter Einheit (z.B. mm), durch direkte
Wert- Eingabe in Punktelliste.

Diese Werte sind im Falle von z.B. Pick&Place / Roboter die X-/ Y-
Koordinatenwerte, die von der Robotersteuerung bei Ablage des
Kalibirerteiles /Anfahren des entsprechenden Punktes, abglesen und in die
Punkteliste Ubertragen werden konnen.

Kalibrierparameter

Kalibriermodell:

Mit oder ohne Korrektur der Linsenverzeichnung.

Z- Offset: (falls Offset gegeben)

Offset zwischen Kalibrier- und Messebene eingeben
Verschiedene Ausgabeparameter

der Ausgleichsrechnung sowie FehlerkenngroBen. s. Kalibrierung,
Kalibrierparameter (Seite 73)

ll+ll I ll-ll

Eine Zeile / Listenpunkt hinzufligen oder I6schen. Loschen wirkt auf die
jeweils markierte Zeile

Punkt testen

Es kann ein Testpunkt im Bild gesetzt werden, dessen Koordinaten in
Weltkoordinaten zur Kontrolle / Plausibilititstest der Kalibrierungim
Testpunkt- Fenster angezeigt werden.

ll>ll I ll<ll

Zum nachsten / vorherigen Eingabeschritt wechseln

Hinweise:

Der Sensor kann in beliebiger Ausrichtung (Pose) in Bezug auf die Messebene montiert werden (wobei
eine moglichst senkrechte Ausrichtung zur Messebene weniger Korrektur erfordert, und damit
grundsatzlich vorteilhafter ist).

Seite 72
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Die Genauigkeit hangt vor allem von der hohen Giite und zweitens von der ausreichenden Anzahl der
Kalibierpunkte ab. Die Genauigkeit kann durch eine hohe Giite (hohe Prizsion bei der Positionseingabe)
der einzelnen Punkte optimiert werden, wenn z.B. einige Punkte in gelber Farbe dargestellt werden.

Diese Art der Kalibrierung ist flir Standardobjektive, integriert oder C-Mount, geeignet. D.h. nicht fur
telezentrische Objektive!

Minimalanforderung an die Anzahl der Punktpaare ist "6" Punkte.

Die minimal benotigte Punkteanzahl bei der Kalibrierung via Punktpaarliste ist 6 Punkte! Ab dieser
Punkteanzahl konnen Fehleingabe (etwa x und y vertauscht etc.) durch hohe Fehlerwerte im Dialog
"Kalibrierparameter” Kalibrierung, Kalibrierparameter (Seite 73) aufgedekt werden. (ab <= 5 Punte sind
die Fehlerwerte immer = 0, da keine Fehlerrechnung moglich).

Die eingebenen Punkte werden zur Anzeige der Positions-Gilite d.h. wie gut diese mit der per
Ausgleichsrechnung ermittelten Position iibereinstimmen, in folgenden Farben dargestellt (erst ab
Mindestanzahl "6" Punkten sinnvoll nutzbar).

Bedeutung der Farben der Punkten in Bild und in der Punktpaarliste:

Farbe Bedeutung

Griin Kalibrierung gultig, Punkte exakt positioniert
Gelb Kalibrierung giltig, Punkte nicht exakt positioniert
Rot keine gliltige Kalibrierung

Die im Falle von gelber Darstellung sichbare Linie aus dem Punktzentrum heraus, ist ein MaB fiir Richtung
und Betrag des Fehlers in Bezug auf die erziele Positionsgenauigkeit der Punkteingabe in realer Welt.

Sind die Fehler hier groB, sind ggf. bei ein oder mehreren Punkten die x- und y- Werte, oder ganze
Punktepaare in Bild und Welt vertauscht. .

Im Dialog "Kalibrierparameter"Kalibrierung, Kalibrierparameter (Seite 73) werden die
Abweichungswerte / Fehler: "Mittelwert", "Min"imaler Fehler und "Max"imaler Fehler angezeigt. Ggf.
mit diesen Werten die exakte Positionseingabe der bestehenden Punkte optimieren.

Diese Methode liefert neben den reinen absoluten Koordinatenwerten auch die Orientierung
des zu greifenden Teiles, (sofern ein entsprechender Detektor, z.B. Kontur oder Mustervergleich,
verwendet wird).

Die Ergebniskoordinaten z.B. des zu greifenden Teiles liegen direkt im Bezugssystem,
z.B. des Roboters vor!

4.6.1.6.2.1 Kalibrierung, Kalibrierparameter

Hier werden die Kalibrier-, sowie Abweichungsparameter zur eventuell gewiinschten Optimierung
angezeigt. Ausserdem kann hier ggf. der Z-Versatz der Kalibrier- ggli. der Messebene eingegeben und
somit kompensiert werden.
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Beim hier verwendeten Kalibriermodell werden Standardobjektive, integriert oder C-Mount beachtet.
Fur z.B. telezentrische Objektive ist diese Art der Kalibrierung nicht geeignet!

Nachstes Thema: Kalibrierung mit Schnittstellen-Kommandos (Seite 77)

-,

Kalibrierparameter ? %
Kalibriermodell
[Kalibrierung mit Linsenverzeichnung S
Versatz Kalibrier-/ Messebene in Z-Richtung
000 3]
K
Parameter
Fokus Kappa
12,000 rmm -0.000
Pixelabstand
5.000 pm 5.000 pm
Koordinatenursprung f Pixel
40.000 px 512,000 px
Bildgrabe
1280,000 1024,000
Translation des Kalibrierobjekts
-5, 000 mm -512.000 mm 2400, 000 mm
Rotation des Kalibrierobjekts
M 130.000= 0.000e 270.000=
Abweichung
Mittelwert Mir, Max.
0.000 px 0.000 px 0.000 px

Abbildung 56: Kalibrierung, Kalibrierung Parameter

Parameter Funktion

Korrektur von:

- Skalierung, X und Y getrennt

- Verzerrung durch Verkippung des Sensors ggli. der Sichtfeldebene
- Korrektur der Linsenverzeichnung

Kalibriermodell.
Standardobjektiv, mit
Linsenverzeichnung
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Parameter

Funktion

Eingabeparameter

Versatz Kalibrierebene ggii.
Messebene in Z- Richtung

Fur Z=0 sind Kalibrier- und Messebene identisch. Fiir Z!=0
verschiebt sich die Kalibrier- gegeniiber der Messebene, wobei die
Ebenen stets parallel sind. Das Vorzeichen der Verschiebung ergibt
aus der Z-Richtung des rechtshandigen Weltsystems (Daumen = x,
Zeigefinger =y, Mittelfinger = z).

Hinweis:

Der Scharfentiefebereich des Sensor muss dabei die Mess- und die
Kalibrierebene abdecken! s. Versatz Kalibrierebene ggli. Messebene
in Z- Richtung (Seite 75)

Fokus

Fokus / Brennweite des Objektivs

o Beiintergriertem Objektiv: Wert wird entsprechend dem intern
verbauten Objektiv automatisch eingetragen

« Bei C-Mount Objektiv: Wert von verwendetem Objektiv ablesen
und eintragen. Optional: zur Plausibilititskontrolle etwa des Z-
Wertes bei u.g. "Translation des Kalibrierobjekts", kein
Fehlfunktion falls nicht genutzt!

Anzeigeparameter (read
only)

Kappa (x|0E-6)

Berechneter Kappawert des Objektives, Anzeige in "Mikro-Kappa"

Pixelabstand

Berechnetes Raster / Achsabstand von Pixel zu Pixel auf dem Sensor.
Verringerung der Auflosung im Tab ,,Bildaufnahme® wirkt sich auf
diesen Parameter aus.

Koordiantenursprung / Pixel

Durchstichpunkt der optischen Achse die durch Messebene im
Zentrum des Sensorchips, ggu. idealem Zentrum, in Bezug auf linke,
obere Ecke in Pixel.

BildgroBe

BildgroBe in Pixel

Translation des Kalibrierobjekts

Alle drei berechneten Werte fur die Translation des
Kalibrierobjekts, d.h. in X-, Y- und Z- Richtung

Rotation des Kalibrierobjekts

Alle drei berechneten Werte fiir die Rotation des Kalibrierobjekts,
d.h. die Winkel Alpha, Beta und Gamma

Abweichungen

Mittelwert Mittlerer Fehler der berechneten Positionen ggli. der Eingabe
Min. Maximaler Fehler der berechneten Positionen ggli. der Eingabe
Max. Minimaler Fehler der berechneten Positionen ggu. der Eingabe

Versatz Kalibrierebene ggii. Messebene in Z- Richtung
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Vorzeichen des "Z"-Werts, abhingig von Ausrichtung des Weltkoordinatensystems / rechtshiandigen
Weltsystems (Daumen = x, Zeigefinger =y, Mittelfinger = z, s.u.).

-AD (negative)

N ———

Abbildung 57: Delta "D" / Z-Offset = negativ! Falls Z-Richtung nach oben, und Kalibrierebene tiefer als
Messebene!

+AD (positive)

z \Y/ /oo >
X o o
j

Abbildung 58: Delta "D" / Z-Offset = positiv! Falls Z-Richtung nach oben, und Kalibrierebene hoher als
Messebene!

) Y +AD (positive)
o o
T = <
l

Abbildung 59: Delta "D" / Z-Offset = positiv! Falls Z-Richtung nach unten, und Kalibrierebene tiefer als
Messebene!
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-AD (negative)

/ o o
o o
1) o

Y/
x )
-

Abbildung 60: Delta "D" / Z-Offset = negativ! Falls Z-Richtung nach unten, und Kalibrierebene hoher als
Messebene!

4.6.1.6.2.2 Kalibrierung mit Schnittstellen-Kommandos

Mittels spezieller Schnittstellen-Kommandos zur automatisierten Erzeugung der Punktpaarliste, etwa zur
Re- Kalibrierung bei Prozessdrift oder Verstellungen an der Sensor- oder Robotermontage, kann der
Kalibrierablauf via Punktpaarliste automatisiert z.B. von der Robotersteuerung aus ausgefiihrt werden.

Beispiel: Als Kalibrierobjekt dient ein kreisformiges Blechteil, das mit einem BLOB Detektor erkannt
wird, der den Kreismittelpunkt / Schwerpunkt findet. Zur korrekten Ausfiihrung der Schnittstellen-
Kommandos auf dem Sensor muss die Schnittstelle zur Steuerung, z.B. Ethernet, aktiviert, und als
Ausgabedaten miissen der X- und Y- Wert der Findekoordinate als ersten und zweiten Wert definiert
sein.

Ablauf zur automatierten (Re-) Kalibrierung mit Schnittstellen-Kommandos via
Punktpaarliste

Szenario
|. Separater Job zur Detektion des Kalibrierteils (hier "Job 1)

Kontur Detektor, der den Schwerpunkt des kreisformigen Kalibrierteils findet. Als erster und zweiter
Wert in den Ethernet- Datenausgabe sind der X- und der Y-Wert des gefundenen Kreismittelpunktes
definiert.

2. Zu kalibrierender Job (hier "Job2")

Der Sensor befindet sich in diesem Job. Es ist Job/Kalibrierung/Punktpaarliste eingestellt, und der Sensor
wurde mit diesem Job gestartet

Ablauf/ Flussdiagramm
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Kalibrierung mit Schnittstellen-Kommandos
(Beispielkommandos in ASCII)

'

Roboter sendet:
CalibrationClearData ,,CCD" (CCD)

'

Roboter sendet:
ChangeJob ,,CJB...“ (CJB001)
le
1]

Roboter platziert Kalibrierteil
in der Kalibrierebene im Sichtfeld

'

Roboter sendet:
Trigger: “TRG” (TRG)

'

Sensor bestimmt Kalibrierteil-Position im Bild und
speichert diese in interner Punktpaarliste als: Bild X / Bild Y

Roboter sendet: CalibrationAddPoint “CAP...”

u. empféangt/priift Response auf: Pass/Fail, Index, ...

'

Im Listeneintrag (an Pos. Listenindex) wird ein neues
Punktpaar mit ,,Bild X, Bild Y, Welt X, Welt Y* gespeichert

NEIN

Gewiinschte Anzahl
Punktpaare erreicht?

Roboter sendet:
ChangeJob ,,CJB...“ (CJB002)

'

Roboter sendet: CalibrationCalibrate “CCL...”
(CCL1; 1= Punktpaarliste permanent speichern),
u. empfangt/priift Response auf: Pass/Fail, Index, ...

'

Kalibrierung wird mit neu erzeugter
Punktpaarliste ausgefiihrt

Abbildung 6 1: Automatisierter Ablauf zur Kalibrierung via Punktpaarliste
Die Telegrammbeschreibung ist zu finden unter: Serielle Kommunikation ASCII (Seite 335)

Uber die hier verwendeten Telegramme "Trigger / TRG", "Calibration Add Point / CAP" und "Calibration
Calibrate / CCL" hinaus, sind die folgenden Telegramme verfiigbar:

- "Calibration Clear Data / CCD": Riicksetzen aller Werte in der Punktpaarliste

- "Calibration Validate / CVL": Validierung der Kalibrierung, ohne die giiltige Kalibrierung zu verandern.
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4.6.1.6.3 Kalibrierung, Kalibrierplatte

Die Kalibriermethode "Kalibrierplatte" dient zur relativen Bestimmung von z.B. Abstanden in
Weltkoordinaten (z.B. mm). Dies geschieht iiber die Bildaufnahme einer Kalibrierplatte mit einem
einzigen Klick.

Datei  Ansicht Optionen  Hilfe

fodd-gelluo

Bedienschritte CHife | Ergebnis | statistic |
)
oo

Ausgabe

Ergebnis

i

Sensor starten I

Trigger | Bldaktualisierung

Enzeboid I
ad

Kontinuieriich
Verbindungsmadus

@ orine offine [-][re id . St : Startsete || zwuck || vor || Drucken

Job einrichten

Name Beschreibung Autor  Erstellt  Geandert | B | zyuszeit |
1 Job1 Basisjob Autor 16.12.2015 16.12.2015
Kalbirerplatte
[ calplategomm s [ kaibriearameter |

[ Starte Kalibrierung ] [ Punkt testen ]

Neu || offien || Speichen || Léschen || Alesschen

Modus: Config | Name: Vision Sensor | Akiver Job: 1, Job1 Tylduszeit: {nfa) Flsh: 0.318/40.4M8 |xovoro oot B @ B O @ O

Abbildung 62: Kalibriermethode Kalibrierplatte
Beispiel: Ermittlung des Abstands zwischen zwei Objekten in mm (hohe Genauigkeit).
Ablauf Kalibrierung mittels Kalibrierplatte

Vorab mussen Bildscharfe und Helligkeit eingestellt sein, und die gewlinschte Einheit muss ausgewahlt
worden sein.

|. Kalibriermodell (mit / ohne Korrektur der Linsenverzeichnung) auswahlen, und ggf. z-Offset einstellen.

2. Kalibrierplatte moglichst formatfiillend im Sichtfeld platzieren (s. dazu auch "Hinweise zur optimierten
Nutzung der Kalibrierplatte / Randbedingungen" (Seite 80) und "Typen / GroBen von Kalibrierplatten®
(Seite 81)).

3. In der Auswahlbox "Kalibrierplatte" die 0.g., entsprechende Kalibrierplatte (GroBe und Typ)
auswahlen.

4. Mit Klick auf den Button "Starte Kalibrierung" werden alle sichtbaren Punkte der Kalibirerplatte
bestimmt, alle erkannten markiert, und die Kalibrierung berechnet.

Parameter Kalibrierplatte

Parameter Funktion

Kalibrierplatte Hier wird die verwendete Kalibrierplatte (GroBe/ Typ) ausgewihlt.
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Parameter Funktion

(s. dazu auch "Hinweise zur optimierten Nutzung der Kalibrierplatte /
Randbedingungen" (Seite 80) und "Typen / GroBen von Kalibrierplatten”
(Seite 81)).

Kalibriermodell: mit oder ohne Korrektur der Linsenverzeichnung.
Hier wird ausserdem ggf. der z- Offset zwischen Kalibrier- und
Kalibrierparameter Messebene eingegeben. Und verschiedene Ausgabeparameter sowie
Fehler- / OptimierungskenngroBen angezeigt. Siehe: Kalibrierung,
Kalibrierparameter (Seite 73)

Kalibriervorgang wird ausgelost. Alle sichtbaren Punkte der
Starte Kalibrierung Kalibirerplatte werden bestimmt, alle erkannten markiert und die
Kalibrierung berechnet.

Es kann ein Testpunkt im Bild gesetzt werden dessen Koordinaten in
Punkt testen Weltkoordinaten zur Kontrolle / Plausibilitatstest der Kalibrierungder
Skalierung im Testpunkt- Fenster angezeigt werden.

STt Zum nachsten / vorherigen Eingabeschritt wechseln

Hinweise:

Der Sensor kann in beliebiger Ausrichtung (Pose) in Bezug auf die Messebene montiert werden (wobei
eine moglichst senkrechte Ausrichtung zur Messebene weniger Korrektur erfordert und damit
vorteilhaft ist). Es werden die Skalierung, in X und Y, die Verkippung des Sensors ggii. der Sichtfeldebene,
und die Linsenverzeichnung (je nach gewahltem Kalibrierkorrigiert.

Die Weltkoordinaten sind nicht absolut, die Koordinatenwerte beziehen sich auf den Nullpunkt, in
linker, oberer Ecke des Sichtfeldes. Neben Koordinaten werden auch Distanzen umgerechnet.

Diese Art der Kalibrierung ist flir Standardobjektive, integriert oder C-Mount, geeignet. D.h. nicht fur
telezentrische Objektive!

Normierung: Unabhangig von Position und Ausrichtung in der die Kalibrierplatte erfasst wird, liegt bei
dieser Kalibriermethode der Koordinatenursprung immer in der linken oberen Ecke des Sichtfeldes (Bild
und Welt). Die Null-Grad-Richtung und die positive X- Achse zeigen nach Ost.

Hinweise zur optimierten Nutzung der Kalibrierplatte / Randbedingungen

« Die Kalibrierplatte muss sauber und eben sein.

o Die Ausleuchtung der Platte sollte tiber im gesamten Sichtfeld homogen und die nicht iiberbelichtet
sein. Die hellen Bereiche sollten einen Grauwert von mindestens 100 aufweisen und alle unter dem
Wert 255 liegen. Der Kontrast zwischen hellen und dunklen Bereichen sollte mind. 100 Grauwerte
betragen.

D.h. das Bild darf weder komplett noch bereichsweise, Uberbelichtet noch unterbelichtet sein.

o Der gesamte Sichtbereich sollte von der Kalibrierplatte abgedeckt sein. Dabei muss fiir eine
erfolgreiche, prazise Kalibrierung nicht die gesamte Platte sichtbar sein. Es ist ausreichend wenn ca. ein
Viertel der Platte, (immer inklusive des Zentrums der Platte, mit den kleinen schwarzen Punkten in
der Mitte der weiBen Punke) wie unten dargestellt, sichtbar sind.
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o Nach erfolgter Kalibrierung darf die Fokusierung und die Position des Sensors zur Messebene nicht

mehr verandert werden.

0 000O0CONOOOOOGOOSOOSOSPS
00000 OGOOSONOEOSOEOSNTOSOPS
0 HDOOGCEOOOOOOOSOSDS
090000 0COGEOGOEOSGEONDOOONOSPS
o0 OGS OEOSGOEOEOOPOSOSOSOPE
o000 OGOOGOIVOONOGOOONOPO

000000000 OGOOEOSOSTS
o000 OSONOGONONOOINTOOOOEOSOS
e PR wRwe=-<=-=-000000
09000000 SGO0OOOOOOSDS
0000 00OSOOGCOOGOOOOSTS
00000 O0COCOOOOTOTODS
000000000 OPOOSTOSTS

15x13,50mmx 37.9mm

Abbildung 63: Kalibrierplatte, Rot = minimales Sichtfeld, d. h. mind. 2x blaue Bereiche im Bild.

Abbildung 64: Kalibrierplatte, Ausschnitt mit schwarzen Punkten im Zentrum (blaue Bereiche s.0.)

o Der Durchmesser eines weiBen Kreises sollte mindestens 20 Pixel betragen.

Typen / GroBen von Kalibrierplatten

KalibrierplattengroBen Punkteanzahl
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50mm x 50mm I5x 13
100mm x 100mm I5x 13
200mm x 200mm I5x 13

Im Installationsverzeichnis: FESTO/SBS Vision Sensor/Dokumentation/... sind die verfiigbaren
Kalibrierplatten als .pdf-Datei zu finden. Diese konnen auf Papier oder auf ein anderes Medium gedruckt /
flach aufgebracht werden. Beim Ausdruck die Einstellung "Tatsachliche GroBe" verwenden, und darauf
achten, dass der Druck nicht skaliert wird. Die Kantenlange / Beschriftung der Platte muss dem Namen
der Platte bei der Auswabhl in der Software entsprechen.

4.6.1.7 Zeitverhalten Parameter

Im Reiter Zeitverhalten bestimmen Sie das Zeitverhalten des SBS .

Nachstes Thema: Lagenachfiihrung (Seite 83)

Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Max. Zykluszeit

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

Die maximale Ausfiihrungszeit dient zum Abbruch eines Zyklus nach einer
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
nicht Gberschritten werden darf, muss der Wert fiir die maximale Zykluszeit
entsprechend begrenzt werden. Das Ergebnis aller bis zu diesem Zeitpunkt nicht
fertig ausgefuhrten Detektoren wird auf fehlerhaft gesetzt. Bei der VWahl der
maximalen Zykluszeit ist zu berlcksichtigen, dass diese nicht hart eingehalten wird,
sondern in Abhangigkeit des gerade ausgefiihrten Detektors etliche weitere
Millisekunden bis zum Abbruch verstreichen konnen. Es wird empfohlen, diese
Uberschreitung der maximalen Zykluszeit anhand der tatsichlichen Ausfiihrungszeit
zu Uberpriifen und den eingestellten Wert fiir die maximale Zykluszeit entsprechend
zu verkleinern.

Bearbeitungszeit
pro Bild

Max.

Bearbeitungszeit | Maximale Dauer einer Auswertung innerhalb des Zyklus inkl. Bildaufnahme.
pro Bild

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

minimale Bearbeitungszeit kann zum Unterdriicken von Mehrfachtriggern verwendet
werden. Im Fall von "Anzahl Bilder" = | (default) entspricht die Min. Bearbeitungszeit
pro Bild der minimalen Zykluszeit.

Anzahl Bilder

Maximale Anzahl von Bildaufnahmen, die nach einem Trigger ausgefiihrt werden,

Seite 82
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(max)

sofern keines der folgenden Abbruchkriterien erfiillt ist:
- "Gesamt Jobergebnis" = positiv (einstellbar unter Ausgabe/Ausgangssignale)
- "Max. Zykluszeit" nicht erfiillt ist (falls aktiviert).

LED-Starke

Dieser Wert wird automatisch berechnet und nur angezeigt. Standard-Wert ist
100%. Die LED-Leistung wird automatisch reduziert, wenn bei relativ langen
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 |0 groBer sein als die Shutterzeit,
damit die LEDs mit 100% Leistung betrieben werden konnen.

Auto

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

Bildaufnahme Vorverarbeitung Kalibrierung Zykluszeit

Max. Zykluszeit

O/ [3000ms (3] v agtiv

Max. Bearbeitungszeit pro Bild

' 250ms |3 Aktiv

Min. Bearbeitungszeit pro Bild LED-Stérke
| 25ms 3] ¥ Auto 0%

Anzahl Bilder (max.)

| —

4(p

1

Abbildung 65: Reiter Job / Zykluszeit

4.6.2 Lagenachfiihrung

Bei Objekten bzw. Merkmalen, deren Position im Bild variiert, kann eine Lagenachfiihrung erforderlich
sein. Hierfur stehen lhnen drei verschiedene Detektionsmethoden (Lagedetektoren) zur Verfligung.

Nachstes Thema: Auswahl und Konfiguration eines Lagedetektors (Seite 84)

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.

Anwendungsbeispiel:
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Lagenachfiihrung des gesamten Teiles anhand von zwei Antastern, d.h. hier wird die linke, obere Teileecke
erkannt. Nun konnen alle Merkmale relativ zu dieser Teileposition gefunden und tiberpriift werden. Alle
nachfolgenden Detektoren werden relativ zu der jeweils aktuell gefundenen Teilelage positioniert.

" Vision Sensor Configuration Studic - Object Y BN (S
fodd-gdelep ? FESTO
Bedienschritte 2 ™ Help | Result | Statistics
) B
Alignment detector Contour I
Lagenachfishrung detection
Detektoren Next Topic: Detectors
Settings in parameter tab
Sl
ions and setting possibilities | ||
etehing[E2N for the required concordance
"TEENNE  |of the found contour vith the
threshold |, okt contour
Angular  |Angular zone in vhich search is
carriad out
Increment in @ of the search across
L lthe selectad angular zone (1f the
Increment [ lar zone and increment are set|
Trigger / Bidaktualisierung (angle) |70, the detector only searches for
non-rotated objects)
Einzelbild A te - [Candidates with score less than
Trigger F“t“’a 2" lindicated vill already be rejected
Kontinuierlich | = during sesrch L
k Min. [Minimum contrast required with [+
Verbindungsmodus - (G I D)
. : '
oe  ®ofne | (-] ((rome [ _pev [ moe ][ e |
Lagenachfiihrung einrichten
Methode Parameter
= Schaltschwele
(o0 [ (mooo [/ W
50,00 100,00 i
@ Konturvergleich ) 5
Wirkelbereich
0,000 3] (20000 3] W
Schrittveite (Winkel) Genau----- schnel
0 B ) (0w |3
vl
Min, Kontrast Model Min. Kentrast id
ontur bearbeite|
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl Zyduszeit: (n/a) Flash: 10.2K8 [ — |%:0Y:0 T:0 ot @ @ Q 9

Abbildung 66: Lagenachfiihrung

4.6.2.1 Auswahl und Konfiguration eines Lagedetektors

Lagedetektor auswahlen:
I. Klicken Sie auf den Button ,,Lagenachfiihrung".
2. Wibhlen Sie eine Detektionsmethode im Konfigurationsfenster:

Nachstes Thema: Lagedetektor Mustervergleich, Parameter (Seite 86)

Die verschiedenen Lagedetektoren und Hinweise zu deren Auswahl

Methode Auswabhlkriterien
Keine Lagenachfiihrung nicht aktiv
Erkennung horizontal und/oder vertikaler Kanten
Die Antastung an Kanten sollte immer dann ausgewahlt werden wenn:
m ein Bildversatz nur in X- und/ oder Y- Richtung auftreten kann
Kantenantastung m kontrastreiche, achsparallele Kanten vorhanden sind
Die Kantenantastung ist, wenn o.g. Kriterien erfiillt sind, eine sehr schnelle
Methode der Lagenachfiihrung.
Die Kantenantastung kann nicht bei Winkelversatz / Rotation eingesetzt werden.
Konturerkennung | Erkennung von Konturen und Kanten in beliebiger Winkellage
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Die Konturerkennung ist immer dann zwingend einzusetzen wenn:

m auch ein Winkelversatz (rotatorischer Versatz ggu. der Einlernlage)
auftreten kann

Sie kann vorzugsweise eingesetzt werden, wenn kontrastreiche Kanten im Bild
vorhanden sind. Die relativ aufwandige Funktion Konturerkennung resultiert in der
Regel auch in einer vergleichsweise langeren Zykluszeit.

Erkennung beliebiger Muster
Der Mustervergleich kann vorzugsweise eingesetzt werden wenn

m cher keine / weniger kontrastreiche bzw. achsparallele Kanten, sondern

Mustervergleich . . . . .
g Bereiche mit Grauwertmustern im Bild vorhanden sind

Der Mustervergleich kann nicht bei Winkelversatz / Rotation eingesetzt werden.
Drehlagentoleranz ca +/- 5% je nach Muster.

Lagedetektor konfigurieren:
|. Passen Sie die im Bild dargestelliten Such- und Merkmalsbereiche ggf. in Position und GrofBe an.

2. Konfigurieren Sie den ausgewahlten Lagedetektor im Reiter Parameter.

4.6.2.2 Lagenachfiihrung Mustervergleich

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

Farbkanal auswahlen (Seite 140)

Lagedetektor Mustervergleich, Parameter (Seite 86)

4.6.2.2.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit kénnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen
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Abbildung 67: Farbkanal
Parameter Funktion
Farbraum Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell
HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)
Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.2.2.2 Lagedetektor Mustervergleich, Parameter

Nachstes Thema: Lagedetektor Kantenantastung, Parameter (Seite 88)

Einstellungen im Reiter Parameter:

Parameter

Funktion

Schaltschwelle

gelernten Muster

Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung des gefundenen Musters mit dem

Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen

Genau - ; . ..
GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten tibersehen)
Schnell . . .
Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)
Muster Zeigt das eingelernte Muster = roter Rahmen
Riicksetzen Fir diesen Lagedetektor die Werkseinstellungen wieder herstellen

Suchbereich
anpassen

Maskierung des Musters, Bereiche des eingelernten Musters konnen deaktiviert
werden, s. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten

Methode

FKeine
& Hustervergleich
Karkenantastung

Konkurverglzich

Riicksetzen

Parameter

Schaltschwelle:

—— =
Genau - - - - - schnell
(6 ) e—1

Muster bearbeiten

Modus: | name:

| Aktiver Job: 1130b1 | Zykluszeit: (n/a)

| Flash: 26.3kB/40.3MB |30 V:01:0 pour @ Q9 o Q

Abbildung 68: Lagedetektor, Mustervergleich
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4.6.2.2.3 Ergebnisoffset

Mit Ergebnisoffset kann die Position eines gefundenen Objekts verandert werden. Das kann hilfreiche sein
z.B. zur Definition eines geeigneten Greifpunktes am gefundenen Teil in Pick and Place Anwendungen.

Einstellungen im Reiter Ergebnisoffset

Parameter Funktion

Kein Offset, d.h. automatisch bestimmtes Zentrum des gefundenen Objekts / der

Kein Finderegion.

Frei wahlbare Position (grafisch oder durch Werteeingabe). Etwa zur Anpassung an
optimalen Greifpunkt bei Roboteranwendungen.

Offset « Offset X: Offset in X- Richtung
o Offset Y: Offset in Y- Richtung
o Offset Winkel: Winkel- Offset

Parameter Ergebnisoffset
@ Kein
Offset

X
0.00 px

4|

Li
0,00 px

4|k

Winkel
0.00=

Abbildung 69: Ergebnisoffset

4.6.2.3 Lagenachfiihrung Kantenantastung

Diese Lagenachfiihrung ermittelt Merkmale mittels Kantenantastungen (in X- und Y-Richtung).

Sie eignet sich zur Detektion horizontaler und vertikaler Kanten und somit des daraus
resultierenden Kreuzungspunktes.

Zur Erkennung von Kanten in beliebigen Winkellagen empfiehlt sich der Einsatz des Konturvergleichs.
Farbkanal auswahlen (Seite 140)

Lagedetektor Kantenantastung, Parameter (Seite 88)

4.6.2.3.1 Farbkanal auswiahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.
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Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal ‘ Grauschwelle I

Farbraum

RGB -
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung 70: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.2.3.2 Lagedetektor Kantenantastung, Parameter

Diese Lagenachfiihrung ermittelt Merkmale mittels Kantenantastungen (in X- und Y-Richtung). Sie eignet
sich zur Detektion horizontaler und vertikaler Kanten und somit des daraus resultierenden
Kreuzungspunktes.

Zur Erkennung von Kanten in beliebigen Winkellagen empfiehlt sich der Einsatz des Konturvergleichs.

Nachstes Thema: Lagedetektor Konturerkennung, Parameter (Seite 91)

Einstellungen im Reiter Parameter:
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Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Antastung

Hier wird festgelegt, ob die Antastung in ,,Horizontal und Vertikal", ,,Nur Horizontal"
oder ,,Nur Vertikal" erfolgen soll. Bei ,,Horizontal und Vertikal" wird der
Ursprungsort senkrecht und waagrecht verschoben. Bei ,,Nur horizontal" wird der
Ursprungsort nur waagerecht verschoben. Bei ,,Nur Vertikal" wird der Ursprungsort
nur senkrecht verschoben.

Kantenstarke

Kantenstarke / Kontrast ab welchem eine Kante als Kante detektiert werden soll

Ubergang

Wahl zwischen Hell-Dunkel- oder Dunkel-Hell-Ubergang

Glattung

Der Kantenverlauf in Suchrichtung wird geglattet. Mit groBeren Werten werden
verrauschte Kanten, unscharfe Kanten oder Kanten, die nicht senkrecht zur
Suchrichtung stehen, sicherer erkannt. AuBerdem konnen mit groBeren Werten eng
beieinander liegende Hell-Dunkel-Hell- oder Dunkel-Hell-Dunkel-Uberginge ignoriert
werden. Damit lassen sich storende Kanten, z.B. Kratzer, ausblenden. Die Wirkung
der Glattung kann Uber die Schaltfliche "Ergebnisse” grafisch dargestellt werden.

Suchrichtung

Suchrichtung ,,Links -> Rechts" / ,,Rechts -> Links" oder ,,Unten -> Oben" / ,,Oben ->
Unten" einstellen.

Anzahl
Suchstreifen

Anzahl der parallelen Suchstreifen in die die Breite des Suchbereichs aufgeteilt wird.
Die Kantenantastung wird in jedem Suchstreifen durchgefiihrt, und die erste Kante ist
entscheidend. Je mehr Suchstreifen, desto eher wird die erste Kante gefunden.
(Feinere Abtastung hat eine langere Ausflihrungszeit zur Folge)

Riicksetzen

Die Werkseinstellungen fiir diesen Detektor wieder herstellen.

Optimierung:

Ausfiihrungsgeschwindigkeit erhohen:

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

 Suchstreifen verringern

o Wert fiir Glattung verkleinern

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

Robustheit optimieren:

« Falls unscharfe Kante: Wert fiir Glattung erhohen

o Storkanten wie Kratzer werden erkannt: Schaltschwelle oder / und Wert fiir Glattung erhohen

« Kante nicht senkrecht zur Suchrichtung: Suchstreifen erhchen

Wirkung von Anzahl Suchstreifen

,»ouchstreifen* gibt an, in wie viele parallele Suchstreifen der Suchbereich aufgeteilt wird. Die
Kantenantastung wird innerhalb jedes Suchstreifens tber die gesamte Breite durchgefiihrt. Die erste
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Kante in Suchrichtung aller Suchstreifen wird als Gesamtergebnis betrachtet. Mit Erhohung von ,,Anzahl
Suchstreifen wird sichergestellt, dass die erste Kante im Suchbereich gefunden wird.

Weitere Hinweise zur Kantenantastung s. Anhang, Kap. Weitere Erlauterungen zur Kantenantastung

(Lagenachfiihrung)
Parameter
Antastung Horizontal Vertikal
=
Horizontal und vertkal | ¥ | | eontenctarke Ubergang Kantenstarke Ubergang
e [ [ [reldne ¢ || dE (s [3] [mecdekd 2]
Glattung Suchrichtung Glattung Suchrichtung
() [Lopx [3] [tnkssrechts 3| || (T | 1o0px [3
Anzahl Suchstreifen Anzahl Suchstreifen
5 [ =
ENE BN

Abbildung 71: Lagenachfiihrung, Kantenantastung

4.6.2.4 Lagenachfiihrung Kontur

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

Farbkanal auswahlen (Seite 140)

Lagedetektor Konturerkennung, Parameter (Seite 91)

4.6.2.4.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal ‘ Grauschwelle I

Farbraum

-

RGB >

Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau
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Abbildung 72: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraum Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell
HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)
Auswahl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem

Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.2.4.2 Lagedetektor Konturerkennung, Parameter

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

Winkellagen.

Nachstes Thema: Detektoren (Seite 94)

Einstellungen im Reiter Parameter:

Parameter

Funktion und Einstellmoglichkeiten

Schaltschwelle

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

Winkelbereich

Winkelbereich, in dem gesucht wird (groBer Bereich bedeutet langere
Bearbeitungszeit)

Schrittweite in ° der Suche Uber den gewahlten Winkelbereich

Schrlttwelte (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.

Min. Kontrast
Bild

Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche
akzeptiert wird

Riicksetzen Fur diesen Lagedetektor die Werkseinstellung wieder herstellen

Uber den Parameter ,,Kontur anpassen“ konnen Bereiche der eingelernten Kontur
Kontur ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche
bearbeiten entfernt werden, die fur die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten

Bereiche konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert werden, die fir

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 91




FESTO

Vision Sensor Bedienungsanleitung

die Ausfiihrung wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Methode

Keine

Parameter

Schaltschwelle:

Kantur

=
=
Genau - - - - - schnell

Lo [=] ¥ aue 0,00 5]
5

Min. Konkrast Bild
ERErTT

Winkelbereich

Kantur bearbeiten

@ Konturvergleich Schrittweite (Winkel)

Min, Kontrast Modell

2] Yo

| Flash: 26.3k840.3M8 | |%:0V:01:0 ouT Q@ Q@ [* ]

Madus: | Mame: | Aktiver Job: 1]30b1 | Zykluszeit: (nfa)

")

Abbildung 73: Lagedetektor Kontur

4.6.2.4.3 Geschwindigkeit

Uber die hier einstellbaren Parameter wird die Ausfiihrungsgeschwindigkeit beeinflusst. Die Suche wird
entweder weniger fein durchgefiihrt, d.h. frither abgebrochen = schneller, oder es werden auch feinere

Details bei der Suche berticksichtigt, d.h. langer gesucht = langsamer-

Einstellungen im Reiter Geschwindigkeit:

Parameter

Funktion

Ubereinstimmungsgrad
(genau - schnell)

Kandidaten mit Ubereinstimmungsgrad unterhalb des angegebenen Werts
werden bereits bei der Suche verworfen.

o GroBer Wert: frihes Verwerfen = schneller = riskanter

o Kleiner Wert: spates Verwerfen = langsamer = risikoarmer

Falls die Suche fehlschlagt, kann der Wert fiir "Vollstandige Suche" verkleinert
werden.

Suchstufen
(genau - schnell)

Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen.

o GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten tibersehen)
« Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

o Auto = Automatische Wahl

Seite 92
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Parameter | Geschwindigkeit | Ergebnisoffset |

[bereinstimmungsgrad (genau - schnell)

1 11

]

Suchstufen (genau - schnell)

s 11

Abbildung 74: Geschwindigkeit

4.6.2.4.4 Ergebnisoffset

Mit Ergebnisoffset kann die Position eines gefundenen Objekts verandert werden. Das kann hilfreiche sein
z.B. zur Definition eines geeigneten Greifpunktes am gefundenen Teil in Pick and Place Anwendungen.

Einstellungen im Reiter Ergebnisoffset

Parameter

Funktion

Kein

Kein Offset, d.h. automatisch bestimmtes Zentrum des gefundenen Objekts / der
Finderegion.

Offset

Frei wahlbare Position (grafisch oder durch Werteeingabe). Etwa zur Anpassung an
optimalen Greifpunkt bei Roboteranwendungen.

o Offset X: Offset in X- Richtung
o Offset Y: Offsetin Y- Richtung
o Offset Winkel: Winkel- Offset

Parameter Ergebnisoffset

= =
=
[}
[}
=)
=

0,00 px
Winkel

Abbildung 75: Ergebnisoffset
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4.6.3 Detektoren

Jeder Job beinhaltet einen oder mehrere Priifschritte (Detektoren), die Sie hier definieren kénnen.
Nachstes Thema: Erstellen und Bearbeiten von Detektoren (Seite 94)

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.

-
PrEgd-gellee 2 FESTO
Bedienschritte T ' Hife | Ergebnis | Statistic
- " q
R i | Detektoren m
Lagenachfiihrung |
| Jedar Job bainhaltet zinen oder mehrare
Prifschritte (Detektoren), die Sie hier definiaran
nnnnnnn
S——— Nachstes Thema: Erstellen und Bearbeiten von
,'TTL. . e - Detektoren
- — e verschiedenen Rahmen im Bild s. Kap. Such-
Bei der ersten Ausvshl des
Verfuigbare Detektortypen Verarbeitungsschrittes ,Detektoren” 5ffnst sich
dirskt der Ausushidislog fur sinen neusn H
Detektortyp Beschreibung Detektor. Hier sinen Detektor susvahlen. Die
“riger {Bidektuci entsprechenden Einstellbereiche werden grafisch
TETERNE AR AN BRI | 1= Mustervergleich Objekisuche anhand von Mustervergleich im Bild als Rahmen in voreingestellter Lage und
= | GroBe dargestellt. Nun die Rahmen und die
inzelbil
Trigger By 271 Kot Objektsuche anhand der Kontur oo der
Kontinuierlich .
| —— 1
3D Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich |“; e ' ||
Verbindungsmodus | (=]
4 88 Heligkeit Priifen der Helligkeit im gewahiten Bereich
©2 L= E] :F‘t | stortserte || zuuck [ wr | pruden
5| @ Graustufe Grauwertevergleich im Suchbereich
Name T .
Neu Kopieren Rilcksetzen Loschen Alle Loschen
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 2|Jobl | zykuszeit: (n/a) | Flash: 2.0k8/—| |%:0¥:01:0 por @B @ 6 8w @ O

Abbildung 76: Detektor Auswabhlliste Objektsensor

4.6.3.1 Erstellen und Bearbeiten von Detektoren
Detektortypen:

o Detektor Mustervergleich (Seite 96)

¢ Detektor Konturerkennung (Seite 106)
o Detektor Kontrast (Seite | 14)

o Detektor Helligkeit (Seite 122)

¢ Detektor Graustufe (Seite | 18)

o Detektor BLOB, Einleitung (Seite 126)
o Detektor Messschieber (Seite 140)
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o Detektor Barcode (Seite 144)
o Detektor 2D-Code (Seite 152)
e Detektor OCR (Seite 161)

¢ Detektor Farbflache (Seite 175)
o Detektor Farbliste (Seite 178)
o Detektor Farbwert (Seite 173)

Neuen Detektor erstellen:

I. Klicken Sie auf Button ,,Neu" unter der Auswahlliste im Konfigurationsfenster und wihlen Sie den
gewlinschten 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 zugehorigen Such- und Merkmalsbereiche (Seite 216)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.

Im Menipunkt ,,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 einfiigen > Dialog mit 0.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 mitkopiert. 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.

Zuriucksetzen 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
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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 verfligbare 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 96)

Folgende Detektoren stehen zur Verfiigung:

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 Priifen der Helligkeit im gewahlten Suchbereich
Graustufe Bestimmung der Grauwerte im ausgewahlten Suchfeld
BLOB Zihlen und Bewerten von Objekten

Messschieber

Abstand zwischen Kanten

Farbflache Farbauswertung tiber Flache
Farbliste Farbauswertung Uber Liste
Farbwert Ausgabe von Farbwerten
Barcode Barcodelesung ID Codes
DataCode Datacodelesung 2D Codes

Optical Character Reader (OCR)

Klarschriftlesung

4.6.3.3 Detektor Mustervergleich

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

oder Konturen.

Seite 96
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Abbildung 77: Detektor Mustervergleich

Nachstes Thema: Detektor Konturerkennung (Seite 106)
Ergebnisoffset (Seite |12)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Mustervergleich Applikation (Seite 100)

4.6.3.3.1 Einstellungen im Reiter Muster:

FESTO

[ ol S|

Parameter |Funktion
Bereich fiir die geforderte Ubereinstimmung des gefundenen Musters mit dem
Schaltschwelle o
gelernten Muster in %.
Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen. ( Mogliche Einstellungen 2-10)
Genau - ; . ..
Schnell GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten lbersehen)
chne Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)
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
Uber den Parameter ,,Muster bearbeiten* konnen Bereiche des eingelernten Muster
ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche
Muster e . . . :
) entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten
bearbeiten . . . . I . . g
Bereiche konnen auch invertiert werden. Es werden somit die Teile markiert, die fir
die Ausfiihrung wichtig sind.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 97



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

Muster sperren / entsperren. Im gesperrten Zustand ist das eingelernte Muster gegen
Sperren (unbeacbsichtigte / versehentliche) Anderungen, durch z.B. versehentliche Anpassung
des Einlenbereichs geschiitzt. Zum neuen Einlernen entsperren.

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

Optimierung Mustervergleich:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

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

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

o Regler: Genau - Schnell auf: Schnell
Robuste Mustererkennung

o Suchbereich fiir Position (gelber Rahmen) ausreichend groB?

Regler: Genau - Schnell auf: Genau

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) lbereinstimmt, sollte Regler: Genau - Schnell auf: Genau eingestellt werden.

4.6.3.3.2 Farbkanal auswahlen

Auswabhl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen
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Farbkanal Grauschwelle

Farbraum

RGB =
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung 78: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.3.3.3 Ergebnisoffset

Mit Ergebnisoffset kann die Position eines gefundenen Objekts verandert werden. Das kann hilfreiche sein
z.B. zur Definition eines geeigneten Greifpunktes am gefundenen Teil in Pick and Place Anwendungen.

Einstellungen im Reiter Ergebnisoffset

Parameter Funktion

Kein Offset, d.h. automatisch bestimmtes Zentrum des gefundenen Objekts / der

Kein Finderegion.

Frei wahlbare Position (grafisch oder durch Werteeingabe). Etwa zur Anpassung an
optimalen Greifpunkt bei Roboteranwendungen.

Offset « Offset X: Offset in X- Richtung
o Offset Y: Offset in Y- Richtung
o Offset Winkel: Winkel- Offset
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Parameter Ergebnisoffset

|
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Abbildung 79: Ergebnisoffset

4.6.3.3.4 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 Configuration Studio - Objekt - [P

Datei Ansicht Optionen Hife

irda-gel@e 2 FESTO

o) | Hife | Ergebnis | statistk
= 1 [=]
Detektor Mustervergleich m
2

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

Detektoren

@
g
2
&
2
5
7

g

Eﬁ;“ Kanten oder Konturen.

Ausgabe E =
E

Ergebnis |

Trigger / Bildaktualisierung

Einzebid
T nze Abbildung: Detektor Mustervergleich
Kontinuieriich = Nchstes Thema: Detektor Konturerkennung
I o] N—— o
, . o
Serm  Clare : l--- e e e 1L = o
Detektor einrichten
Name Typ Mustervergleich
1 Detectorl @ Heligksit Schaltschvele Muster
2 | Detector2 @ Heligkeit 84,75 E 100,00 a ]
3 | Detector3 & Mustervergleich
4 Detekiors o Graustufe Genau -~~~ scnel e
3
5 Detektors o Heligkeit =]
6 |Detekiors @ Kontur positionskontrole
7 |Detektor7 @ FKontrast
Neu || kopieren || Rucksetzen || Loschen || AleLéschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl | zkuszeit: (nfa) | Flash: 9.6k8 /—| [X:0Y:0L:0 oor @ @D © © O O

Abbildung 80: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, positives Ergebnis
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Abbildung 81: Mustervergleich, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Wird nun der gleiche Mustervergleich an einer Stelle des Priifteiles durchgefiihrt, an dem der gesuchte
Kontakt fehlt, erreicht der Ubereinstimmungsgrad nicht den geforderten Schwellwert und das Ergebnis
wird negativ. Der Kontakt wird hier aufgrund der Grauwerte an den jeweiligen Orten im Bild gesucht. Da
der innenliegende, sehr hoch reflektierende und damit helle Bereich nicht existiert, und stattdessen die
Bildpixel entsprechend dunklere Werte aufweisen, ist hier der Ubereinstimmungsgrad nicht so hoch wie
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 SBS 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:

+
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Abbildung 82: 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 83: 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 84: Muster, Grenzfalle

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.

+ %

Abbildung 85: Muster, Rotation

4.6.3.3.5 Funktion: Muster bearbeiten

Mit der Funktion "Suchbereich bearbeiten", konnen innerhalb der Suchfelder / Merkmalsfelder der
verschiedenen Detektoren Bereiche fur die Bewertung zugelassen oder ausgeschlossen werden.

Anwendungsbeispiel:

Aussere und innere Konturlinien, sowie Locher sollen fiir die Auswertung irrelevant sein, aber alle
Oberflachendefekte sollen detektiert werden.

Nach Maskierung werden nur die nicht markierten Bereiche innerhalb der ROI des Detektors fiir die
Auswertung herangezogen. Die gelb markierten Bereiche sind maskiert und damit nicht mehr relevant fir
die Auswertung.
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Abbildung 86: Muster / Suchbereich bearbeiten

Bedienung:

Parameter

Funktion

Cursor (Form)

Andern der Form des Cursors (Quadrat, Kreis oder Linie). Mit der Einstellung:
"Cursor = Linie", springt die Winkellage der Linie, bei gleichzeitig gedriickter Shift-
Taste, in 15° Schritten.

Cursorgrofe

Andern der GroBe des Cursors (Mogliche Einstellung 1-500, auch durch z.B.
Mausrad)

Pixel hinzufiigen /
Pixel entfernen

Auswabhl, ob der Cursor Pixel zur Bildverarbeitung hinzufligt oder ausschlieft

Alles hinzuftigen

Flgt alle Pixel der Bildverarbeitung hinzu

Alles entfernen

SchlieBt alle Pixel von der Bildverarbeitung aus

Alles invertieren

Invertiert alle Pixel

Riickgangig

Macht die letzte Aktion riickgangig

Wiederherstellen

Stellt die zuletzt ruckgangig gemachte Aktion wieder her

Anzeige

Wahlt den Anzeigemodus (VergroBern/ Verkleinern)

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 oder nicht berticksichtigt werden (gelb).

Bei den verschiedenen Detektortypen sind folgende Einstellungen fiir die Nutzung der
Funktion ,,Muster bearbeiten‘ notig.
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Detektortyp Notige Einstellung zur Bearbeitung des Musters
Mustervergleich, Kontur Generell moglich mit ,,Muster bearbeiten®

Kontrast, Helligkeit,
Graustufe, BLOB, Farbwert, | Suchbereich ,,Freiform‘ auswahlen
Farbflache, Farbliste

Maskierung von Such- und Einlernbereichen, Beispiele
Anpassung des Suchbereichs an das Objekt fiir Detektoren Kontrast, Helligkeit und Grauschwelle

Fir die oben genannten Detektoren gibt es drei Formen fiir den Suchbereich: Kreis, Rechteck und
Freiform. Sollte mit Kreis bzw. Rechteck, das liber den Kontrollpunkt an dem Pfeil auch gedreht werden
kann, der Arbeitsbereich nicht gut genug an das Objekt angepasst werden konnen, dann den Freiform-
Suchbereich verwenden. Damit lassen sich beliebige Suchbereichsgeometrien erstellen. Der Cursor zur
Bearbeitung der Suchbereichs kann als Quadrat oder als Kreis in beliebig einstellbarer GroBe gewahlt
werden. Es folgen einige Beispiele fur Freiform -Suchbereiche mit kurzer Beschreibung, wie diese im
Freiform-Editor erzeugt wurden.

Beispiel I,

Muster mit relevanten Bereichen.

Abbildung 87: Muster bearbeiten 2

Erzeugt durch einen hinzufligenden und einen wegnehmenden Kreis.
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Abbildung 88: Muster bearbeiten 3
Erzeugt durch einen hinzufiigenden und einen wegnehmenden Kreis.
Beispiel 2,

Nur Oberflichendefekte sind relevant, Konturlinien des Objekts werden dazu
maskiert.

e

Abbildung 89: BLOB Detektor ohne Nutztung der Maskierung. Mit dem genutzten BLOB Detektor
werden alle Oberflachendefekte, aber auch die dusseren und inneren Konturlinien erkannt.
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Abbildung 90: Maskierung der Konturlinien, die nicht erkannt werden sollen = gelbe Bereiche.

Abbildung 91: BLOB Detektor mit Nutzung der Maskierung. Nur Oberflachendefekte werden erkannt,
alle im Maskierungsbereich liegenden Konturlinien / Objekte werden nun nicht mehr erkannt.

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 | [4)
Einstellungen im Reiter Winkel: (Seite 110)

Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite 1 11)
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Geschwindigkeit (Seite |1 1)
Ergebnisoffset (Seite |12)
Kontur Applikation (Seite 1 13)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102) (Kontur)

FESTO

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 erkannt. Die Konturerkennung ist komplett drehlagentolerant, d.h. das gesuchte

Objekt darf in beliebiger Lage im Bild erscheinen (Winkeleinstellungen entsprechend wahlen!).

" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

-
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Abbildung 92: 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
Muster

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

Min. Kontrast

Minimal geforderter Kontrast im aktuellen Bild bei dem eine Kante als solche
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Bild akzeptiert wird.

Priifung, 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 I
Rahmen beim Einlernen)
Uber Kontur bearbeiten kdnnen Teile des Suchbereichs ausgeblendet werden.
Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche entfernt werden, die
Kontur - . . . . , . ..
. fur die Auswertung nicht gewtiinscht sind. Die markierten Bereiche konnen auch
bearbeiten

invertiert werden. Es werden somit die Teile markiert, die fiir die Ausfuhrung
wichtig sind. S. auch Kap. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Muster sperren/ entsperren. Im gesperrten Zustand ist das eingelernte Muster
Sperren gegen (unbeacbsichtigte / versehentliche) Anderungen, durch z.B. versehentliche
Anpassung des Einlenbereichs geschiitzt. Zum neuen Einlernen entsperren.

Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

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

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

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

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

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

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

Robuste Erkennung:

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

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

¢ ,,Min. Kontrast Bild*“ fiir aktuelles Bild geeignet gewahlt? Hat das aktuelle Bild einen
kleineren/groBeren Kontrast als das eingelernte Muster, so ist ,,Min. Kontrast Bild* kleiner/groBer als
,,Min. Kontrast Muster* zu wahlen.
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o Sindim Bild mehrere, sich Uberlappende Instanzen des Musters vorhanden

o 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.

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

4.6.3.4.2 Farbkanal auswidhlen

Auswabhl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal Grauschwelle

Farbraum

RGB =
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung 93: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswahl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..
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4.6.3.4.3 Funktion: Kontur bearbeiten

s. Kap: Funktion: Muster bearbeiten

4.6.3.4.4 Einstellungen im Reiter Winkel:
Detektor Konturerkennung (Seite 106)

Einstellungen im Reiter Skalierung: (Seite | I 1)

Kontur Applikation (Seite | 13)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Parameter Funktion

Winkelbereich Winkelbereich, in dem gesucht wird

Schrittweite

(Winkel) Empfindlichkeit der Suche liber den gewahlten Winkelbereich in

Kontur Winkel | Skalierung ] Geschwindigkeit ] Ergebnisoffset ]

Winkelbereich
S | w0.00° |3 (20000 3] B
5Hd1rittweite (Winkel)

T [ [5] Ya=

ykluszeit: {n/a) Flash: 107.8kB f — | X:0Y:01:0 | DOUT 12 @ @ @ @ @

Abbildung 94: Detektor Kontur, Reiter Winkel

Winkel, Drehsinn

+90° A\

%80“ +/-0°
-180°

-90°
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Abbildung 95: Drehsinn "Winkel"

4.6.3.4.5 Einstellungen im Reiter Skalierung:
Detektor Konturerkennung (Seite 106)

Einstellungen im Reiter Winkel: (Seite 110)

Kontur Applikation (Seite | 13)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102) (Kontur)

Parameter | Funktion

Skalierung Erkennung auch von vergroBerten oder verkleinerten Objekten im angegebenen
Min/Max Skalierungsbereich

Schrittweite

. Empfindlichkeit der Suche tber den gewahlten Skalierungsbereich
Skalierung

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

Kontur | Winkel | Skalierung | Geschwindigkeit | Ergebrisoffset |

Skalierung

& (10 (3 [t (2
Schrittweite Skalierung

iuszeit: {nfa) Fash: 107.8k8/— |xovoro pour @2 B @O O @ O

Abbildung 96: Detektor Kontur, Reiter Skalierung

4.6.3.4.6 Geschwindigkeit

Uber die hier einstellbaren Parameter wird die Ausfiihrungsgeschwindigkeit beeinflusst. Die Suche wird
entweder weniger fein durchgefiihrt, d.h. friiher abgebrochen = schneller, oder es werden auch feinere
Details bei der Suche beriicksichtigt, d.h. langer gesucht = langsamer.

Einstellungen im Reiter Geschwindigkeit:

Parameter Funktion

Kandidaten mit Ubereinstimmungsgrad unterhalb des angegebenen Werts

.. L werden bereits bei der Suche verworfen.
Ubereinstimmungsgrad

(genau - schnell) o GroBer Wert: frihes Verwerfen = schneller = riskanter

o Kleiner Wert: spates Verwerfen = langsamer = risikoarmer

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 111



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

Falls die Suche fehlschlagt, kann der Wert fiir "Vollstandige Suche" verkleinert
werden.

Anzahl der Suchstufen / Vergroberungsstufen.

Suchstufen o GroBer Wert: schneller = riskanter (Kandidaten tibersehen)

(genau - schnell o Kleiner Wert: langsamer = risikoarmer (alle Kandidaten)

¢ Auto = Automatische Wahl

Parameter Geschwindigkeit Ergebnisoffeet

[bereinstimmungsgrad (genau - schnell)
{ 1l Y | 50.00 =

Suchstufen (genau - schnell)
{ 11 Y |5

LI

Auto

Abbildung 97: Geschwindigkeit

4.6.3.4.7 Ergebnisoffset

Mit Ergebnisoffset kann die Position eines gefundenen Objekts verandert werden. Das kann hilfreiche sein
z.B. zur Definition eines geeigneten Greifpunktes am gefundenen Teil in Pick and Place Anwendungen.

Einstellungen im Reiter Ergebnisoffset

Parameter Funktion

Kein Kein Offset, d.h. automatisch bestimmtes Zentrum des gefundenen Objekts / der
Finderegion.
Frei wahlbare Position (grafisch oder durch Werteeingabe). Etwa zur Anpassung an
optimalen Greifpunkt bei Roboteranwendungen.

Offset « Offset X: Offset in X- Richtung

o Offset Y: Offset in Y- Richtung
o Offset Winkel: Winkel- Offset
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Parameter Ergebnisoffset

@ Kein

(" Dffzet

Abbildung 98: Ergebnisoffset

4.6.3.4.8 Kontur Applikation

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

" Vision Sensor Configuration Studio - om_@@g

Datei Ansicht Optionen Hife

irda-gel@e 2 FESTO

o [ rife | Ergebms | stastic |

Bedienschritte

Jol

[*)

E Detektor Konturerkennung
Lagenachfiibrun 5
2 2 Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung von
Mustarn anhand von Kanten, auch in belisbigen
Winkellagen.

Detektoren i )

Ausgabe Nachstes Thema: Detektor Kontrast

ER

7

Ergebnis

k
By

arbeiten (Kontur)

nturen des Objekts im Suchfeld werden
inlernen im Sensor gespeichert. Im Run-
Modus sucht der Sansor die Position der grofitan
Ubereinstimmung mit der eingelernten Kontur

Trigger / Bildaktualisierung

Enzelbid im sktusllzn Bild. Ist die Uberainstimmung zur
Tigger espeicherten Kontur groBer als der
Kontinuierich cingestelite Schviallwert, vird das Objekt als gut
T erkannt. Die Keonturerkennung ist kemplatt |
I D] h. das gesuchte Objekt [~]
, : e sl [
| Orlne & Offine z 3 | startseite || zwick || vor || Druden
Detektor einrichten
Name v Skaiierung
1 Detector1 o Heligksit Schaltschvelle i
2 Detector2 @ Heligksit ) | 53,3 E 100,00 a ]
3 | Detector3 & Mustervergleich T e
4 Detektors o Graustufe o [ | ¥t
5 | Detektors o Heligkeit o (et
[ Detektors. - ¢ E ¥ Auto
7 Detektor7 o Kontrast ——
fus hd Kontur bearbeiten
Neu || kopieren || Rucksetzen || Loschen || AleLéschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl | zkuszeit: (nfa) | Flash: 9.6k8 /—| [X:0Y:0L:0 oor @ @D © © O O

Abbildung 99: 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 Hife

fodd-gelde ?

Trigger / Bildaktualisierung

Hife | Ergebnis | Statisti
Detektor Konturerkennung m
Dieser Detektor eignet sich zur Erkennung von
Mustarn anhand von Kanten, auch in belisbigen [~
Winkellagen.
N&chstes Thema: Detektor Kontrast
Einstellungen im Reiter Winkel:
Einstellungen im Reiter Skalierung:
Kontur Applikation
Funktion: Muster bearbeiten (Kontur)
Die Kanturen des Objekts im Suchfeld warden
beim Einlernen im Sensor gespeichert. Im Run-

Modus sucht der Sensor dia Position der gréBten
Ubereinstimmung mit der eingelernten Kontur

Enzelbid im sktusllan Bild. Ist die Uberainstimmung zur
THoger abgaspeicherten Kontur araBer als de
Kontinuierich cingestellte Schvellvert, vird das Objekt als gut
erkannt. Die Konturerkennung ist komplett I
(4] [ [ D] drehlagantolerant, d.h. das gesuchte Objekt v
@z SACHES = [ startseite || zwuck || vor || Drucen
=
Detektor einrichten
Name Tvp Kontur | Winkel | Skalierung
1 Detector1 o Heligkeit Schaltschmele s
2 | Detector2 @ Heligksit 53,39 'z]. 100,00 || [ |V g
3 Detector3 & Mustervergleich o P
4 Detektord % Graustfe | w [ M r |
5 | Detektors o Heligkeit et
@ e W B [=]
6 Detektors Kontur 1 ﬂ ¥ Auto
7 Detektor7 @ Kontrast R
fus hd Kontur bearbeiten
Neu || Kopieren || Rucksetzen || Loschen || AleLéschen |

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

Zykluszeit: (n/a)

Flash: 8.6kB /—| |X:0 V:0L:0

or @ @ B v @ O

Abbildung 100: 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 | 18)

Kontrast Applikation (Seite | 16)

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 = weif3).

Seite | 14
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=ngezeigt. Das Zentrum
(grines Kreuz) des
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blauen Rahmens befinden.

nen
I

Kentur

Zaigt die eingelernte Kontur
mit Anzeige der qefundenen
Kanten {Inhalt des roten
Rahmen beim Einlernen)

Uber Kantur bearbeitan
konnen Teile des
Suchbersichs ausgeblendst
werden. Wie mit sinem
Radierer konnen im

Enzebid Suchbersich die Bereiche
Trigger entfernt werden, die fi =
Kontinuierlich Kentur nicht
sind. Die markisrtan
4] | D] Bereiche kénnen auc| h [+
one  ®cmne | [-[won TF [(orae | amix |[ ][ o |
Detektor einrichten
Name Tvp Kontrast
1 Detector1 @ Heligkeit Schaltschwelle
2 Detector2 o Heliksit 314 |3] (w0000 |7 M
3 Defector @ Mustervergleich
4 Detektord @ Graustufe Suchbersich
5 Detektors o Heliksit Rechteck i
& Detektort & Kontur
7 Detektor? @ Kontrast
Neu || Koperen || Ricetzen || Léschen || llLéschen
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Job1 Zykluszsit: (/) Flash: 9.6k8/— X0V.0LO ot @ @ 65 o O O

Abbildung 101: Detektor Kontrast

Einstellungen im Reiter Kontrast

Parameter |Funktion
Schaltschwelle | Vorgabe des Kontrastbereichs, der akzeptiert wird.
Suchbereich | Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als Freiform gewahlt
(Form) werden. Wenn Freiform gewahlt wird ist ,,Suchbereich bearbeiten‘ aktiv.
Uber den Parameter Suchbereich bearbeiten konnen Bereiche des Suchbereichs
. ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer kénnen im Suchbereich die Bereiche
Suchbereich e . v : .
Anpassen entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten
P Bereiche konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert werden, die fiur
die Ausfiihrung wichtig sind etc. s. Kap Funktion: Muster bearbeiten
Anzeige ) . . :
. Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen
Suchbereich

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

4.6.3.5.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr

Information als ein monochromes Bild.
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Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal ‘ Grauschwelle I

Farbraum

RGB =
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung 102: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswahl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.3.5.2 Kontrast Applikation
Detektor Kontrast (Seite | 14)

Im Beispiel wird anhand eines Kontrastdetektors die Anwesenheit eines Kontaktes gepriift.
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Abbildung 103: 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 Lagenachfiihrung ein zuverlassiges Ergebnis.

Datei Ansicht Optionen Hife

Bedienschritte
o
Lagenachfithrung
Detektoren

Ausgabe

Ergebnis

proad-gal@p 2

Hilfe | Ergebnis | Statistik

" Vision Sensor Configuration Studio - Ohﬁk_b‘élg

FESTO

Pasitionskontrolle wird der
zulssige Bersich fir die

in sinem blauen
Rshmen [uahlweise
rechteckig oder elliptisch)
angszaigt. Das Zentrum
(granes Kreuz) des

M

Zeigt die eingelernte Kontur
mit Anzeige der gefundenen

Kentur Kanten (Inhalt des roten I
Rahmen bsim Einlern=n)
Uber Kentur bearbeiten
konnen Taile des
Trigger / Bldaktualsierung Suchberaichs ausgeblandat
Radierer konnen im
Einzelbid Suchberaich die Bereiche
Trigger entfernt werden, die far die
Kontinuieriich E“"';’ Auswertung nicht gewiinscht
=arbaiten =ind. Die markiertan
Tl T T D] Bareicha konnen auch =
5 ® : s Jim
e Rleite = [ sttseite || zuick || wvor || Drucen
=
Detektor einrichten
Name Tve Kontrast
1 Detectorl & Heligksit Schaltschmele
2 Detector2 @ Heligksit 3,14 = (w00 ||
3 Detector3 @ Mustervergleich
4 Detekiors ° Graustufe Suchbereich
5 DetektorS @ Helligkeit Rechteck B
& Detektort @ Kontur
7 Detektor? o Kontrast
Neu || koperen || Ricksetzen || Loschen || AlleLoschen |

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

| zykuszeit: (n/a) | Flash: 9.6k8 /—| X:0¥:0L:0 or @ @ © ®© @ O

Abbildung 104: Kontrast, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 117



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

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.

i

100%

i
- - -
HiE - e - s

Abbildung 105: Kontrast Beispiele

I
]
1

Auswertemethode Kontrast
Muster Bargraph
=10%
[
R | s
R |

e —
B

Abbildung 106: Kontrast Erlauterung

4.6.3.6 Detektor Graustufe
Nachstes Thema: Detektor Helligkeit (Seite 122)
Graustufe Applikation (Seite 120)

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 (Ungtltige 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 Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als Freiform gewahlt
(Form) werden. Wenn Freiform gewahlt wird, ist ,,Suchbereich bearbeiten* aktiv.

Auswabhl der Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige 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

Uber den Parameter Suchbereich bearbeiten kdnnen Bereiche des Suchbereichs
ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche

Suchbereich
He e.relc entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten

bearbeiten . .. . . . . . e
Bereiche konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert werden, die fir
die Ausfiihrung wichtig sind etc. s. Kap Funktion: Muster bearbeiten

Anzeige ) . . ;

, Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen
Suchbereich

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

4.6.3.6.2 Farbkanal auswahlen

Auswabhl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit konnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen
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Abbildung 107: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell
Farbraum

HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

Farbkanal

4.6.3.6.3 Graustufe Applikation

Detektor Graustufe (Seite | 18)

. Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

Lo [ o) oo

FESTO
[swiole |

Datei Ansicht Optionen Hife

fodd-gelde ?

Trigger / Bildaktualisierung

Einzelbild
Trigger
Kontinuieriich

Bedienschritte Hilfe | Ergebnis | Statistik
Job |
Detektor Graustufe F
Graustufe Appiikation
Bei diesem Detektor vird im ersten Schritt mit
den beiden Limitschiebern des Parameters

LGrauschvelle” der Wertebersich der Grauwerte
festgelegt, die im Suchbereich auftreten dirfen, | —
Im zwsiten Schritt vird unter ,Schaltschwalla” dar
Flachenanteil (in %) des Suchbereiches definiert,
der die in Schritt 1 definierten Grauwerts:
sufvmisen sein muss, um sin positives Ergebnis
2u liefern.
Durch die jeveilige Invertizrung kénnen alle
denkbaren Kembinationen singestellt werden,
auch solche bei denen 2.B. nur Grauverte am
obaren und untaren Rand das Wartsbaraichs
2ulassig sind. Die Lage der hellen bav. dunklen
Pixel ist hier irrelevant.

die Pixel, die sinen Graurert innerhalb (Galtige

(] o

Pixel) oder auBerhalb (Ungiltige Pixel) der

O Oriine ® offine

[ T2(+]

Grauwertber 1g unter -

startseite || zwuck  |[ vor || Druden

Detektor einrichten

Name Tvp

1 Detector1 @ Heligkeit Grauschwele
2 |Detector2 @ Heliksit 182 5 ]
3 Detector3 & Mustervergleich
4| Detektord ® Graustufe .
Ere =
Suchbereich Enzeichnung
[Rechteck | [citgepiel 3|
Neu || Kopieren || Rucksetzen || Loschen || AleLéschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1]Jobl

| Zykuszeit: (n/z)

| Flash: 5.6k8/— [X:0¥:0L0 pour (12 @ 05 06 @ @

Abbildung 108: 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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. Vision Sensor Configuration Studio - Objekt ‘
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Detektor Graustufe
Nachstes Thema: Detektor Helligkeit
Graustufe Applikation
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Abbildung 109: 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 110: Grauschwelle, Beispiel |

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

= Emeln Aol T

oMty Beme ) BEEEE

Abbildung 11 1: Grauschwelle Beispiel 2

4.6.3.7 Detektor Helligkeit

Nachstes Thema: Detektor Barcode (Seite 144)
Helligkeit Applikation (Seite 123)

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 Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als Freiform gewahlt
(Form) werden. Wenn Freiform gewahlt wird, ist Suchbereich bearbeiten aktiv.

Uber den Parameter ,,Suchbereich bearbeiten* konnen Bereiche des Suchbereichs
ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer konnen im Suchbereich die Bereiche

Suchbe‘relch entfernt werden, die fiir die Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten
bearbeiten . .. . . g . . :
Bereiche konnen auch invertiert werden. Es werden somit die Bereiche markiert, die
fur die Ausfiihrung wichtig sind, s. Kap Funktion: Muster bearbeiten
Anzeige . . . :
. Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen
Suchbereich

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

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit kénnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal ‘ Grauschwelle I

Farbraum

RGB -
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung | 12: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.3.7.2 Helligkeit Applikation
Detektor Helligkeit (Seite 122)

Der Detektor Helligkeit berechnet den Mittelwert der Grauwerte aller Pixel im Suchbereich.
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Abbildung 1 13: 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.
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Abbildung | 14: Helligkeit, Applikationsbeispiel, negatives Ergebnis
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Kontakt ist an gesuchter Stelle nicht vorhanden und der Mittelwert der Grauwerte im Suchbereich liefert
deshalb einen sehr niedrigen Wert (nahe 0%). Damit ist der aktuelle Wert nicht innerhalb der
geforderten Schaltschwellen und das Ergebnis ist negativ = Kontakt nicht vorhanden.

Beispiele: Helligkeitswert als Mittelwerte der Grauwerte

100

70

n

Tl
CEE

Abbildung | 15: Helligkeit, Beispiele

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 125



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

4.6.3.8 Detektor BLOB, Einleitung

Mit dem BLOB Detektor konnen ein oder mehrere Objekte, die gemeinsame Merkmale wie gleiche
Grauwertbereiche, gleiche Flache, gleichen Umfang, o.a. aufweisen, identifiziert und gezahlt werden.

Farbkanal auswahlen (Seite 140)

Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Absolute Schaltschwelle (Seite 128)
Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Dynamische Schaltschwelle (Seite |30)
Detektor BLOB, Reiter Merkmale (Seite 134)

Detektor BLOB, Reiter Sortierung (Seite 139)

BLOB Einleitung
"BLOB" Abkurzung (engl.) fiir "Binary Large OBject" oder "Binary Labeled OBject".

Grundfunktion der Bildverarbeitung zur Bewertung von zusammenhangenden Flachen und Objekten in
einem Bild.

Unterscheidung der einzelnen Objekte anhand von einfachen Merkmalen, wie z.B. Flache, Breite, Hohe,
etc.

\ /<
C\’

\/«
/’\,

Abbildung 1 16: Schrauben |. Binarisiert, 2. als BLOB / Objekt erkannt

Typische Anwendungen

o Zahlen von Objekten

o Unterscheidung / Klassifikation von Objekten im Bild anhand von:
o GrofBe, Flache, Kontur

e Form, Geometrie

« Position, Orientierung
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o Lage, Seite
o Oberflachenpriifung

1

\ A\ \, 1t

\Y,

Abbildung 117: Typische Anwendungen: Zahlen, Klassifizieren / Sortieren, Lage / Seite

BLOB, einfache Konfiguration in 3 Schritten

|. Binarisierung

Trennung zwischen Hintergrund und relevanten Objekten

Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Absolute Schaltschwelle (Seite 128)
Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Dynamische Schaltschwelle (Seite |30)
2. Filterung der erkannten BLOBs

Anhand verschiedener Merkmale wie: Flache, Umfang, Orientierung, Lage, etc.
Detektor BLOB, Reiter Merkmale (Seite 134)

3. Datenausgabe

Definition des Telegramms und Sortierung der Ergebnissse

Detektor BLOB, Reiter Sortierung (Seite 139)

Datenausgabe (Seite 201)
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4.6.3.8.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit kénnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal Grauschwelle

Farbraum

RGB >

Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung | 18: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Auswabhl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.3.8.2 Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Absolute Schaltschwelle
In diesem Reiter konnen alle Parameter fiir die Binarisierung eines BLOBs gesetzt werden.
Detektor BLOB, Einleitung (Seite 126)

Die Binarisierung ist der erste Schritt bei der BLOB Auswertung und wird eingesetzt, um relevante
Objekte vom Hintergrund des Bildes zu trennen. Dies geschieht durch Umwandlung des Grauwertbildes
in ein reines Schwarz-/WeiB- Bild, d.h. binares Bild.
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Es stehen zwei Binarisierungs- Methoden zur Verfiigung.

Binarisierung Merkmale Sortierung

Absolute Schaltschwelle - Randobjekte
Suchbereich
Grauwertbereich —
O [o H (o B EL Rechteck <
Suchbereich bearbeiten
Einzeichnung
Gtiltige BLOB's =
Histogramm

Abbildung | 19: Detektor BLOB, Reiter Binarisierung

In der ersten Auswahlbox wird die Binarisierungsmethode ausgewihit.

Parameter Funktion
Absolute Die Binarisierungs- Schaltschwelle wird auf einen absoluten Grauwert im
Schaltschwelle Wertebereich von 0 ... 255 eingestellt.

Die Dynamische Schaltschwelle wird automatisch bei jedem Bild auf eine nach
Dynamische statistischen Methoden optimierte Position eingestellt, um moglichst gut
Schaltschwelle zwischen Vorder- und Hintergrund unterscheiden zu konnen.

Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Dynamische Schaltschwelle (Seite |130)

Parameter bei Auswahl "Absolute Schaltschwelle"

Parameter Funktion
Absolute Die obere und untere Schwelle definiert den Bereich giiltiger Grauwerte, der
Schaltschwelle Pixel, die zum jeweiligen BLOB zugeordnet werden.

. Einstellung der oberen und unteren Schwelle der Grauwerte fiir die
Grauwertbereich L
Binarisierung.

Mit dem "Invertierungs Button" (Default: rot/griin/rot) kann die Logik fiir die
Invertierung Button | Auswertung invertiert werden. Damit kann der relevante Bereich
eingeschlossen oder ausgeschlossen werden.

Durch Klick auf den "Pipette Button" wechselt der Cursor in ein Pipette- Symbol.
Wird nun der Cursor bewegt und auf einen Pixel innerhalb des Bildes geklickt,
Pipette Button werden die Schwellen der "Absoluten Schaltschwelle" auf +/- 10 Grauwerte
uber bzw. unter dem Grauwert des ausgewahlten Pixels eingestellt.
(Werteberiech maximal 0 ... 255)
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Randobjekte, Einzeichnungen und Histogramm

Parameter Funktion

Wenn die Checkbox "Randobjekte" aktiviert ist werden die ausgewahlten BLOBs /
Objekte beriicksichtigt, auch wenn sie nicht komplett innerhalb des gelben
Suchbereichs liegen. (natiirlich miissen die Objekte in jedem Fall auch die BLOB-
Merkmale innerhalb der gewahlten Schaltschwellen erfiillen.)

Randobjekte Bitte beachten: BLOBs werden auch als Randobjekte betrachtet wenn sie einen
Bereich, der mit "Muster/Suchbereich bearbeiten" maskiert wurde, berihren, oder
teilweise davon iiberdeckt werden. (auch wenn der maskierte / ausgeblendete
Bereich im Innern des Suchbereichs liegt)

Detektor BLOB, Randobjekte (Seite 131)

Die Form des Suchbereichs kann auf "Rechteck”, "Kreis" oder "Freiform" eingestellt
Suchbereich werden. Im Modus "Freiform" kann die Maskierfunktion "Suchbereich bearbeiten"
genutzt, und damit nicht relevante Bereiche ausgeblendet werden.

Suchbereich Mit Klick auf "Suchbereich bearbeiten" 6ffnet sich das Fenster zur Bearbeitung des
bearbeiten Suchbereichs. Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

"Giiltige BLOBs": alle giiltigen BLOBs, die die Merkmalskriterien innerhalb der
eingestellten Merkmalsschwellen erfiillen werden griin markiert. Ungiltige BLOBs
werden rot markiert.

"BLOB Kontur": alle gtiltigen BLOBs, die die Merkmalskriterien innerhalb der
eingestellten Merkmalsschwellen erfiillen werden mit einer griinen Konturlinie
markiert. Ungiiltige BLOBs werden nicht markiert.

Einzeichnungen

Mit Klick auf "Histogramm" 6ffnet sich das Histogramm- Fenster.

Histogramm Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Histogramm (Seite 133)

4.6.3.8.3 Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Dynamische
Schaltschwelle

In diesem Reiter konnen alle Parameter flir die Binarisierung via Dynamischer Schaltschwelle eingestellt
werden. Die Dynamische Schaltschwelle kann genutzt werden wenn die gesuchten BLOBs / Objekte
signifikant andere Grauwerte aufweisen als der Hintergrund, und dabei die Helligkeit / Beleuchtung tiber
das gesamte Bild gleichmaBig fluktuiert.

Wenn sich die Bildhelligkeit gleichmaBig liber das ganze Bild andert werden die beiden Schaltschwellen
automatisch bei jedem Bild nachjustiert. (Bei Nutzung von "Absolute Schaltschwelle" missten die
schaltschwellen manuell nachjustiert werden!)

Bitte beachten:

Bei Nutzung der Dynamischen Schaltschwelle werden die Schwellen bei jedem neuen Bild / Auswertung
neu berechnet und nachjustiert.

Wechselnde Beleuchtungsbedingungen oder Oberflachen- Beschaffenheit / -Reflektivitat konnen das
Ergebnis beeinflussen.
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Binarisierung Merkmale Sortierung
Dynamische Schaltschwele 5 Randobjekte
Suchbereich
Helligkeit Absolute Schaltschwelle
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Suchbereich bearbeiten
Korrekturfaktor fir Schwellwert
== 0,00 : Einzeichnung
Giiltige BLOBE's =
Histogramm

Abbildung 120: Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Dynamische Schaltschwelle

Parameter bei Auswahl "Dynamische Schaltschwelle"

Parameter Funktion

Die Schaltschwelle wird automatisch bei jedem Bild auf eine nach statistischen
Methoden optimierten Position eingestellt um moglichst gut zwischen Vorder-
und Hintergrund unterscheiden zu konnen.

Dynamische
Schaltschwelle

Helligkeit Definiert ob BLOB / Objekt heller oder dunkler ist als der Hintergrund.

Grauwertbereich Grauwertschwellen fiir die Binarisierung.

Korrekturfaktor fir | Der Binarisierungsschwellwert kann tiber diesen Korrekturfaktor in Richtung
Schwellwert der Vordergrund- bzw. der Hintergrund-Helligkeit verschoben werden.

Zur weiteren Veranschaulichung der Dynamsichen Schaltschwelle s. auch: Detektor BLOB, Reiter
Binarisierung, Histogramm (Seite 133)

4.6.3.8.3.1 Detektor BLOB, Randobjekte

Wenn die Checkbox "Randobjekte" aktiviert ist werden die ausgewahlten BLOBs / Objekte
beriicksichtigt, auch wenn sie nicht komplett innerhalb des gelben Suchbereichs liegen. (Naturlich mussen
die Objekte auch in jedem Fall die BLOB- Merkmale innerhalb der gewahlten Schaltschwellen erfiillen.)

Bitte beachten: BLOBs werden auch als Randobjekte betrachtet wenn sie einen Bereich, der mit
"Muster/Suchbereich bearbeiten" maskiert wurde, beriihren, oder teilweise davon tiberdeckt werden.
(auch wenn der maskierte / ausgeblendete Bereich im Innern des Suchbereichs liegt)

Beispiel I: Randobjekte, beriihrt duBeren, gelben Suchbereich.
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Abbildung 121: Randobjekte, Beispiel 1/1: Der BLOB beruhrt den duBeren, gelben Suchbereich. Er wird
nicht als giiltiger BLOB detektiert / markiert, da "Randobjekte” NICHT aktiviert ist.

Hep | Resut | Statistcs |

R 15)[) <)l ][> ] [ 1w

— | [ rome Prev | Mext Print
Configure detectors and regions
Detector type Tonarizaton | Feates | sortng |
» BLOB | Absolute threshold s
Gray value range — N _

Abbildung 122: Randobjekte, Beispiel 1/2: Der BLOB beruhrt den duBeren, gelben Suchbereich. Er wird
nun als giiltiger BLOB detektiert / markiert, da "Randobjekte” AKTIV ist.

Beispiel 2, Randobjekte, beriihren inneren, maskierten Bereich.
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Abbildung 123: Randobjekte, Beispiel 2/1: Die BLOBs beriihren die inneren, gelben, maskierten Bereiche.
Sie werden nicht als giiltige BLOBs detektiert / markiert, da "Randobjekte"” NICHT aktiviert ist.
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Abbildung 124: Randobjekte, Beispiel 2/2: Die BLOBs beriihren zwar die inneren, gelben, maskierten
Bereiche, sie werden nun aber als giiltige BLOBs detektiert / markiert, da "Randobjekte” AKTIV ist.

4.6.3.8.3.2 Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Histogramm

In diesem Fenster wird das Histogramm der Grauwerte im gelben Suchbereich, und die gewahlten
Schaltschwellen angezeigt.

Im hier gezeigten Beispiel sind klare Maximas fiir Vorder- und Hintergrund zu erkennen. Die
Schaltschwelle zu Binarisierung ist ca. in der Mitte dazwischen positioniert.
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Abbildung 125: Detektor BLOB, Reiter Binarisierung, Histogramm

4.6.3.8.4 Detektor BLOB, Reiter Merkmale

Hier werden die Merkmale / Filterkriterien zur Unterscheidung zwischen gliltigen und ungiiltigen BLOBs /
Objekten definiert.

Ablauf:

. Schritt Binarisierung: Liste von BLOBs (alle giiltig / griin).

2. Fiir jeden BLOB werden alle ausgewahlten Merkmale bestimmt.

3. Fiir jedes Merkmal kann der Bereich fiir einen guiltigen BLOB eingestellt werden. Vorzugsweise
jeweilige "Pipette" verwenden.

4. Jeder BLOB wird auf die Einhaltung aller o.g. Merkmale mit ihren Schaltschwellen gepriift.
5.)eder BLOB, der alle geforderten Merkmale erfiillt, ist ein glltiger BLOB (griin), alle anderen sind
ungliltig (rot).

Nur mit giiltigen BLOBs konnen weitere Verarbeitungsschritte erfolgen, z.B. Datenausgabe.

Beispiel: Falls die Schwellen fiir das Merkmal "Flache" auf den Bereich 100 ... 150 (Pixel) eingestellt
wurde, werden nur BLOBs mit einer Flache innerhalb dieses Bereichs als giiltig erkannt (griin).

Checkbox (Default: Aktiv)

aktiv: Merkmal wird berechnet, gefiltert (einstellbare Schwellen), und steht zur Datenausgabe zur
Verfligung.

inaktiv: Merkmal wird berechnet, aber NICHT gefiltert, steht aber zur Datenausgabe zur Verfiigung.
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Abbildung 126: Detektor BLOB, Reiter Merkmale

"Anzahl" im Reiter Merkmale

Zusitzlich zu den Merkmalen, die zur Filterung der BLOBs genutzt werden. kann die Anzahl der
gefundenen und giiltigen BLOBs gepriift werden.

Ergebnis positiv: wenn Anzahl der giiltigen (gefilterten) BLOBs innerhalb des Bereichs von "Anzahl".
Ergebnis negativ: wenn Anzahl der giiltigen (gefilterten) BLOBs auBerhalb des Bereichs von "Anzahl".

Wenn der Detektor mehr als 10.000 BLOBs (Maximum) findet, wird das Detektorergebnis negativ und
die Verarbeitung wird abgebrochen.

Merkmal Funktion

Obere und untere Schwelle fiir die akzeptierte Anzahl von BLOBs (max.
10.000).

Falls die Anzahl der BLOB's auBerhalb der eingestellten Schwellen liegt
ist das Detektorergebnis negativ, trotzdem werden giiltige BLOBs im
Bild griin markiert.

Hinweis: Defekterkennung tiber Anzahl = 0

Anzahl

Mit dem "Invertierungs Button" (Default: rot/griin/rot) kann die Logik fiir
Invertierungs Button die Auswertung invertiert werden. Damit kann der relevante Bereich
eingeschlossen oder ausgeschlossen werden.

Durch Klick auf dieses Symbol werden die beiden Schwellen von "Anzahl"

Pipette- Button (Anzahl) auf genau die Anzahl der im Bild gefundenen BLOBs eingestellt.

aktiv: Merkmal wird berechnet, gefiltert (einstellbare Schwellen), und
Checkbox (Anzahl, steht zur Datenausgabe zur Verfiigung.

Default: Aktiv) inaktiv: Merkmal wird berechnet, aber NICHT gefiltert, steht aber zur
Datenausgabe zur Verfiigung.

Merkmale / Erste Ebene: Basis Parameter, und BLOB Typ / Geometrisches Modell
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Merkmal Funktion

Durch Klick auf den "Pipette Button" wechselt der Cursor in ein
Pipette- Symbol. Wird nun der Cursor bewegt und auf einen Pixel
innerhalb eines giiltigen (griinen) BLOBs geklickt, werden die Schwellen
des gewahlten Merkmals auf +/- 10 % des Wertes des BLOBs auf den

Pipette- Button (Merkmal) geklickt wurde eingestellt.

Beispiel: Wurde das Merkmal "Flache" gewahlt und mit Pipette aktiv auf
einen Pixel innerhalb eines gliltigen BLOBs geklickt, werden die beiden
Schwellen fiir Flache auf +/- 10% der berechneten Pixelanzahl (= Flache)
des gewahlten BLOBs eingestellt.

aktiv: Merkmal wird berechnet, gefiltert (einstellbare Schwellen), und
Checkbox (Merkmal, steht zur Datenausgabe zur Verfiigung.

Default: Aktiv) inaktiv: Merkmal wird berechnet, aber NICHT gefiltert, steht aber zur
Datenausgabe zur Verflgung.

- Flache Flache des BLOB, ohne Locher, in Pixel.
- Flache (mit Lochern) Flache des BLOB, mit Lochern, in Pixel.
- Konturliange Anzahl der Pixel der auBeren Kontur des BLOB.

Kompaktheit des BLOB (idealer Kreis = |, alle anderen > |)
Je starker die Form des BLOBs vom idealen Kreis abweicht, desto

- Kompaktheit groBer wird der Wert fir die Kompaktheit. Wertebereich. | ... 100
(limitiert auf 100, BLOBs mit groBeren Werten werden als ungiiltig
markiert)

- Schwerpunkt X X- Koordinate des BLOB Schwerpunktes

- Schwerpunkt Y Y- Koordinate des BLOB Schwerpunktes

BLOB Typ /

P Funktion

Geometrisches Modell

Einige Mermale werden berechnet auf der Basis eines gegebenen geometrischen Modells. Z.B. basiert
die Exzentrizitat auf dem Ellipsen- Fit des Objekts.

UmschlieBendes Rechteck parallel zur Y- und X- Achse. Ausreisser
9| . Rechteck,

werden nicht eliminiert.
achsenparallel (R1)

{? UmschlieBendes Rechteck mit kleinster Flache. Ausreisser werden
- Rechteck,

nicht eliminiert.
minimale Flache (R2)

o- Ellipse, quivalent Aquivalente Ellipse, basierend auf den Momenten der Fliche.
(ED)
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FESTO

Merkmale / Zweite Ebene: BLOB Typ Parameter

Merkmal Relevant fiir Funktion

- Zentrum X RI.R2E| X- Koordinate des Zen.tr'ums des gefitteten, geometrischen
Elements (Rechteck, Ellipse)

- Zentrum Y RI.R2E| Y- Koordinate des ZenFrums des gefitteten, geometrischen
Elements (Rechteck, Ellipse)
Breite des geometrischen Elements. Breite >= 0, Breite >=
Hohe.

- Breite RI.R2,E| DI? Orlentu’erung WI!"d so bestimmt, daf3 die Breite immer
groBer als die Hohe ist.
(Ausnahme: R, Rechteck, achsenparallel: Breite immer in
horizontaler Richtung = parallel zur X- Achse)
Hohe des geometrischen Elements. Hohe >= 0, Hohe <=
Breite.

Héhe RI.R2E| Dlue Orlentlferun$W|rd so bestimmt, daf3 die Breite immer
groBer als die Hohe ist.
(Ausnahme: R1, Rechteck, achsenparallel: Hohe immer in
vertikaler Richtung = parallel zur Y- Achse)
Orientierung der Breite (lange Achse) des Objekts in Grad (°),

- Winkel (180) R2, El (Bereich -90... +90°, 0° = Ost, Gegenuhrzeigersinn) siehe
unten *|)
Orientierung der Breite (lange Achse) des Objekts in Grad (°),

- Winkel (360) | R2,El (Bereich-180... +180°, 0° = Ost, Gegenuhrzeigersinn) siehe
unten *1)

Achsenverhiltnis El Verhiltnis der langen zur kurzen Achse (a/b)
Bauch / Riicken Unterscheidung, basierend auf Flache, durch

- Bauch / Riicken, El Vorzeichen angezeigt.

Flache Siehe auch:Detektor BLOB, Reiter Merkmale, Bauch / Riicken
(Seite 138)

*1) Winkel ( 180°/360° ), Drehsinn
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+90°

-90°

Abbildung 127: Drehsinn "Winkel (180)"

Abbildung 128: Drehsinn "Winkel (360)"

4.6.3.8.4.1 Detektor BLOB, Reiter Merkmale, Bauch / Riicken

"Bauch/Riicken, Fliche" und "Bauch/Riicken, Kontur" beurteilen die Symmetrie eines BLOBs in Bezug auf
eine durch die Mitte und der Ausrichtung des BLOBs bestimmt Achse. Wenn ein BLOB vollstandig
symmetrisch in Bezug auf diese Linie ist, wird das Ergebnis 0, sonst wird es von 0 abweichen Das
Vorzeichen des Wertes zeigt an, ob die Seite, links oder rechts dieser Achse "starker" ausgepragt ist.

Seite 138
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"Bauch/Riicken, Fliche" und "Bauch/Riicken, Kontur" kénnen zur Unterscheidung der Bauch-/Riicken-Lage
eines Objekts verwendet werden, wie sie in vielen Bereichen der Zufiihrtechnik notig ist. Anwendungen
finden sich zum Beispiel an Vibrationsforderern oder in der Robotik.

Abbildung 129: Bauch / Riicken, Flache oder Kontur

Das linke Bild zeigt das gesuchte Objekt auf z.B. der Bauchseite liegend. Die Schaltschwellen werden so
gewabhlt, dass diese Bauch- Seite / Lage zu einem positiven Ergebnis flihrt.

Das mittlere Bild zeigt das selbe Objekt in Riickenlage, in der es als "nicht ok" erkannt wird.

Das rechte Bild zeigt beide Objekte in einem Bild, wobei nur das Objekt in Riicklage als "ok" erkannt wird.

« "Bauch/Riicken, Fliche" zieht jeden Pixel, der zu dem BLOB gehort fiir die Berechnung heran.

« "Bauch/Riicken, Kontur" nutzt nur die Konturpixel des BLOB:s fiir die Berechnung. Dieses Verfahren
kann verwendet werden, wenn beispielsweise das Objekt innerhalb der Kontur variiert oder
Anderungen aufgrund von Reflexionen oder andere Umwelteinfliissen unterliegt.

Die fiir die Berechnung verwendete Achse wird durch die Mitte und den Winkel (360°) des
geometetrischen Modells, das gewahlt wurde, z.B. kleinstes umschlieBendes Rechteck (R2) oder Ellipse
(E1), bestimmt.

Das geometrische Modell fiir die Berechnung sollte so gewahlt werden, dass die Orientierung einen
stabilen und eindeutigen Wert zuriickliefert. So konnen hoch symmetrische Objekte (z.B. Rechtecke,
Kreise, Quadrate oder punktsymmetrische Objekte) nicht zuverlassig mit dieser Methode bewertet
werden. Fiir Objekte, bei denen das kleinste umschlieBende Rechteck keine eindeutige
Orientierungsangabe liefert (z.B. ,,L"-formige Geometrien), kann die Ellipse die bessere Wahl als
geometrisches Modell sein

4.6.3.8.5 Detektor BLOB, Reiter Sortierung

Die im Reiter “Merkmale” festgelegten Merkmale Detektor BLOB, Reiter Merkmale (Seite |34)werden
fir jeden BLOB berechnet. Die Ergebnisse dieser Berechnungen konnen liber eine Schnittstelle in einem
Datentelegramm an einen PC oder eine SPS versendet werden, wenn das Merkmal im entsprechenden
Datenausgabe (Seite 201) ausgewahlt wurde. Die Reihenfolge in der die Ergebnisse der einzelnen BLOBs
versandt werden wird im Reiter ,,Sortierung* festgelegt.

Falls z.B. das Merkmal "Schwerpunkt Y" gewahlt wurde und es wurden 5 BLOBs gefunden, umfasst das
ausgegebene Datentelegramm die Ergebnisse aller 5 BLOB:s.

Falls als Sortierkriterium "Flache" und als Sortierreihenfolge "absteigend" gewahlt wurde, wird das
Ergebniss (hier: Schwerpunkt Y) das BLOBs mit der groBten Flache zuerst ausgegeben.
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Binarisierung ] Merkmale Sortierung |

Sortierkriterium
| Flache -]

Sortierreihenfolge
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Abbildung 130: Detektor BLOB, Reiter Sortierung

Einstellungen im Reiter Sortierung

Parameter Funktion

Als Sortierkriterium kann jedes unter "Detektor BLOB/Reiter Merkmale"

Sortierkriterium
genannte Merkmal genutzt werden.

Sortierreihenfolge | Sortierreihenfolge "aufsteigend" oder "absteigend"

4.6.3.9 Detektor Messschieber

Mit diesem Detektor konnen Objekte auf MaBhaltigkeit gepriift werden.
Farbkanal auswahlen (Seite 140)

Detektor Messschieber, Reiter Antastung (Seite [41)

Detektor Messschieber, Reiter Abstand (Seite 142)

Messschieber Ergebnisse / Histogramm Fenster (Seite 143)

4.6.3.9.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbraums und der Zusammensetzung der Graubildes (Farbkomponenten), auf dem der
Detektor arbeitet.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann auch bei monochromen Detektoren genutzt werden. Durch Auswahl der
Farbkanale kann die Zusammensetzung des Graubildes verandert werden und damit kénnen einzelne
Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer Grauwerte

- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig
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- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal ‘ Grauschwelle I

Farbraum

RGB +
Farbkanal

@ Grau Gelb
Rot Cyan
Griin Magenta
Blau

Abbildung 131: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell
HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Farbraum

Auswahl eines Farbfilters, im resultierenden Graubild, auf dem
Farbkanal der Detektor arbeitet. Nicht gewahlte Farben werden
ausgeblendet..

4.6.3.9.2 Detektor Messschieber, Reiter Antastung

Hier konnen alle Messschieber- Parameter eingestellt, und das Ergebnis Histogramm aufgerufen werden.

Antastung | Abstand ]
Antaster Typ Antaster Einstellungen
Kantenstérke

D (us |3

Glattung

T [0 3
Ubergang Suchstreifen

| Hel -> dunkel INE 5

Abbildung 132: Detektor Messschieber, Reiter Antastung

Parameter Funktion

Auswahl des Antaster Typs:

- Ein Antaster, beidseitig

Antaster Typ | - Ein Antaster, einseitig

- Zwei Antaster, antiparallel, (entgegengesetzt)
- Zwei Antaster, gleichgerichtet

Kantenstarke | Kantenstarke / Kontrast ab welchem (0... 100) eine Kante als Kante detektiert werden
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soll.

Der Kantenverlauf in Suchrichtung wird geglattet. Mit groBeren Werten werden
verrauschte Kanten, unscharfe Kanten oder Kanten, die nicht senkrecht zur
Suchrichtung stehen, sicherer erkannt. AuBerdem konnen mit groBeren Werten eng
beieinander liegende Hell-Dunkel-Hell- oder Dunkel-Hell-Dunkel-Uberginge ignoriert
werden. Damit lassen sich storende Kanten, z.B. Kratzer, ausblenden. Die Wirkung der
Glattung kann iiber die Schaltfliche "Ergebnisse" grafisch dargestellt werden.

Glattung

Ubergang Wahl zwischen Hell-Dunkel- oder Dunkel-Hell-Ubergang

Anzahl der parallelen Suchstreifen in die die Breite des Suchbereichs aufgeteilt wird. Die
Anz. Kantenantastung wird innerhalb jedes Suchstreifens liber die gesamte Breite
Suchstreifen | durchgefiihrt. Je mehr Suchstreifen, desto eher wird die erste Kante gefunden. (Feinere
Abtastung hat eine langere Ausflihrungszeit zur Folge)

Ergebnisse Offnet Ergebnis- und Histogramm- Fenster

4.6.3.9.3 Detektor Messschieber, Reiter Abstand

Hier konnen alle Parameter fiir den gesuchten Abstand eingestellt werden.

Antastung Abstand

Abstand

() | 0,000x = | 1539200« |5] [

Abstandsart

Maximum ¥

Abbildung 133: Detektor Messschieber, Reiter Abstand

Parameter Funktion

Abstand Abstandsbereich in Pixel. Blauer Balken: aktueller Abstandswert.

Fur jeden Suchstreifen wird ein Antastpunkt ermittelt. Ist die Zahl der Suchstreifen
groBer |, gibt es mehrere Moglichkeiten wie aus diesen Antastpunkten ein Ergebnis
ermittelt wird:

- Maximum: Es wird der Antastpunkt ausgewabhlt, der den maximalen Abstand ergibt.
- Minimum: Es wird der Antastpunkt ausgewahlt, der den minimalen Abstand ergibt.
- Mittelwert: Alle Antastpunkte werden arithmetisch gemittelt. Sollten AusreiBer
vorliegen, gehen diese in das Ergebnis ein und verfalschen es.

- Median: Die Antastpunkte werden aufsteigend sortiert und der mittlere

Abstandsart
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Antastpunkt wird verwendet. AusreiBer verfalschen das Ergebnis nicht.

4.6.3.9.4 Messschieber Ergebnisse / Histogramm Fenster

i
Messschieber Ergebnisse WAl

Antastung 1 Antastung 2

Kantenstarke Kantenstarke
100 100
1] "' e T L1 1] I T PN o 1N .
-100 -100
) )
Ausgewshlter Suchstrahl Ausgewshlter Suchstrahl

|

Abbildung 134: Messschieber Ergebnisse / Histogramm Fenster

Parameter Funktion

Bild des Antasters (x) mit:

- Griine Linie: ermittelte Ergebniskante

- Griine Kreuze: ermittelter Kantenulbergang je Suchstrahl
- Hellblaue Region: Darstellung “Ausgewahlter Suchstrahl”

Antastung (x)

Histogramm mit:

- Blaue Linie: Kontrastverlauf im Bild, abhangig von ausgewahltem Suchstrahl
Kantenstarke - Rote Linie: geforderter Kontrast fir Kante (,,Schaltschwelle®)

- Hellblaue Linie: ermittelter Kantentibergang abhangig von ausgewahltem
Suchstrahl

Fit, “+”, “-“ Fit oder Zoom fiir ,,Kantenstarke-*“ Histogramm

Auswabhl des im Antaster- Bild anzuzeigenden Suchstreifens (hellblaue

Ausgewahlter Region)
g _ - Gewinner: Gewinner Suchstreifen (abhangig von Einstellungen in Reiter
Suchstreifen o
,»Abstand”)

-“l, 2, ..” Nummer des darzustellenden Suchstreifens
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4.6.3.10 Detektor Barcode

Nachstes Thema: Detektor 2D-Code (Seite 152)

Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 145)

" Vision Sensor Configuration Studio - Code leser‘

. e

Datei Ansicht Optionen Hife

Bedienschritte

Trigger / Bldaktualsierung

frgd-gellE o 2

FESTO

Hilfe | Ergebnis | Statistik

Barcode-Detektor, Reiter Code

Parameter |Funktion

Wahlen Sie hisr d=n Typ des
Barcode Typ |Barcodes sus, den Sie mit dem
Code Leser lesen wollen

Max. Lange =ines Barcodes.
Wenn der Inhalt des Codes die
maximale Lange berschreitst,
vird der Uberhang abgeschnitten.
Beim Lesen von mehreren Codes | [—|
gleichzeitia, muss dieser Wert
auf die maximale Lange des
|Zngsten Codes eingastsllt
werden.

Diesar Paramater aktiviart dis
Erkennung eines Prafzeichens

Stringlangs

falls dies im Code vorhanden.
Enzeboid Barcodes mit Prufzeichen sind
Trigger 2. Code 38, Codabar, 23
Kontinuierich Profeiffar  |Incustrial oder 25 Interl=aved.
- - Wird dieser Parameter nicht L
e — E 8 ausgerahlt, dann wird das =]
: S
e wome | [ Ledle=l=] e o [ = [ oee
Detektor einrichten
Name Tvp Code | Referenzstring | Qualitat | Limen | Struktur |
1 Detectors o Barcodh
etector arcade Barcode Typ Max, Stringlange
[ean13 B [s:2 B Prfaiffer
Min. Anzahl Codes Anzahl Zeichen
—
ER &
Max, Anzahl Codes
Testusgabe e FeHlesng
Polaritat
FALL
Dunkel auf hell S
Neu || koperen || Ricksetzen || Loschen || AlleLoschen |

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

ZyMuszeit: (n/a) Flash: 0.3k8/—| X:0¥:01:0 bout

B O o ©w @ O

Abbildung 135: Detektor Barcode, Reiter Code

4.6.3.10.1 Barcode-Detektor, Reiter Code

Parameter

Funktion

Barcode Typ

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

Max. Stringlange

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.

Prifziffer

Dieser Parameter aktiviert die Erkennung eines Priifzeichens falls dies im Code
vorhanden. Barcodes mit Priifzeichen sind z.B. Code 39, Codabar, 25 Industrial oder
25 Interleaved. Wird dieser Parameter nicht ausgewabhlt, dann wird das Priifzeichen
als normales Datenzeichen interpretiert und in der Zeichefolge mit ausgegeben.

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 gewihlt, als tatsachlich notwendig, so kann sich die
Ausfiihrungszeit des Detektors geringfiigig erhohen.

Anzahl Zeichen

Spezifiziert die zu erwartende Anzahl von Zeichen im Barcode. Codes mit einer

Seite 144
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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 tiber die Schnittstellen
Fehllesung ausgegeben wird. Der Text erscheint nicht in der Ergebnisanzeige.

Auswahlmoglichkeit fiir 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 nétig.
Robuste Erkennung:

« Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?

« Markanter Kontrast vorhanden?

o Wurde die Auswahl "Prifzeichen" aktiviert, obwohl kein Priifzeichen im Code ist?
4.6.3.10.2 Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring

Detektor Barcode (Seite 144)

Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 147)

Code Referenzstring Qualitat Linien Struktur
' Referenzstring

Referenzstring

Ausdruck hinzufiigen = | |Referenzstring einlernen

Abbildung 136: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Referenzstring

Einstellungen im Reiter Referenzstring

Parameter | Funktion

Aktiviert die Uberpriifung des Inhaltes der gelesenen Informationen. Die Uberpriifung

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

Dieser Text bzw. regulare Ausdruck wird zur Verifikation herangezogen. Hier konnen

Referenzstrin . o . .. .
g konkrete Zeichen stehen, die direkt verglichen werden, oder regulare Ausdriicke, um
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den Aufbau des gelesenen Ergebnisses zu tiberpriifen.

Ausdruck

o Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulidre Ausdriicke.
hinzufiigen

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 fuir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele
Anwendungen geeignet sind.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch regulire Ausdriicke:

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

\A123 Zeichenkette, die mit 123 beginnt 1234

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

[123] Zeichenkette, die eines der Zeichen enthalt 33

[123]{2} Zeichenkette, die eine Kette von 2 der Zeichen enthilt | 23

[12]1[34] éiilj;\:;\:z:;;;ite ein Zeichen aus einer der beiden 4

Die wichtigsten Elemente regulirer Ausdriicke:

A Steht fiir den Anfang der Zeichenkette

$ Steht fir das Ende der Zeichenkette, ggf. inklusive einem Newline als letztes Zeichen
. Steht fuir jedes Zeichen auBBer 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 O oder | Wiederholung

{n,m} Erlaubt n bis m Wiederholungen

{n} Erlaubt genau n Wiederholungen

| Trennt alternative Suchausdriicke
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4.6.3.10.3 Barcode-Detektor, Reiter Qualitit

Barcode-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 145)

Barcode-Detektor, Reiter Linien (Seite 149)

Code Referenzstring

Qualititsparameter

Aus =

Qualitdtsparamter Ausgabe

Ziffer S

Qualitat Linien Struktur

Schwelle

[w]
i
o
L13

Abbildung 137: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Allgemein

Parameter

Funktion

Qualitatsparameter

Bewertung der Druckqualitat gemalB3 dem internationalen Standard ISO/IEC
15416.

Fiir 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.

Fur die einfachen |D Barcodes wird die Bewertung der Druckqualitat in einem
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
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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 Verhaltnis, inter character gaps, guarding patterns oder
andere.

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

OVERALL:

QI Overall

Q2 Overall Linear

Q3 Overall Composite

LINEAR:

Q4 Decode

Q5 Symbol Contrast

Q6 Minimal Reflectance

Q7 Minimal Edge contrast

Q8 Modulation

Q9 Defects

Q10 Decodability

QI I Additional Requirements

COMPOSITE:

QIl2Decode

QI3 Rap Overall

COMPOSITE RAP:

QI4 Contrast

Q15 Minimal Reflectance

Q16 Minimal Edge Contrast

Q|17 Modulation

QI8 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 endgtiltige
Symbolgrad. Er ist der kleinere der anderen zwei Grade in der Gruppe: ,,overall
linear" und ,,overall composite", welche der Gesamtgrade des linearen (1D) bzw.
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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 1D 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 flir composite Symbole
spezifisch ist. Zusatzlich stellt die Untergruppe COMPOSITE RAP die einzelnen
Grauwertprofilgrade des RAP Musters dar. Diese Grade stimmen mit den
einfachen | D Barcode Qualitatsgraden uiberein.

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 fiir alle Parameter Standardwerte voreingestellt, die fiir viele

Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.10.4 Barcode-Detektor, Reiter Linien

Barcode-Detektor, Reiter Qualitat (Seite 147)

Barcode-Detektor, Reiter Struktur (Seite 151)

Code Referenzstring Qualitat Linien Struktur
Minimale Strichbreite Maximale Strichbreite
() (o 5 ) | 15,00pix
Minimale Strichhéhe

8,00pix ¥ Standard
Orientierung Orientierungstoleranz
T |00 15| ) [s000°

Max. Abweichung (Crientierung)

G | —

10,00%

4|k

Abbildung 138: Abbildung, Detektor Barcode, Reiter Linien

Einstellungen im Reiter Linien

Strichbreite

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 werden.

Fir sehr groBe Barcodes kann der Wert entsprechend vergroBert werden, was
kiirzere Laufzeiten mit sich bringt.
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Die maximale GroBe eines Elements, d.h. die maximale Dicke aller Striche und

Maximale Zwischenraume. Dieser Wert sollte gro3 genug sein, damit fiir das komplette Symbol
Strichbreite die Kandidatenregion gefunden wird. Anderseits darf er nicht zu gro3 gewahlt werden,
dass zwei benachbarte Barcodes zu einem einzelnen Kandidaten verschmelzen.
Die minimale Hohe des Barcodes. Bei sehr flachen Barcodes mit einer Hohe von
. weniger als 16 Pixeln ist es sinnvoll die Hohe manuell einzustellen, damit der Barcode
g::;lﬁl;he 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 verkirzt. Diese Strategie gilt vor allem dann, wenn die
bearbeiteten Bilder viel Hintegrundtextur mit falsch orientierten, barcodeahnliche
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 grof3, 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 GroBe ,,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
Barcode ausgefranst, d.h. die Strichkanten sind gestort, so ist die Maximale
Orientierungsabweichung groB zu wahlen. Mit kleinen Werten dagegen kann die
Anzahl falscher Barcode Kandidaten reduziert werden.

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

4.6.3.10.4.1 Optimierung:
Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

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

Robustheit:

« Suchbereich (gelber Rahmen) ausreichend grof3?

¢ Markanter Kontrast vorhanden?

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

¢ Code ausreichend groB im Sichtbereich ?
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4.6.3.10.5 Barcode-Detektor, Reiter Struktur

Barcode-Detektor, Reiter Linien (Seite 149)

Code Referenzstring Qualitat Linien Struktur

Kantenkontrast relativ
T o005
Kantenkontrast absalut
o |50
Anz. Scanlinen
(™ |0

Min. ident. Scanlinien

[ |:

Start- [ Stop- Muster

Tolerant

4|k
1

Meigung

4|k
L1

Aus

Ruhezone

L1

Aus

Abbildung 139: Detektor Barcode, Reiter Struktur

Einstellungen im Reiter Struktur

Parameter

Funktion

Kantenkontrast relativ

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

Kantenkontrast absolut

Mit ,,Kantenkontrast absolut“ wird die Erkennung falscher Kanten
verhindert. Bei Bildern mit hohem Rauschpegel sollte dieser Parameter hoher
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,
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insbesondere in Bildern mit schlechtem Kontrast. ,,Genau‘ erhoht die
Robustheit gegentiber falscher Dekodierung, kann aber auch die allgemeine
Leseratte mindern. Standardwert: “Tolerant”

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 Oberflache 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

Neigung

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
Ruhezone Teil des Barcodes zu erkennen, aber dennoch Codes mit einer einfachen
Verletzung der Ruhezone noch lesen zu kénnen. 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®,
»AnY 1, 2, 3,4, 5; Standardwert: ,,Aus

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

4.6.3.11 Detektor 2D-Code

4.6.3.11.1 2D-Code-Detektor, Reiter Code
Nachstes Thema: Detektor OCR (Seite [61)

2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite 154)
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FESTO

" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser ‘ ‘ L"":' =l éj
Datei Ansicht Optionen Hilfe
pod@-gele o 2 FESTO
Bedienschritte Hife | Ergebnis I Statistik ]
Job z =
Parameter |Funktion —
Detektoren Wahlen Sie hier den Typ des 2D
Codetyp Codes aus, der gelesen werdan
Max. Lange sines Codes. Wann | [—|
rmale Langa Goarsc
rgennis SBRC maximale Linge Gberschreitet,
8034587 EN13 Mase vird der Uberhang abgeschnitten.
MAC DO OE FO 45 S Beim Lesen von mehreren Codes | ||
0 Stringlange gleichzeitig, muss dieser Wert
E auf die maximale Lange des
|sngsten Codes singestellt
warden.
Min. Anzahl Minimale Anzahl der Codes, die
el 2MZ2T Ninnerhalb des Suchbereichs
ooes galesen werden sollen.
Trigger / Bildaktualisierung Maximale Anzahl der Codes, die
innerhalb des Suchbereichs
— gelesan werden sollen. Wird
— Einzelbild Mz Anz2hl | diecar Wart hohar cevahlt, als
L Kontinuierich odes tatsschlich notwendig, so kann
= sich die Ausfiihrungszeit des
Detektors geringfiigig erhéhen. L
verbindungsmodus Parameter ricksetzen dient zum | L7J
e ® o - : 8 |/
Tz Bi= (-] Startseie || zwack || wr || Druden |
Detektor einrichten
Name Typ Code | Referenzstring ] Qualitat ] Abbildung ] Symbale 1 Module ] Codedetails ]
1 |Detectorl @ Barcode Codetyp Max. Stringlange Farameter
2 Detektor2 @ Datacode ECC200 S 512 =
. bz
Einlernen
Min. Anzahl Codes Max. Anzahl Codes N
Erstes Einlernen
I
Textausgabe bei Fehllesung
. . - KEINE_LESUNG
Meu H Kopieren ][ Riicksetzen ][ Laschen l[ Alle Loschen
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl Zykuszeit: (nfa) Flash: 0.5kB f-—- X:0Y:01:0 pouT @ @ 05 06 @ @

Abbildung 140: Detektor 2D Code, Reiter Code

Parameter Funktion
Codetyp Wihlen Sie hier den Typ des 2D Codes aus, der gelesen werden soll.
Max. Lange eines Codes. Wenn der Inhalt des Codes die maximale Lange
Max Stringlinge iiberschreitet, wird der Uberhang abgeschnitten.
giang Beim Lesen von mehreren Codes gleichzeitig, muss dieser Wert auf die
maximale Lange des langsten Codes eingestellt werden.
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 geringfiigig erhohen.

Riicksetzen

Parameter riicksetzen dient zum Zurucksetzen der eingelernten Parameter auf
den Anfangszustand vor dem Einlernen. Es gibt die Auswahlmoglichkeiten
,Standard", ,,Erweitert” und ,,Maximum". ,,Standard" setzt die Grenzen des
Suchbereiches so, dass beim Einlernen die Mehrzahl der moglichen Codes
erkannt wird. Sollte Ihr Code dennoch nicht erkannt werden, dann wahlen Sie
die Einstellung ,,Erweitert®. Kann der Code immer noch nicht gelesen werden,
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so setzten Sie die Einstellung auf ,,Maximum". Die Einstellungen ,,Erweitert"
und ,,Maximum" konnen die Ausfiihrungszeit verlangsamen. Der Unterschied
zu einem kompletten Zuriicksetzten des Sensors ist, dass nur die Parameter
fiir den Datamatrix Code zuriickgesetzt werden. Die grundsitzlichen
Parameter des Sensors wie z.B. fiir Beleuchtung, Ein- Ausgange, serielle
Schnittstelle usw. bleiben erhalten. Nach dem Zurticksetzen der Parameter
kann wieder mit ,,Einlernen® ein neuer Einlernvorgang gestartet werden.

Einlernen: der Suchbereich des Sensors wird nach einem Datamatrix Code
durchsucht. Wurde ein giiltiger Code gefunden, dann werden die Parameter
fur diesen Code gespeichert. Ist der Einlernvorgang erfolgreich, wird der
gefundene Code mit einem griinen 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

Erstes Einlernen/
Zusatzliches Einlernen

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.

Textausgabe bei Spezifiziert den Text, der im Falle einer Fehllesung tiber die Schnittstellen
Fehllesung ausgegeben wird.

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?

¢ Markanter Kontrast vorhanden?

4.6.3.11.2 2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring
Detektor 2D-Code (Seite 152)

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite |156)
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Code Referenzstring | Qualikat ] Abhildung ] Symbole Madule Codedetails

Stringveraleich

Aus =

Referenzstring Ausdruck hinzuflgen

-

= Referenzstring einlernen

infa) | Flash: 0.4kB [ — ot Q9 Q@ Q@ Q@ Q@ Q9

Abbildung 141: Detektor 2D Code, Reiter Referenzstring

Einstellungen im Reiter Referenzstring

Parameter | Funktion

Aktiviert die Uberpriifung des Inhaltes der gelesenen Informationen. Die Uberpriifung

Stringvergleich . ) . .
gere 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 Uberpriifen.

Ausdruck

S Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulire Ausdriicke.
hinzuftigen

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 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
\A123\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] éii:sszlr:eet:;;jlle 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

4.6.3.11.3 2D-Code-Detektor, Reiter Qualititsparameter
2D-Code-Detektor, Reiter Referenzstring (Seite |54)

2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite |58)

Code l Referenzstring Gualitat | Abbildung ] Symbole ] Module ] Codedetails

Qualitatsparameter Schwelle

o 2]

[ ] .
(————NC R

L1

Qualitatsparameter Ausgabe

[ZiFFer - ]

infal | Flash: 0.4kB [ - ot Q9 @ Q@ Q@ QO Q9

Abbildung 142: Abbildung, Detektor 2D Code, Reiter Qualitat

Einstellungen im Reiter Qualitat

Parameter Funktion

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

Qualitatsparameter
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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 fur 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.

4.6.3.11.4 2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung

2D-Code-Detektor, Reiter Qualitatsparameter (Seite |156)

2D-Code-Detektor, Reiter Symbole (Seite 159)

Code | Referenzstring | qualtat | Abbildung | Symbole | Modde | Codedetails

Min. konkrask

Meigung

(" (10 [Z] |Eelichig N
(e | B EWIT

Polaritat

Gespiegelt
:] [Beliebig = l

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

Abbildung 143: 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).
e 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 he .
hilfreich, wenn z.B. Codes auf transparentem Untergrund von hinten gelesen werden
sollen.

Seite 158
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Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.11.5 2D-Code-Detektor, Reiter Symbole
2D-Code-Detektor, Reiter Abbildung (Seite |58)

2D-Code-Detektor, Reiter Module (Seite 159)

Code | Referenzstring | Qualtst | Abbildung | Symbole | Module | cCodedetails

Symbolgréfe min, | ma,

0 (22 & [ir |7
Spalten min. [ mazx.

[ [E % [
Zeilen min. | max,

0 (0 [~ [

infa) | Flash: 0.4k8 - ot O @ 9@ 9@ 9@ 9

Abbildung 144: Abbildung, Detektor 2D Code, Reiter Symbole

Einstellungen im Reiter Symbole

FESTO

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

Parameter Funktion
SymbolgroBe R R
: Nur QR-Code: GroBe der Symbole im Bild in Pixel.
min. / max.
Spalten . R
. 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.

4.6.3.11.6 2D-Code-Detektor, Reiter Module
2D-Code-Detektor, Reiter Symbole (Seite 159)

2D-Code-Detektor, Reiter Codedetails (Seite 160)
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Code l Referenzstring l Qualitat ] Abbildung ] Symbole | Maduls | Codedetails l

ModulgréBGe min. | max, Spaltenabstand

0 [z [ (o] () 0 5[z [{]

Modulbreite min. | mas, Zeillenabstand

M [ex [ 0 B[ [

Modulverhaltnis min. | ma,

[ — [1,00 }%] [4,00 }%]

fryal | Flash: 0.4kB{-- oot Q9 @ Q@ Q9@ Q@ 9

Abbildung 145: Detektor 2D Code, Reiter Module

Einstellungen im Reiter Module

Parameter Funktion

Mf)dulgroBe GroBe der Module in Pixeln.

min. / max.

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

Modulverhaltnis

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

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

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

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

4.6.3.11.7 2D-Code-Detektor, Reiter Codedetails
2D-Code-Detektor, Reiter Module (Seite 159)

Detektor OCR (Seite 161)

Code l Referenzstring l Cualicak ] Abbildung ] Symbole IModuls Codedetails

Wersion

0 [c 3

Modell Typ Farm Modul Robustheit Modul Raster
Beliebig = Beliebig = Beliebig =
zenauss Modell Position Musker Suchmusker Toleranz

w3 ot [wem s

{ryan | Flash: 0.4k8 - ot 9 @ 9@ 9 9@ 9

Abbildung 146: Detektor 2D Code, Reiter Codedetails
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Einstellungen im Reiter Codedetails

Parameter

Funktion

Version

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

Modell Typ

Nur bei QR-Code: Modelll oder Modell 2, Modell 2 ist die neuere Variante, unterstiitzt
groBere Codes.

Form

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

Modul
Robustheit

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

Modul
Raster

Nur ECC200: Angabe dariber, ob die GroB3e 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
gleich sind, verwendet. Im anderen Fall ('variable') wird das Gitter an der alternierenden
Seite des Finderpatterns ausgerichtet. Bei 'any' werden beide Varianten fiir das Gitter
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
Modell

Spezifiziert, ob die eingegebenen Parameter genau eingehalten werden missen. Bei
Auswahl von ,,Ja* werden Codes AuBerhalb der Parametergrenzen ignoriert.

Position
Muster

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

Suchmuster
Toleranz

Nur bei ECC200: Toleranz der Suche gegeniiber einem gestorten oder fehlenden
Finderpattern. Das Finderpattern umschlieBt sowohl die L-formige als auch die
gegeniiberliegende alternierende Seite. In einem Fall ('low') wird davon ausgegangen,
dass das Finderpattern zum groBen Teil vorhanden ist und kaum Storungen aufweist. Im
anderen Fall (high') kann das Finderpattern stark gestort sein oder komplett fehlen,
ohne dass die Erkennung beeintrachtigt wird. Zu beachten ist allerdings, dass bei dieser
Variante eine erhohte Rechenzeit zu erwarten ist.

4.6.3.12 Detektor OCR

4.6.3.12.1 Detektor OCR, Vorgehensweise

Im folgenden wird die Vorgehensweise zur Einrichtung eines OCR- Detektors zur Klarschriftlesung
Schritt fiir Schritt beschrieben. Da die Einrichtungsschritte auf den Ergebnissen der zuvor durchgefiihrten
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Schritten aufbauen, muss diese Abfolge fiir eine korrekte, prozesssichere Funktion eingehalten werden.

Detektor OCR, Reiter Zeichen (Flexibel) (Seite 166)

1ol x|
Datei Ansicht  Optionen  Hife
Do @-2a(lld P @
Bedienschritte -
Jab e " .
i
Lagenachfiihrung A. 1L
b Startseite || zwick [ wr || Drucken
OCR-Detektor =
Festleguna der grundlegenden Einstellungen
der zu lesenden zzichen.
i
e | Bidakeusl Ll Parameter Funktion
rigger ¥ Bildakkualisieruns D
= " 4 Zeichen Hohe Max. Hohe sines
Enzelbild e . Sehriftzeichens in
TR '] Fixeln.
Koglinierch, : ] Zeichen Breite  Max. Breite eines
E Sehriftzeichens in
g el I D] Pixeln.
Strichstarke Durchschnittliche
e @ome | [] 2 re s der Linign dor. ||
i 3y elarr L} =
Detektor einrichten
Name Ergebnis Typ Zeichen | Segments | | Qualtat |
1 Detector! ? OpticalCharacterfeader
Zsichen Hihe Polaritat I hilx Gr .
Hpx Iﬂ‘ Dunke! auf Hell -
Punkte 2u Zeichen verbinden
Zeichen Breite Ausrichtung Text
[s0px  [&] [schuift horizontalim %
+ Einzeichnung BuchstabengréBe
Strichstarke Max, Anzahl Linien
10,00 5] =N h
Jnpx (51 = Einzeichnung Segmentierung
Neu ][ Kopieren ][ Riicksetzen ][ Léischen ][ AHELDsthEn]
Modus: | Name: Simulation | Aktiver Job: 1]Jobl | Zykluszait: {nja) | Flash: 163.0K8 /-~ X0 V:01:0 o Q9 @ Q@ Q@ 9 Q9

Abbildung 147: Detektor OCR

4.6.3.12.1.1 Generelle Abfolge der Parametrierung

o Segmentierung mit Hilfe der Reiter ,,Zeichen und ,,Segmente* sowie des Reiters ,,Filter* unter
,,Job*.

o Kilassifikation mit Reiter ,,Klassifizierung* durch Auswahl eines Zeichensatzes sowie durch Vorgabe
eines Referenzstrings.

« Verwerfen von Zeichen, die nicht mit hinreichender Qualitat klassifiziert werden konnten mit Reiter
,,Qualitat*.

e Beim OCR-Detektor ist es nicht ausreichend, die Parameter an einem Bild einzustellen.
Prozesssicherheit lasst sich nur an moglichst groB3en Bildserien beurteilen. Es wird empfohlen, typische
Bildsequenzen abzuspeichern und fiir die Parameteroptimierung in den Simulationsmodus zu laden. Es

sollten wenigsten einige Dutzend Bilder verwendet werden, die die Schwankungsbreite des Prozesses
abbilden.

4.6.3.12.1.2 Segmentierung

« Optimierung der Segmentierung mit den beiden Reitern ,,Zeichen“ und ,,Segmente*. Ergebnis muss
sein, dass alle gewlinschten Zeichen sauber segmentiert sind. Das Ergebnis der Klassifikation, d.h.
welches Symbol jedem segmentierten Zeichen zugeordnet wurde, spielt hier noch keine Rolle.
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« Die Segmentierung kann durch Vorverarbeitung unter ,,Job* — ,,Filter* verbessert werden, z.B. durch
,,Gauss®, ,,Mean* oder ,,Dilatation‘/“Erosion‘ oder eine Kombination davon. Fiir eine stabile
Segmentierung wird empfohlen, die glittenden Filter wie "Gauss" oder "Mean" einzusetzen.

o Parameter ,,Gruppierung der Zeichen* kann die Segmentierung unterstiitzen, indem die Zahl der
Zeichen (pro Zeichengruppe) vorgegeben wird.

o Parameter ,,Max. Abweichung Grundlinie* gibt an, wie sehr Zeichen vertikal gegeniiber der Zeile
verschoben sein diirfen. Dies wird in Prozent der Zeichenhohe angegeben.

o Uberpriifen Sie die korrekte Segmentierung aller Zeichen, bevor Sie zu "Klassifizierung" weitergehen.
Die Klassifizierung hat keinen Einfluss auf die Segmentierung. Fehlerhaft segmentierte Zeichen werden
fehlerhaft klassifiziert.

4.6.3.12.1.3 Segmentierung Beispiele:

423 456789

Abbildung 148: Abbildung | 10: Segmentierung ohne Vorgabe fiir Parameter ,,Gruppierung der Zeichen*:
Es werden alle Zeichen gefunden.

1

423 456789

Abbildung 149: Abbildung | | I: Segmentierung mit Vorgabe fiir Parameter ,,Gruppierung der Zeichen*,,3
3“: Es werden nur die beiden Dreiergruppen segmentiert.

1 4
- 123 456 /89

A

Abbildung 150: Abbildung 1 12: Segmentierung ohne Vorgabe fiir Parameter ,,Gruppierung der Zeichen®:
Das erste Zeichen ,, |*“ wird nicht segmentiert, da es in der Helligkeit zu stark von den anderen Zeichen
abweicht.
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— 5}-\, _

Abbildung 151: Abbildung | |3: Segmentierung mit Vorgabe fiir Parameter ,,Gruppierung der Zeichen®,,3
32 1*: Auch das in der Helligkeit abweichende Zeichen wird segmentiert.

¥
%

Abbildung 152: Abbildung | 14: Segmentierung mit Parameter ,,Ausrichtung Text"

,,Schrift horizontal im
Bild“: Keine Segmentierung da Zeichen nicht horizontal im Bild liegen.

| 8>

A | ,5; :
11"
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Abbildung 153: Abbildung | 15: Segmentierung mit Parameter ,,Ausrichtung Text“ = ,,Schrift horizontal im
Suchbereich*: Segmentierung funktioniert, da Zeichen horizontal im Suchbereich liegen.

Abbildung 154: Abbildung | | 6: Segmentierung mit Wert |5% fiir Parameter ,,Max. Abweichung
Grundline“: Nur die inneren Zeichen werden segmentiert.

Abbildung 155: Abbildung 1 17: Segmentierung mit Wert 25% fiir Parameter ,,Max. Abweichung
Grundline*: Alle Zeichen werden segmentiert.

4.6.3.12.1.4 Klassifikation

o Hier wird die geeignete Schrift (,,Zeichensatz*) ausgewahlt. Jeder Zeichensatz wird mit
unterschiedlich vielen Zeichen angeboten. Es sollte der Zeichensatz gewahlt werden, der am besten
auf die Anwendung zugeschnitten ist.

o Nomenklatur der Zeichensatze am Beispiel der Gruppe ,,Industrial:

- ,Industrial_0-9*: Alle Ziffern

- ,Industrial_0-9+*: Alle Ziffern und Sonderzeichen

- »Industrial_A-Z+*: Alle GroBbuchstaben und Sonderzeichen
- ,Industrial_0-9A-Z*: Alle Ziffern und alle GroBbuchstaben

- “Industrial*: Alle Zeichen

o Der Referenzstring hat zweierlei Funktionen:

I.) Beeinflussung der Klassifikation, d.h. der erkannten Zeichen. Fiir jedes segmentierte Zeichen wird in
Relation zu jedem im Zeichensatz enthaltenen Zeichen ein Giitewert (Zuverlassigkeit) bestimmt.

Ohne Vorgabe des Referenzstrings wird das Zeichen mit dem hochsten Gitewert (Zuverlissigkeit)
ausgegeben.

Bei Vorgabe des Referenzstrings werden dagegen die N besten Alternativen berlicksichtigt (Anzahl der
Alternativen). Insgesamt darf fur den Referenzstring maximal M Mal ein Zeichen gewahlt werden (Anzahl
der Korrekturen), das nicht die maximale Zuverlassigkeit hatte.

2.) Beeinflussung des Detektorergebnisses:
Es wird eine Mindestgiite fiir die gesamte Zeichenkette (Schwelle) vorgegeben. Wird diese
unterschritten, ist das Detektorergebnis negativ.
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4.6.3.12.1.5 Qualitat

« Ist die Zuverlassigkeit eines der klassifizierten Zeichen unterhalb dem Schwellwert (Minimale
Zuverlassigkeit), wird das Detektorergebnis negativ.

o Eine niedrige Zuverlassigkeit zeigt an, dass das Zeichen nicht sicher klassifiziert wurde. Eine hohe
Zuverlassigkeit ist dagegen keine Garantie fiir eine sichere Klassifizierung!

4.6.3.12.2 Detektor OCR, Reiter Zeichen (Flexibel)

Detektor OCR (Seite 161)

Detektor OCR, Reiter Segmente (Seite 167)

Festlegung der grundlegenden Einstellungen der zu lesenden Zeichen.

Segmente Characters Segmentation Klassifizierung Qualitat

Zeichenhihe Polaritat +| Nur GroBbuchstaben

sipx = Dunkel aufHell %

Punkte zu Zeichen verbinden

Zeichenbreite Max. Stringlange

Mpx 3 512 —

| Einzeichnung Buchstabengréfe
Strichstérke Max. Anzahl Zeilen
C[: 10,00 px : 1 : | Einzeichnung Segmentierung
Zykluszeit: (nja) Flash: 163.0kB [ —| [X:0":01:0 ot Q9 @ Q@ 9 9 9

Abbildung 156: Abbildung, Detektor OCR, Reiter Zeichen

Parameter Funktion
Zeichen Hohe Max. Hohe eines Schriftzeichens in Pixeln.
Zeichen Breite Max. Breite eines Schriftzeichens in Pixeln.
Strichstarke Durchschnittliche Breite der Linien der Schrift in Pixeln.
Polaritat Auswahlmoglichkeit, ob dunkle Schrift auf hellem Grund oder umgekehrt.
,,Horizontal im Bild*: die Schrift muss immer horizontal im Bild liegen. Gedrehte
Ausrichtung Schriften werden nicht oder falsch gelesen.
Text ,,Horizontal im Suchbereich*: Uber den Drehwinkel des Suchbereichs kann die
Verdrehung der Schrift gegentliber der Horizontalen im spezifiziert werden.
Max Anzahl Max. Anzahl der zu lesenden Zeilen
Linien
Nur Einschrankung auf GroBbuchstaben
GrofBbuchstaben g
Punkte zu . . . . .
. Verbindet einzelne Punkte, z.B. einer Punktschrift oder einer unsauber gedruckten
Zeichen . .
. Schrift zu kompletten Zeichen
verbinden
Einzeich
zeichning . Schaltet das Rechteck zur Markierung der BuchstabengrofBe ein und aus
BuchstabengroBe

Seite 166
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Einzeichnung
Segmentierung

Schaltet die farbliche Markierung der segmentierten Buchstaben ein und aus

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

Optimierung:

Ausfiihrungsgeschwindigkeit:

« Suchbereich fiir Zeichen (gelber Rahmen) nur so grofB3 wie notig

4.6.3.12.3 Detektor OCR, Reiter Segmente

Festlegung der grundlegenden Einstellungen der zu lesenden Zeichen.

Detektor OCR, Reiter Zeichen (Flexibel) (Seite 166)

Detektor OCR, Reiter Klassifizierung (Seite |168)

Segmente Characters Segmentation Klassifizierung Qualitat

Hintergrundiinien unterdriicken

¥| Bruchsticke verbinden

Erhabene [ eingepragte Schrift

Punkte ausgeben

Trennzeichen ausgeben

Gruppierung der Zeichen
Max. Abweichung Grundlinie
15% =

Ausrichtung Text
Schrift horizontal im %

Zykuszeit: (nfa) Flash: 163.0kB/— |X:0Y:01:0 pout 2 9@ Q9 9 9 Q9

Abbildung 157: Abbildung, Detektor OCR, Reiter Segmente

Parameter

Funktion

Unterdrucke
Hintergrundlinien

Kann benutzt werden, um storende Linien im Hintergrund auszublenden.

Bruchstiicke Verbindet Zeichen, die z.B. durch unsauberen Druck oder Beschadigung in zwei
verbinden Teile zerfallen sind zu einem Zeichen.

Erhabene / Ermoglicht das Lesen von erhabender oder eingepragter Schrift, z.B. wenn
eingepragte beleuchtungsbedingt die Zeichen z.B. in weiBer Schrift mit schwarzem Rand
Schrift (Schatten) oder umgekehrt erscheinen.

Punkte ausgeben

Aktiviert Ausgabe gelesener Sonderzeichen wie z.B. Punkte und Kommas.

Trennzeichen

Aktiviert Ausgabe gelesener Sonderzeichen wie z.B. Bindestrichen.

ausgeben
Ermoglicht die Vorgabe, wie die Zeichen in der zu lesenden Zeichenkette gruppiert
. sind. Werden die Zeichen z.B. immer in zwei Vierergruppen gedruckt, so kann dies
Gruppierungder | . . e
Zeichen Uber die Eingabe “ 4 4 “ vorgegeben werden.

Diese Funktion sollte verwendet werden, wenn bei mehreren Auswertungen im
gleichem Bild unterschiedlich lange Zeichenketten gelesen werden.
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Grundlinie

Max. Abweichung

Maximal zulassige horizontale Abweichung eines Zeichens von einer geraden
zwischen dem ersten und dem letzten Zeichen. Diese Funktion kann verwendet
werden, wenn die Zeichen nicht auf einer horizontalen Linie gedruckt sind.

4.6.3.12.4 Detektor OCR, Reiter Klassifizierung

Festlegung der grundlegenden Einstellungen der zu lesenden Zeichen.

Detektor OCR, Reiter Segmente (Seite 167)

Detektor OCR, verfugbare Schriften (Seite 169)

Detektor OCR, Reiter Qualitat (Seite 172)

Segmente Characters

Zeichensatz
Industrial_0-3A-Z +
+' Referenzstring

Referenzstring

Segmentation

Klassifizierung Qualitit

Ausdruck hinzufiigen Referenzstring einlernen

Anzahl der Alternativen  Anzahl der Korrekturen  Schwelle Sicherheit

Y

3 = 2

ZykKuszeit: {n/fa)

Y Y

G |-—_BE —

Flash: 163.0K8 [ — |X:0 ¥:0T:0 oot @ @ @ @ @ 9

Abbildung 158: Abbildung, Detektor OCR, Reiter Klassifizierung

Parameter

Funktion

Zeichensatz

Verfligbare Schriften s. Kap. Detektor OCR, verfiigbare Schriften
0-9 => nur Ziffern

0-9+ => Ziffern und Sonderzeichen

A-Z => nur GrofBbuchstaben

A-Z+ => GroBbuchstaben und Sonderzeichen

Keine Erweiterung => alle Zeichen

Referenzstring
(Checkbox)

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

Referenzstring

Dieser Text bzw. regulare Ausdruck wird zur Verifikation herangezogen. Hier konnen
konkrete Zeichen stehen, die direkt verglichen werden, oder regulare Ausdricke, um
den Aufbau des gelesenen Ergebnisses zu iiberpriifen. Zeichen, die als Buchstabe oder
als Zahl sehr ahnlich sind wie z.B. ,,B* oder ,,8* konnen bei Verwendung von regularen
Ausdriicken im Referenzstring automatisch korrigiert werden.

Ausdruck
hinzufiigen

Offnet eine Liste mit Vorgaben fiir regulire Ausdriicke.

Referenzstring

Liest den Code, der sich gerade unter dem Codeleser befindet und Gibernimmt den

einlernen gelesenen Inhalt als Vergleichstext, der Text kann nachtraglich noch editiert werden.
Gibt an, wie viele mogliche Alternativen durchsucht werden diirfen, um ein Zeichen
Anzahl der B . . . :
) entsprechend dem regularen Ausdruck im Referenzstring zu finden und automatisch zu
Alternativen
ersetzen.
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Anzahl der Max. Anzahl der Zeichen, die nach Uberpriifung durch den reguliren Ausdruck
Korrekturen | geandert werden diirfen.

Schwelle fiir Gut-Schlecht Entscheidung: wenn Anhand der eingestellten Schwelle die

Schwelle Anzahl der Korrekturen zu hoch ist, wird der gesamte Text als ,,nicht gelesen®
bewertet.

Beispiele fiir Referenzzeichenketten definiert durch regulire 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](34] éii:;:;\::t:;,];ie ein Zeichen aus einer der beiden 4

Die wichtigsten Elemente regulirer Ausdriicke:

A Steht fir den Anfang der Zeichenkette
$ Steht fiir das Ende der Zeichenkette, ggf. inklusive eines Zeilenwechsels als letztes Zeichen

Steht fiir jedes Zeichen auBer Zeilenwechsel

Steht fuir jedes in den eckigen Klammern aufgeflihrte Zeichen. Ist das erste Zeichen ein "N, 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 Zeichens / Gruppe

+ Erlaubt | oder mehr Wiederholungen

? Erlaubt 0 oder | Wiederholung

{n,m} | Erlaubt n bis m Wiederholungen

{n} | Erlaubt genau n Wiederholungen

| Trennt alternative Suchausdriicke

4.6.3.12.4.1 Detektor OCR, verfiigbare Schriften

Detektor OCR, Reiter Klassifizierung (Seite |168)

Detektor OCR, Reiter Qualitat (Seite 172)

Ubersicht der verschiedenen Schriften:

Semi
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ABCDEFGHIJKLMNO
PARSTUNUWXYZ-
8123456789

Handwritten

O1234L56787
OANL3GT C 2T 7
Of L34S 89

Industrial

" ESN 108345

-~ Machine Vision

_ 30 3832 mseaea
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OCRA

0L2345k789

ABCDEFGHIJKLM
NOPARSTUVWXYZ
abcdefghijklm

nopgrtsuvuxyz
=2V /\=+<>. . #57&()ax

OCRB

0123456789

ABCDEFGHIJKLM
NOPQRSTUVWXYZ
abcdefghijklm

nopgqrtsuvwxyz
=21 /\=+<>_HBL&()a*

Pharma
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4.6.3.12.5 Detektor OCR, Reiter Qualitit
Festlegung der grundlegenden Einstellungen der zu lesenden Zeichen.
Detektor OCR, Reiter Klassifizierung (Seite |168)

Detektor OCR (Seite 161)

Segmente I Characters I Segmentation 1 Klassifizierung Qualitat |

¥ Qualitat
Minimale Zuverldssigkeit
CEmE
Ersatzzeichen
Zykluszeit: (n/fa) Flash: 163.0kB /- |%:0Y:01:0 o Q@ @ @ 9O 9 9

Abbildung 159: Abbildung, Detektor OCR, Reiter Qualitat

Parameter | Funktion

Die Qualitit jedes einzelnen Zeichens wird mit einem Wert von 0 — 100 % bewertet.
Qualitat Je hoher der Wert, umso sicherer ist wurde das gelesene Zeichen bestimmt. Kleine
Werte sprechen fiir eine eher unsichere Zuordnung.

Minimale Wenn die Zuverlassigkeit unterhalb der eingestellten Schwelle liegt, wird das Zeichen
Zuverlassigkeit | als nicht gelesen bewertet und durch einen Platzhalter ersetzt.

Ersatzzeichen | Platzhalter fiir den Fall, dass die minimale Zuverlassigkeit nicht erreicht wurde.

4.6.3.12.6 Ergebnis OCR

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

Detektor OCR, Reiter Qualitat (Seite 172)

Im Run-Modus werden die detailierten Priifergebnisse des in der Auswabhlliste markierten Detektors

angezeigt.

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

Ergebnisgraphen angezeigt.

Ergebnisse/Statistik

Skatistik

Detektor | Ergebnis| Score | [ms] Detektortyp | Sring s E W s o 3 11| alle auswertungen
1 |Detectorl = 1000 (nja) OpticalCharactel | sicherheit | 100,00 | 100,00 | 100,00 100.00 | 100,00 100,00 .
uete o oo

(L I [}

Etnrvg\am;ED Ergebnis Vergleich 100.00 chiechitels 2 100.00%

Ergebrisse

Minimale:

Pos.X  |396.5px|  Referenzstring getroffen () Ausfohrungszsit nfa
Maximale
Fos. X 127.0 px Ergebnis Vergleich Qo Ausfihrungszelt nia
- Mittlere.
al ] Ve Crsiti e e
Modus: Config | Name: Simulation | Akkiver Job: 1]Jobi | Zykuszele: (nfa) | Flash: 16308/ — |%:0V:01:0 ol Q9 Q@ Q@ Q@ Q9 Q

Abbildung 160: Abbildung, Detektor OCR, Ergebnisausgabe
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Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp:

Parameter | Funktion
String Gelesene Zeichen
Sicherheit Wert von 0-100%, gibt an, wie zuverlassig der Leser ein Zeichen bewerten konnte.
Stringlange Lange des gelesenen Strings
Pos X Position X in Pixeln
Pos Y Position Y in Pixeln
Winkel Winkel zur Horizontalen
Ercebnis Ist ein MaB fiir die Qualitat des Ergebnisses. Wenn anhand des Referenzstrings keine
8 . Korrekturen erforderlich waren, ist dieser Wert bei 100%. Mit steigender Anzahl von
Vergleich .
Korrekturen sinkt der Wert ab.
Referenzstring . . . _— o
Anzeige, ob der ausgegebene String mit dem Referenzstring libereinstimmt.
getroffen
Ergebnis . R o .
. Anzeige, ob die minimale Zuverlassigkeit erreicht wurde.
Vergleich
Abgeschnitten | Anzeige, ob ein Teil des Strings abgeschnitten wurde.

4.6.3.13 Detektor Farbwert

Ermittelt mittlere Farbwerte RGB /HSV / LAB zur Ausgabe Uber die Schnittstellen.

Farbkanal auswahlen (Seite 179)

Tab Farbwert (Seite 174)

4.6.3.13.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbmodelle (Seite 218) und des, oder der Farbkanale, auf denen der Detektor arbeiten soll.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann bei der Farbkanalauswahl genutzt werden. Durch Auswahl der Farbkanile konnen
einzelne Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.

- Monochrom Chip: Anzeige immer schwarz / weil3

- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen
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Farbkanal | Farbwert ]

Farbraum
RGB
HSV
LAB

| Griin
| Blau

Abbildung 161: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Farbkanal Ein oder mehrere Kanile konnen gewahlt werden.

4.6.3.13.2 Tab Farbwert
Ermittelt mittlere Farbwerte RGB / HSV / LAB zur Ausgabe Uber die Schnittstellen.
Nachstes Thema: Detektor Farbflache (Seite 175)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Farbkanal Farbwert |

Rot Suchbereich
(=20 [poo [*] |25500 |7| W Rechteck :
Grin

m [D,DD }%] [255,|:||:| |:] HJ Suchbereich bearbeiten
Blau

m [U.UU }%] [255.00 |:] i § Anzeige Suchbereich

Abbildung 162: Farbwert

Parameter (alternativ je Einstellung

in Farbkanal) Funktion
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Rot (Farbton / Luminaz) Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.
Grin (Sattigung / A) Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.
Blau (Intensitat / B) Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.

Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als
Suchbereich (Form) Freiform gewahlt werden. Wenn Freiform gewahlt wird, ist
,»Suchbereich bearbeiten‘ aktiv.

Uber den Parameter Suchbereich bearbeiten kdnnen Bereiche
des Suchbereichs ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer
konnen im Suchbereich die Bereiche entfernt werden, die fiir die
Suchbereich bearbeiten Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten Bereiche
konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert
werden, die fiir die Ausfiihrung wichtig sind etc. s. Kap Funktion:
Muster bearbeiten

Anzeige Suchbereich Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen

Pradestinierte Anwendungen:
- Ausgabe der ermittelten Farbparameter Uber eine der Schnittstellen zur Weiterverarbeitung.

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

4.6.3.14 Detektor Farbflache

Ermittelt den Flachenanteil einer Farbe oder eines Farbbereichs. Abhangig vom Anteil der Flache kann ein
gut-schlecht Ergebnis erzeugt werden.

Farbkanal auswahlen (Seite 179)
Detektor Farbflache, Farbauswahl (Seite 176)

Detektor Farbflache, Schwellen (Seite 178)

4.6.3.14.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbmodelle (Seite 218) und des, oder der Farbkanale, auf denen der Detektor arbeiten soll.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann bei der Farbkanalauswahl genutzt werden. Durch Auswahl der Farbkanale konnen
einzelne Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer schwarz / weil3

- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig
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- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum

und den Farbkanalen

Farbkanal | Farbwert ]

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Farbraum
RGB
HSV
LAB

| Griin
| Blau

Abbildung 163: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraum Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell
HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Farbkanal Ein oder mehrere Kanile konnen gewahlt werden.

4.6.3.14.2 Detektor Farbfliche, Farbauswahl

Nachstes Thema: Detektor Farbflache, Schwellen (Seite 178)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)

Ermittelt den Flachenanteil einer Farbe oder eines Farbbereichs. Abhangig vom Anteil der Flache kann ein
gut-schlecht Ergebnis erzeugt werden.

Suchbereich

[Rechteck D

Suchbereich bearbeiten

Anzeige Suchbereich

Einzeichnung

FY

[ Giiltige Pixel z)

Farbkanal Farbflache | Schwellen ]

Rot

Q) 000 (% [255,00 || T
Griin

(== o0 3| [550 ;| H
Blau

(= 000 3| [550 ;| W

| Farb Histogramm |

Abbildung 164: Farbflache

Seite 176
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Parameter (alternativ je Einstellungin
Farbkanal)Detektor

Funktion

Rot (Farbton / Luminaz)

Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.

Grin (Sattigung / A)

Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.

Blau (Intensitat / B)

Schwellen fiir gewahlten Kanal min. / max.

Suchbereich (Form)

Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als
Freiform gewahlt werden. Wenn Freiform gewahlt wird, ist
,»Suchbereich bearbeiten® aktiv.

Suchbereich bearbeiten

Uber den Parameter Suchbereich bearbeiten kénnen Bereiche
des Suchbereichs 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 fiir die Ausfiihrung wichtig sind
etc. s. Kap Funktion: Muster bearbeiten

Einzeichnung

Auswahl der Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige 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.

Anzeige Suchbereich

Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen

Farb Histogramm

Ermoglicht die grafische Einstellung der Schwellen durch ein
Histogramm

Pradestinierte Anwendungen:

- Farbiges Objekt mit bestimmter GroBe mit variierender Position in der ROI

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

Anwendungen geeignet sind.

4.6.3.14.2.1 Farbhistogramm

Es werden je nach gewahltem Farbmodell die Histogramme fiir RGB, HSV oder LAB angezeigt.

Das Histogramm zeigt die Verteilung der Farben im Suchbereich. Uber die Buttons konnen einzelne
Kanile aus- oder eingeschaltet werden. Uber kleine Markierungen unterhalb des Histogramms konnen
die Grenzwerte fur die Farberkennung verschoben werden. Der markierte Bereich wird in der
entsprechenden Farbe unterlegt. Uberkreuzen der Grenzwerte fiihrt zur Invertierung der Auswahl.
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Kann eine Farbe mit nur einem Kanal sicher erkannt werden, sind die Grenzwerte der anderen Kanale auf
den unteren oder oberen Endwert einzustellen, damit diese keinen storenden Einfluss bei der Erkennung
haben.

81E P 2

B RGB-Farb Histogram Detektorl

qlr
I

Abbildung 165: Farbhistogramm

4.6.3.14.3 Detektor Farbfliche, Schwellen
Ermittelt den Flachenanteil einer Farbe oder eines Farbbereichs. Einstellung der Schwellen.

Nachstes Thema: Detektor Farbliste (Seite 178)

Farbkanal ] Farbflache | Schwellen |

Schaltschwelle
S 5000 [3] 10000 [ &
Objektgrafe

Q) | 100px |2 | 76800px |3

Abbildung 166: Farbflache, Schwellen

Parameter Funktion
Schaltschwelle Schwellen fir Flachenanteil min. / max.
ObjektgroBe Min. / Max. ObjektgroBe (zusammenhangender Farbbereich)

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

4.6.3.15 Detektor Farbliste

Vergleicht eine Farbe mit einer Liste bekannter Farben. Ergebnis: Nummer oder Name der Farbe, die am
nachsten liegt. Somit konnten Teile anhand der Farbe sortiert werden.
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Farbkanal auswahlen (Seite 179)

Detektor Farbliste, Farbauswahl (Seite 179)

4.6.3.15.1 Farbkanal auswahlen

Auswahl des Farbmodelle (Seite 218) und des, oder der Farbkanile, auf denen der Detektor arbeiten soll.

Ein Bild, das mit einem Farbchip aufgenommen wurden enthalt durch die Farbkomponente mehr
Information als ein monochromes Bild.

Diese Eigenschaft kann bei der Farbkanalauswahl genutzt werden. Durch Auswahl der Farbkanaile konnen
einzelne Bereiche gezielt verstarkt oder abgeschwacht werden.

Das angezeigte Bild wird abhangig vom Bildchip und vom gewahlten Detektor angezeigt.
- Monochrom Chip: Anzeige immer schwarz / weil3
- Farbchip + Farbdetektor: Anzeige immer farbig

- Farbchip + Objekterkennungsdetektoren: Monochrombild, Anzeige abhangig vom gewahlten Farbraum
und den Farbkanalen

Farbkanal | Farbwert ]

Farbraum
RGB
HSWV

LAB
Rt

¥ Griin
¥ Blau

Abbildung 167: Farbkanal

Parameter Funktion

Farbraume: RGB, Farbmodell RGB (Seite 219), HSV, Farbmodell

Farbraum HSV (Seite 219), LAB, Farbmodell LAB (Seite 220)

Farbkanal Ein oder mehrere Kanale konnen gewahlt werden.

4.6.3.15.2 Detektor Farbliste, Farbauswahl

Nachstes Thema: Ausgabe von Priifergebnissen (Seite 182)

Funktion: Muster bearbeiten (Seite 102)
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Vergleicht eine Farbe mit einer Liste bekannter Farben. Ergebnis: Nummer oder Name der Farbe, die am
nachsten liegt. Somit konnten Teile anhand der Farbe sortiert werden.

Farbkanal Farbliste

Farbabstand
(D (500
Hame R Einlernen + SL'd-'bEfEid"—A
1| Farbe 1 - 254 0 Einlernen e hd
2 |Farbe 2 254 Einlernen P
3 |Farbe 3 - 0 Einlernen alle laschen TIBETEIEn BEarbes
Auf Anzeige Suchbere
T Farb Histogramm
Abbildung 168: Farbliste
Parameter Funktion
Abstand der aktuellen Farbe ggii. der eingelernten Farbe.
Die Metrik des Farbabstandes ist abhangig vom Farbmodelle
Farbabstand . . " . .. .
(Seite 218)l, dabei gehen nur die jeweils gewahlten Farbkanile ein.
1)
Name Name der Farbe, kann per Doppelklick auf den Namen geédndert
werden, z.B. Rot, Gelb, Blau
Musterfarbe Darstellung der eingelernten Farbe als Muster undin
Zahlenwerten (RGB/HSV / LAB)
Lernt die Farbe oder den Farbbereich im Suchbereich ein, sollen
Einlernen mehrere verschiedene Farben eingelernt werden, so muss ein
kleiner Suchbereich jeweils auf die einzulernende Farbe
geschoben werden.
+ Neue Zeile am Ende der Tabelle dazu
- Markierte Zeile loschen
Alle Ioschen Alle Eintrage der Liste lIoschen
Auf Markierte Zeile um eine Zeile nach oben schieben
Ab Markierte Zeile um eine Zeile nach unten schieben
Die Form des Suchbereiches kann als Rechteck, Kreis oder als
Suchbereich (Form) Freiform gewahlt werden. Wenn Freiform gewahlt wird, ist
,»Suchbereich bearbeiten® aktiv.
Uber den Parameter Suchbereich bearbeiten kdnnen Bereiche
Suchbereich bearbei des Suchbereichs ausgeblendet werden. Wie mit einem Radierer
uchbereich bearbeiten konnen im Suchbereich die Bereiche entfernt werden, die fiir die
Auswertung nicht benotigt werden. Diese markierten Bereiche
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konnen auch invertiert werden, also die Bereiche markiert
werden, die fiir die Ausfiihrung wichtig sind etc. s. Kap Funktion:
Muster bearbeiten

Auswabhl der Pixel, die einen Grauwert innerhalb (Giiltige Pixel)
oder auBerhalb (Ungiiltige Pixel) der Grauwertbereichsfestlegung
unter ,,Grauschwelle” aufweisen. Diese werden dann aus
Einzeichnung Anzeige Suchbereich | Auswahlhilfe farbig markiert. So konnen sehr leicht z.B. Storpixel
/ Bereiche, die nicht vom Grauwertbereich abgedeckt sind erfasst
werden. Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich-
Bearbeitungen

Anzeige Suchbereich Ein- / Ausschalten der Anzeige der Suchbereich- Bearbeitungen

Ermoglicht die grafische Einstellung der Schwellen durch ein

Farb Hi
arb Histogramm Histogramm

*1) Im RGB- und im LAB- Farbmodell ist der Farbabstand der euklidische Abstand.

Im Farbmodell LAB ist die Farbverteilung iiber den gesamten Raum nahezu homogen, d.h. Farbabstande
des selben Betrages flihren zur sehr ahnlichen Wahrnehmung der Farbdifferenz iiber das gesamte Modell.
Deshalb kann in diesem Modell davon gesprochen werden, dass ein Abstand von >= 5 zur Wahrnehmung
einer anderen Farbe fiihrt.

Pradestinierte Anwendungen:
- Sortierung von Farbobjekten uber Index in der Liste

- Einfaches Priifen homogener Farbflachen (Farbe wird liber Suchbereich gemittelt, Farbe einlernen,
kleinen Farbabstand einstellen (Toleranzband) ... fertig)

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

4.6.3.15.2.1 Farbhistogramm

Es werden je nach gewahltem Farbmodell die Histogramme fiir RGB, HSV oder LAB angezeigt.

Das Histogramm zeigt die Verteilung der Farben im Suchbereich. Uber die Buttons konnen einzelne
Kanile aus- oder eingeschaltet werden. Uber kleine Markierungen unterhalb des Histogramms kdnnen
die Grenzwerte flr die Farberkennung verschoben werden. Der markierte Bereich wird in der
entsprechenden Farbe unterlegt. Uberkreuzen der Grenzwerte fiihrt zur Invertierung der Auswahl.
Kann eine Farbe mit nur einem Kanal sicher erkannt werden, sind die Grenzwerte der anderen Kanale auf
den unteren oder oberen Endwert einzustellen, damit diese keinen storenden Einfluss bei der Erkennung
haben.
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elE o 2

B RGB-Farb Histogram Detektorl

?
_I

Abbildung 169: Farbhistogramm

4.6.4 Ausgabe von Priifergebnissen

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

Pinbelegung (Seite 182)

Ausgangssignale (Digitalausgange / Logik) (Seite 188)
Schnittstellen (Seite 190)

Zeitsteuerung Digitale Ausgange (Seite 194)
Datenausgabe (Seite 201)

Bildiibertragung Parameter (Seite 204)

Archivierung Parameter (Seite 205)

4.6.4.1 Pinbelegung
Hier werden folgende Einstellungen vorgenommen:

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

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 Uber diesen Pin / Leitung verflgbar.

Finbelegung ‘ Ausgangssignale ] Schnittstellen ] Zeitsteuerung ] Datenausgabe ] Bildubertragung ] Archivierung ]

FinjFarbe Eingan Ausganc Funktion Alleinige Funktion

03 WH Nd H/W Trigger H/W Trigger

1W0vT o Keine Funktion / undefinie ¥ Encoder A+

12 RDBU (A) Auswerfer / Ergebnis Auswerfer [ Ergebnis
09 RD Ergebnis Externe Beleuchtung
05PK Ergebnis Encoder B+

06 YE Ergebnis
07 BK (B) Ergebnis
08 GY (C) Ergebnis

Al Al 4] [«

Ll
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Abbildung 170: Ausgabe, Pinbelegung

4.6.4.1.1 Funktionen der Eingidnge

Funktion Beschreibung

H/W Trigger Hardware Trigger (nur tber Pin 03 weiB verfiigbar)

Encoder A+ Eingang fiir Encoder, Spur A+ (nur tber Pin 10 violett verfiigbar)
Encoder B+ Eingang fiir Encoder, Spur B+ (nur (iber Pin 05 rosa verfiigbar)

Trigger freischalten

Funktion zum Freischalten oder Unterdriicken von Triggersignalen. Das Einlesen
dieser Funktion benétigt ca. | ms. Es entsteht dadurch also eine Pause in der ein
Triggersignal ignoriert wird, obwohl das Enable Trigger Signal anliegt.

Jobumschaltung zwischen Job | und Job 2 abhangig von Pegel an diesem Eingang.

Job | oder2 Low = Job I, High = Job 2.
Jobumschaltung tiber Impulsfolge an einem Eingang,
Job I.N Wenn moglich sollte der Jobwechsel liber die Binarsignale (binar codiert)

stattfinden.

Einlernen temporar /
Einlernen permanent

Einlernen aller Detektoren, sobald an diesem Eingang ein High Signal anliegt und
ein Trigger erfolgt.

Temporar = Speicherung im RAM, d.h. fliichtig nach Reset,

Permanent = Speicherung im Flash, d.h. dauerhaft, auch nach Reset

Jobwechsel (BitX),
binar codiert

Jobumschaltung via binarem Bitmuster an bis zu 5 hierfiir definierbaren
Eingangen, d.h. Umschaltung zwischen | bis zu 32 Jobs. Rangfolge der Bits laut
zugewiesener, aufsteigender Eingangsbezeichnung I-5. Bit |1= LSB.

S.auch Kap. Job I... 31 via binarem Eingangs-Bitmuster

Repeat Mode Enable

Es werden Bilder aufgenommen und ausgewertet solange:

An diesem Eingang ein High Pegel anliegt und keines der folgenden
Abbruchkriterien erfillt ist:

- "Gesamt Jobergebnis" = positiv (einstellbar unter Ausgabe/Ausgangssignale)

- "Max. Zykluszeit" nicht erfiillt ist (falls aktiviert).

Wenn der Eingang Repeat Mode Enable genutzt wird wirkt dieser gleichzeitig zu
o.g. Funktion als Trigger Enable, d.h. nur wenn an diesem Eingang ein High Pegel
anliegt werden Trigger angenommen und verarbeitet. s. u. Eingang: Repeat Mode
Enable, mit Trigger (Seite 188)

Keine Funktion,
undefiniert

Keine Funktion, nicht genutzt

Funktionen, die schon vollkommen ausgenutzt sind, erscheinen in der Listbox blass grau, da nicht mehr
verfiigbar. Alle Eingangssignale miissen eine minimale Signallange von 2ms aufweisen.
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Pin/Farbe
03 WH
1047
12 RDBU (A}

Alleinige Funktion

06 ¥E
07 BK (B}
068G {C)

Jobwechsel (Bit2) Rilcksstzen
Jabwechsel (BiE3)

Jobwechsel (Bitd;
Modus: Config | Name: | Ativer &) | Flash: 16,648 (40.3ME | |%:0%:01:0 ot @ QD Q QO QO

Jobuechsel (B

Abbildung 171: Ausgabe, Eingange

4.6.4.1.1.1 Anschluss Encoder

Werden beide Spuren A+ und B+ verwendet ist die Vorwarts- / Riickwarts- Unterscheidung / Zahlung
moglich.

forward backward

Encoder A+

Encoder B+

Abbildung 172: Encoder Spuren A+/ B+

4.6.4.1.2 Funktionen der Ausginge

Funktion |Beschreibung

Spezieller Auswerferausgang (kann mit bis zu 100mA belastet werden, alle anderen

Auswerfer Ausgiange = 50mA) nur tiber Pin |2 RDBU verfiigbar (entspricht der Anzeige- LED ,,A").

Ergebnisausgang, jedem der hier definierten Ergebnisausgange kann im Reiter ,,1/O- Logik"
Ergebnis ein Detektorergebnis oder eine Verknipfung 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
High Flanke beim Ready- Signals nach Umschaltung (s. Timing ..). Der High Pegel bleibt fuir
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.

Bestatigung
Jobwechsel
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Externe
Beleuchtung

Wird diese Einstellung gewahlt (nur tber Pin 09 RD verfiigbar), kann hier eine externe

Beleuchtung angeschlossen / getriggert werden.

Keine
Funktion,
undefiniert

Keine Funktion, nicht genutzt

Firbelequng | Ausgangssignale | Schnitstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe |

Pin/Farbe

Eingang | Ausgang Funktion

Alleinige Funktion

03 WH
1047

12 RDBU (4}
09RD

05 PK

06 ¥E

07 BK (B}
0867 {C)

Hfitt Trigger
Encoder+
Auswerfer | Ergebnis

Keine Funktion [ undefiniert

Externe Beleuchtung

Externe Beleuchtung

Ergebnis

Bestatigung Jobwechsel Encoder-

<€ &€& <

Modus: Config | Name:

| Aktiver Job; 1]30b1 | Zykluszeit: (nfa) | Flash: 166 K8 (40,3 ME | | X0 V:0 T:0 ot Q@ @

e 9

Abbildung 173: Ausgabe, Ausgange

Es gibt zwei weitere, fest definierte Ausginge:

« Ready: zeigt an, ob der Sensor zum Empfang eines Triggers / nachsten Auswertung bereit ist.

« Valid: zeigt an, ob die Daten an den Ausgangen giiltig sind.

4.6.4.2 Programmierbare Funktionen der digitalen Eingiange:

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

o Inaktiv

« Enable/Disable

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

« Einlernen temporar

« Einlernen permanent

Beschreibung der unterschiedlichen Fille mit Signaldiagramm.

Allen hier dargestellten Signalen liegt die Einstlellung "PNP zugrunde"

4.6.4.2.1 Eingang: "Trigger freischalten"

Schaltet den Triggereingang des Sensors frei (High Signal), oder blockiert den Hardware-Trigger (Low-

Signal).
Trigger signal, with min.
Impulse length, typ.

>=5 [ms]
Trigger /I_I
Ready | \1 I

€4—— Evaluation =——p
Input X
Enable/Disable I
Trigger

Enable
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Abbildung 174: 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):

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 diirfen keine Triggersignale gesendet werden. Der Pegelwechsel der zugehorigen
Eingange muss gleichzeitig erfolgen (innerhalb von langstens |0ms miissen alle Pegel stabil anliegen, liegen
die Pegelwechsel einzelner Eingange weiter auseinander werden ggf. mehrere Jobumschaltungen
nacheinander ausgefiihrt)

Jobwechsel durch Funktion Job | oder 2:

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 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 Bindrsignale gegeniiber Job | oder 2:

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

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

Trigger |
Time for
T T —
Ready |
Pin's X
binary coded )(
Output X
job change
confirm
PRI

Abbildung 175: 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
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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
I0ms/10ms, und nicht langer als 25ms/25ms sein) Wahrend der Jobumschaltung diirfen 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]

Trigger /I—I
Ready \4 I

—Impulse count—.‘%lw_.
Input X

50
(Job 1..N) ms
Typ. 20 ms / 20 m:
Output X
job change
confirm
PURLEN

Abbildung 176: Eingang Timing, Job 1...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 des aktuellen Jobs. 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

(
o TN 7

Time for ] ]
4—— Evaluation S @—— Duration teaching ——»

Input X
Teach temp./ \I I
perm.
Teach signal, minimum
impluse lenght 10 ms

Abbildung 177: Eingang Timing, Teach

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

4.6.4.2.5 Eingang: Repeat Mode Enable, mit Trigger

Es werden Bilder aufgenommen und ausgewertet solange:

An diesem Eingang ein High Pegel anliegt und keines der folgenden Abbruchkriterien erfiillt ist:

- "Gesamt Jobergebnis" = positiv (einstellbar unter Ausgabe/Ausgangssignale)

- "Max. Zykluszeit" nicht erfiillt ist (falls aktiviert).

Wenn der Eingang Repeat Mode Enable genutzt wird wirkt dieser gleichzeitig zu o.g. Funktion als Trigger
Enable, d.h. nur wenn an diesem Eingang ein High Pegel anliegt werden Trigger angenommen und
verarbeitet

Trigger Input | | " " " "
HW/sw ! t

Repeat Mode | : | | :
Enable i
Image

Processed F|F|F|FIF|F F|F|PI F|PUF|PI

-
i
T
|
|

L

P=PASS F=FAL

1
1
Ethernet I
result !

Ignored trigger as

T
Stop on: Re{)eaﬁ Enable = Low r
Repeat Enable = low

JR— FE—

Ready J_l |_| I

B

Abbildung 178: Eingang: Repeat Mode Enable, mit Trigger

4.6.4.2.6 Eingang: Repeat Mode Enable, im Freilauf

Repeat | | | |
Input

Image

Processed |F|F|F|FIF|F| |FIF|P|F|F|F|
Ethernet

result H H H

Stop on: Repeat Enable = Low Stop on: result = pas... and continued as Free Run Mode

P=PASS F=FAIL

Abbildung 179: Eingang: Repeat Mode Enable, im Freilauf

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
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FESTO

unter dem Reiter Pinbelegung. Zusatzlich kann eine /O Erweiterung tiber die serielle Schnittstelle

angesteuert werden.

| |

Ausgange

1| Gesamt Jobergebnis ° &

rd | 2 12RDBU(A)
3 09RD
4|06 YE
5|07 BK (B)

Erweitert | 6 |08 GY (C)

[«

Modus: Name:

2
2
@

LED Invertiert NOT Logik.

5]

9 D6 o Logischer Ausdruck

u\.s.
SRR
FEEESS
ololelslo/c]e
>rrroo0
FEEESS
olelelelo/ofe
IR
FEEESSR
olelelelo/o]e
>rrroo g
FEEESS
olelelelo|o

ol
HEEEEIEI

IS

Flash: 16.1kB/40.3MB | | X:0Y:01:0 oot @ Q@ QO 9O 9

Aktiver Job: 1|Jobl | ZyKuszeit: (nfa)

Abbildung 180: Abbildung, Ausgabe, Reiter Ausgangssignale / Logik

Logische Kombination der Detektoren fiir den jeweiligen Ausgang auswihlen:

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 uiber die logischen Operatoren UND (&) /

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

Logischer . . L .

Ausdruck angezeigt, oder der logische Ausdruck kann hier im Erweiterten Modus selbst
zusammengestellt werden.

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).
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Ergebnisse verkniipfen:

I. Wahlen Sie im Feld Operator den logischen Operator fiir die Verkniipfung der Detektoren in der
Auswabhlliste.

2. Aktivieren Sie in der Auswahlliste 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.:

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))
« (D1|D2)&(D3|D4)&(D5|D6)

etc.

4.6.4.4 Schnittstellen

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

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe | Bildubertragung | Archivierung a

Einstellung 1 Einstelung 2 Ennstelung 3 Logische Ausgange Aktiv
PP B o
RS422 < 19200 Bd B ET <o =

(1)2008 - (Cut)2005 i 0

v
v
v
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Abbildung 181: Ausgabe, Reiter Schnittstellen

Erweiterung

Parameter Funktion

Interne I/O Auswabhl der Funktion der internen 1/O: PNP oder NPN

RS 422 (Baudrate) RS422 z‘ur Datenausgabe mit Auswahl det; Da'c'enUberjtragungsrate.
Grundeinstellungen: 8 Datenbits, | Stopbit, keine Paritat.

Externe I/O Zusitzliche externe Aus- und Eingange (mit I/O- und Encoder-

Erweiterungsmodul)

Ethernet

Ethernet TCP/IP zur Datenausgabe. Der Sensor ist immer ein Socket Server. Es
werden zwei verschiedene Ports verwendet, die vom Anwender definiert
werden konnen. Grundeinstellung: Port 2006 (IN) fuir Kommandos an den Sensor
(Steuerbefehle und Antwortprotokoll) und Port 2005 (OUT) fiir die eigentliche
Datenausgabe. FESTO stellt eine Reihe von Utilities zur Erlauterung der Ethernet-
Kommunikation zur Verfiigung. Diese werden mit dieser Software im Verzeichnis
Tools installiert.

EtherNet/IP

Feldbus EtherNet/IP zur Datenausgabe. Vision Sensor EtherNet/IP, Einleitung
(Seite 303)

Profinet

Feldbus Profinet zur Datenausgabe und SPS Kommunikation.

Der Vision Sensor startet den Profinet-Stack, sobald ein Job mit Profinet
ausgewahlt wird. Dadurch verringert sich die Auswertegeschwindigkeit
geringfuigig. Ein Wechsel in einen Job ohne Profinet stoppt den Profinet-Stack
nicht, sondern erst das Ausschalten des Geraits.

Hinweis:

Der Sensor startet den Profinet-Stack, sobald ein Job mit Profinet ausgewahlt
wird.

Dadurch verringert sich die Auswertegeschwindigkeit geringfiigig. Ein Wechsel in
einen Job ohne Profinet stoppt den Profinet-Stack nicht, sondern erst das
Ausschalten des Gerits. Vision Sensor Profinet, Einleitung (Seite 275)

SBSxWebViewer

Schaltet den Webserver auf dem Vision Sensor ein. Ahnlich wie im lokal
installierten Modul "Vision Sensor Visualisation Studio" konnen so liber
"SBSxWebViewer" Bilder und Ergebnisse Uber einen Webbrowser visualisiert
werden.

Folgende Browser werden unterstiitzt: Microsoft Internet Explorer ab IEIQ,
Google Chrome und Mozilla Firefox .

Zum Starten von SBSxWebViewer wie folgt vorgehen:

- SBSxWebViewer aktivieren, unter Ausgabe/Schnittstellen/ SBSxWebViewer
- "Sensor starten" (Button in Vision Sensor Configuration Studio)

- Browser offnen

- in Adresszeile des Browsers die IP- Adresse des Sensors (sichtbar in Vision
Sensor Device Manager) eingeben, im Format: "http://lhre Sensor IP" z.B.
"http://192.168.100.100" (Default).

Mit http://192.168.100.100/zoom.html (bzw. Alternativ der IP Adresse des
Sensors) kann die vergroBerte Ansicht direkt aufgerufen werden.

Siehe auch: SBS — SBSxWebViewer (Seite 192)
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Fir weitere Informationen siehe Benutzerhandbuch, Kapitel "Kommunikation"
Logische Ausginge:

Bei Nutzung von R5422, Ethernet und EtherNet/IP Schnittstelle konnen zusatzliche 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.

4.6.4.4.1 SBS - SBSxWebViewer

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. Somit dient dieses
Anzeigetool hauptsachlich der Visualisierung von Bildern und Ergebnissen liber einen Webbrowser.

(=@ fomei]
e & hitp://192.168.100.100 P -l B views [
Datei Bearbeiten Ansicht Favoriten Extras 7

5 B Bing [ Europaische Artikelnumm... [ Kostenloser Online Barco... £ Vorgeschlagene Sites v ] Web Slice-Katalog +

HoNEEE= -

Home Prav Next prnt |

Welcome to SensoView!

This programme enables the
monitoring/inspection of connected sensors and
the analysis of inspection results.

Image display
Result

Statistics

Change job

Upload

Commands | Freeze image
Zoom

Image recorder

Archive images

Commends—— Resuk | Statistks | Job |
Single

Freeze | | Detektor | Ergebnis | Score | [ms] | Detektortype
® Letzies O Machstes 1 Detctor1 5 o 40 Caiper

OF:
U Guthild
{J Fehlerbild

Modus:Run | IP-Adresse:182. 185 100,100 | Name: WebTest1 | akdiver Job:Job2 ” Zyduszeit 40 ms ‘l & © © © 9 © 1

Abbildung 182: Ansicht SBSxWebViewer im Browser / Ergebnisse

@ Ausschalten des Hilfefensters.
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Zoom der Bildanzeige zum Vollbild. Klick auf das
Vollbild verkleinert die Anzeige wieder.

Aus / Einschalten der Ergebnisbalken.

Aus / Einschalten der Einzeichnungen.

Speichern des aktuellen Bildes in eine Datei.

Umschaltung der Anzeigesprache.

{ Ergebnis | statistik || Job |

| Detektorer| Ergebnis | Score | Zeit | Detektortyp

1 Detektori 2> 0.003 1 Grey S

Umschaltung zwischen Ergebnis, Statistik und
Anzeige der auf dem Sensor vorhandenen Jobs.

r Kommandos
Einzelbild

Bild sinfrieren

(®) aktuelles Bild () Nachstes Bild
(®) Alle Bilder
) Gutbilder
O Fehlerbilder

Bildsteuerung: Moglichkeit zum ,,Einfrieren* der
Bildanzeige. Es wird nur die Bildanzeige
gestoppt. Die Ausfiihrung des Sensors im
Hintergrund lauft weiter.

cor ® @ @ O ©@ O

Anzeige des Status der Ausgange des Sensors.

{ Resut | Statistcs | Job |

Alle Auswertungen Minimale

Ausfohrungszeit

Gutteile @ ] [0.0% ] Maximale
Ausfihrungszeit

[ | [100.0% ] Mittlere
Ausfuhrungszeit

Abbildung 183: SBSxWebViewer / Statistik
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{ Resut || statistics Job

| Name | Beschreibung | Autor | Erstedit | Geandent

4 Job1 Default job Author 2015-10-22 2015-10-22 A

2 Job2 Job Author 2015-10-22 2015-11-20

3 Job3 Job Author 2015-10-22 2015-10-22

4 Job4 Job Author 2015-11-12 2015-11-12

5 Job5 Job Author 2015-11-12 2015-1112 v
< >

Abbildung 184: SBSxWebViewer / Job

Zum Starten von SBSxWebViewer wie folgt vorgehen:

- SBSxWebViewer aktivieren, unter Ausgabe/Schnittstellen/SBSxVWebViewer

- "Sensor starten" (Button in Vision Sensor Configuration Studio)

- Browser offnen

- in Adresszeile des Browsers die IP- Adresse des Sensors (sichtbar in Vision Sensor Device Manager)
eingeben,

im Format: "http://lhre Sensor IP", z.B. "http://192.168.100.100". (Default)

Hinweise:

Folgende Browser werden unterstiitzt: Microsoft Internet Explorer ab IEI0, Google Chrome und
Morzilla Firefox .

Mit http://192.168.100.100/zoom.html (bzw. Alternativ der IP Adresse des Sensors) kann die vergroBerte
Ansicht direkt aufgerufen werden.

Pro Vision Sensor ist nur eine Browser-Verbindung zulassig.

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.

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schrittstellen o | Datenausgabe | Bidi

Trigger Digitale Ausgange Statistik

Verzégerung Verzégerung Auswerfel dgerung Ergebnisdauer m_Reset

oms = Keine = ]|oms Wechsel bei nd. Ergebnis ¥ | | 0ms

m_On job change +

Abbildung 185: Ausgabe, Reiter Zeitsteuerung

Parameter Funktion

Zeit zwischen Trigger und Start der Bildaufnahme (in ms oder Encoderpulsen).
Trigger Verzogerung | Maximaler Einstellwert ist 3000ms / Encoder Impulse.
Bei Nutzung von:
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- H/W Trigger (Digitaleingang): Diese Verzogerung ist wirksam.
- Trigger (via Ethernet, Profinet): Diese Verzogerung ist nicht wirksam. (Die
Bildaufnahme erfolgt direkt nach dem Trigger)

Es konnen entweder alle Ausgange verzogert werden, oder nur der

Digitale Ausgange Auswerferausgang.
Zeit zwischen Trigger und Anliegen des Ergebnispegels (in ms oder
Encoderpulsen). Es diirfen maximal 20 Bauteile zwischen den Trigger und den
Auswerfer sein (Puffergrofle).
Maximaler Einstellwert ist 3000 ms / Encoder Impulse.

Auswerfer /

Bei Nutzung von:

- H/W Trigger (Digitaleingang): Diese Verzogerung ist wirksam und startet mit
dem H/W Trigger.

- Trigger (via Ethernet, Profinet): Diese Verzogerung ist wirksam, startet aber
erst nach der Bildauswertung. (nicht mit dem Trigger!)

Ergebnissverzogerung

Auswahl des Ereignisses, das die Ausgange zuriicksetzt.

Wechsel bei nachstem Ergebnis (Grundeinstellung)

Wechsel bei Trigger

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

Signalisierung

Dauer des Ergebnissignals (in ms oder Encoder Impulsen).

Ergebnisdauer Maximale Einstellwert 3000 ms / Encoder Impulse

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

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

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.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 195



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

o ,,Ergebnisdauer*:
Der Ausgang wechselt zurtick 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 fiir neue Bildaufnahme.

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

PNP oder NPN Betriebsmodus

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

S. Vision Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Schnittstellen/Interne /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)

« steigende Flanke am Trigger-Eingang (Pin03 WH)
« als Folge von Trigger = High: Ready = Low, und Valid = Low

« Nachdem der SBS 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 gliltig, SBS Vision Sensor bereit zur nachsten

Auswertung)

Trigger F F
Ready F E P)
Trigger - Evaluation ___) - Evaluation
delay Il =i -
Output

delay

Min. job time

valid 7 3
Output X

Ejector X

Abbildung 186: Abbildung, 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 ggi. 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:
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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

« 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, SBS Vision Sensor bereit zur nachsten Auswertung)

Trigger

Ready A) ’; A)

Trigger e Evaluation ;) Evaluation
delay I~ ot

Output
delay

Min. job time

Valid ‘ ,7

Output
Ejector

Abbildung 187: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Trigger Verzogerung

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

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

Ablauf:

Bild wird nach Trigger erst nach verstrichener Trigger- Verzogerungs-Zeit aufgenommen. AuBBerdem
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 Ergebnisausgiange = 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)
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o 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.

¢ In diesem 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.

Trigger |:

Ready ‘A) F A)
Trigger Evaluation i Evaluation
delay i}

Output
delay

Min. job time / ! |

Valid ’

Output |
T

I
| ejector, delayed
I

Ejector

Output duration

Abbildung 188: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Verzégerung 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. Auerdem
wirkt die Ergebnisverzogerung, in diesem Beispiel auf ALLE definierten Ergebnisausgange.

Die Zykluszeit ist fiir 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

« steigende Flanke am Trigger- Eingang (Pin03 WH)

o 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
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sinnvoll, da der SBS Vision Sensor unabhangig vom spateren Setzen der Ausginge, schon wieder bereit ist
fir die nachste Auswertung.

Trigger
a9 b_| b_i

Ready ,'\7
Trigger — < Evaluation > Evaluation
delay
dotay A
Min. job time '| ( i
Valid \A,—
Output i >< ;
Ejector i >< i

| |

Abbildung 189: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Verzogerung alle Ausgange

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

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

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

Trigger |:
W
Ready
Trigger Evaluation Evaluation
delay I

Output
delay

Min. job time

Valid

Output

Ejector

U 1
ind

Output
duration

Abbildung 190: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Ergebnis Dauer

4.6.4.5.1.6 Zykluszeit (Min, Max) aktiv:
(hier: Signalisierung: Wechsel bei Trigger)
Parameter zur Steuerung der Ausfiihrungszeit eines Jobs. Schieber fiir Minimal- und Maximal-Wert.

Die minimale Ausfiihrungszeit kann zum Unterdriicken von Mehrfachtriggern verwendet werden und
kann Auswirkung auf die LED Leistung haben. (D. h. falls noch innerhalb der minimalen Job- Zeit ein
weiterer Trigger eingeht wird dieser ignoriert)

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

Die Zykluszeit misst die Zeit vom Trigger bis zum Setzen der digitalen Schaltausgange. Soll die Zykluszeit
begrenzt werden, z.B. weil der Maschinentakt nicht tiberschritten werden darf, muss der Wert fiir die
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maximale Zykluszeit entsprechend begrenzt werden. Das Ergebnis aller bis zu diesem Zeitpunkt nicht
fertig ausgefuihrten 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
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 Ausgiange 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 _I i —1
W | W

Ready

Trigger Evaluation Evaluation
delay
Output
delay

|
Min. job time i
Valid _‘ !
Output _| ‘
f |

|

i

Ejector

Abbildung 191: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Min Job Zeit

4.6.4.5.1.7 Multiple Ergebnisverzogerung fiir Auswerfer

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

(nur verfiigbar 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 diirfen maximal 20 Bauteile zwischen den Trigger und den Auswerfer passen.

Trigger

Ready

Trigger
delay
Output
delay

Min. job time

Valid

Output

Ejector

Abbildung 192: Abbildung, Digitale Ausgange Timing, Multiple Ergebnisverzogerung Auswerfer
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Hinweis

Beim Betrieb mit einer |/O Box vorzugsweise die Zeitfunktionen in der /O Box realisieren,

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 SBS uber
die zuvor ausgewahlte und aktivierte Schnittstelle ausgegeben werden sollen, getroffen werden.

Nachstes Thema: Bilduibertragung Parameter (Seite 204)
Serielle Kommunikation ASCII (Seite 335)
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 357)

EtherNet/IP, Anhang (Seite 316)

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteuerung | Datenausgabe | Bildibertragung | Archivierun a |

fer Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann
Aktiv Detektor Wert Min. Lange  Anz. E
Trennzeichen :]
Telegrammends: ANSI >
Gewahlte Felder Telegrammiznge Statusbyte
Ricsetzen | [0 v
Ausflihrungszeit Aktiver Job Prisfsumme GI [+] b

Abbildung 193: 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 | Rucksetzen aller Eintragungen in diesem Reiter

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

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

Vorspann

Nachspann

¢ Trennzeichen

Telegrammende

Gewahlte Felder

Detektorspezifische Einzelergebnisse zum Ausgabestring hinzufligen

Zuerst mit der Schaltfliche "+" einen neuen Eintrag erzeugen.
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Funktion der Schaltfelder

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

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

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

Detektorspezifische Mutzdaten

Aktiv  Detektor Wert Min. Linge

il

1|lv Detekborl iE|ECt- a0 0

Detekkorz
Detekkors
Detektord
Detekkars
Detekkors

Auf

e

395 kB [ 40.3 MB ool QD D @ 9O Q

Abbildung 194: Abbildung, Ausgabe, Detektrospezifische Nutzdaten

Spalte Funktion

Aktiv Aktivieren/Deaktivieren des markierten Ausgabewerts
Detektor Detektorname (Wahl iiber Ausklappliste)

Wert Verfiigbare Detektorergebnisse (Wahl Uber Ausklappliste)

Festlegung der Mindestlange des Felds Wert; ist die tatsachliche Lange geringer als

Min. Lange die Vorgabe, wird das Feld mit Leerzeichen (ASCII) bzw. Nullen (binir) aufgefiillt

Nur BLOB!

Anzahl der Ergebnisse eines BLOB Detektors, der mehrere Objekte fand.
Beispiel: es wurde nach dem Merkmal "Flache" gefiltert und 10 BLOBs / Objekte
wurden gefunden. Nun konnen hier bis zu 10 dieser Flachenwerte als
Ausgabedaten in einer Sequenz libertragen werden.

Alle verfligbaren Ausgabedaten s. Serielle Kommunikation ASCII (Seite 335),
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 357), Kapitel: Datenausgabe in ASCII /
Binar

Anz. Ergebnisse

4.6.4.6.1 Datenausgabemoglichkeiten (s. auch Kap. Kommunikation)

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.
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Ethernet: Der Sensor ist hierbei der (Socket-)*Server" und stellt die Daten iiber eine ,,Server-Socket"
Schnittstelle zur Verfligung. Hauptsichlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle”. Um die Daten
lesen/verarbeiten zu kdnnen muss ein ,,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 iiber den ,,Viewer" (-> iber Menue
,,Datei/Archivierung konfigurieren"). Dies ist eine reine PC-Funktionalitat.

4.6.4.6.1.3 Sensor-Archvierung (ftp, smb)

Hiermit konnen Bilder und numerische Daten (im csv Format) aktiv durch den Sensor per ftp/smb
archiviert werden. Diese Archivierung kann/muss unter ,,Job/Archivierung” konfiguriert werden. Bei
dieser Art der Archivierung ist:

a) bei ftp der Sensor ein ,,ftp Client" und ,,schreibt" die Daten auf ein im Netzwerk verfiigbares ,,ftp-
Server" Verzeichnis. Der Sensor verbindet sich bei Job-Start mit dem ftp-Server.

b) bei smb schreibt der Sensor seine Daten direkt in ein im Netzwerk freigebenes Verzeichnis. Der
Sensor verbindet/mounted sich bei Job-Start mit diesen Verzeichnis.

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/Bildiibertragung” aktiviert werden. Um
diese Daten ,,lesen" zu konnen, muss aktiv eine ftp-Verbindung zum Sensor aufgebaut werden. Hierzu
wird ein ftp-Client benotigt.

Hinweise

as Format der csv Dateien , smb, ram-disk, Vision Sensor Visualisation Studio) ist einheitlic
*Das F td Dat ftp, smb disk, V S Visualisation Stud t 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 Wahlbar im Tab: Datenausgabe (Binar oder ASCII)
An Sensor, Datenausgabe Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Binar oder ASCII)

Protokoll-Einstellungen

Parameter | Funktion
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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 SBS Vision Sensor wird immer als tcp/ip (socket-) server verwendet.
Der SBS Vision Sensor offnet immer zwei (socket-) Kommunikationsports (default: 2005 + 2006).

¢ 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 wieder verbunden 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 SBS, sollte bevorzugt tiber die Ethernet
Kommunikation erfolgen.

Bitte beachten Sie folgende automatisch mit installierte Hilfe:

4.6.4.7 Bildiibertragung Parameter

Im Reiter Bildlibertragung kann die Bildlibertragung und/oder der Bildrekorder und die Ram Disk aktiviert
werden.

Nachstes Thema: Archivierung Parameter (Seite 205)

Hinweis

Ein Ausrufezeichen als Einblendung im Livebild sagt aus, dass die Bilddarstellung / Bildspeicherung im PC
langsamer lauft als die Bildauswertung auf dem SBS. Es werden nicht mehr alle Bilder, die vom SBS 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.

Parameter | Funktion und Einstellmoglichkeiten

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

Visualisation Einstellmoglichkeiten:

Studio - Aus: Es werden keine Bilder zu Vision Sensor Visualisation Studio uibertragen.

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

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

Bildrekord
fidrekorder Einstellmoglichkeiten: Aus, Alle, Gutteile, Schlechtteile

Speicherung des letzten 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 SBS Vision Sensors unter dem Namen "image.bmp" im
Verzeichnis /tmp/results/ abgelegt.

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

Beispiel Windows Konsole: Start > Ausfiihren > cmd

Microsoft Windows XP [Version 5.1.2600]

(C) Copyright 1985-2001 Microsoft Corp.

C:\>ftp 192.168.100.100

Verbindung mit 192.168.100.100 wurde hergestellt.

220 Welcome to SBS ftp-server!

Benutzer (192.168.100.100:(none)): user

331 Please specify the password.

Kennwort: user

230 Login successful.

ftp> cd /tmp/results

250 Directory successfully changed.

ftp> get image.bmp

200 PORT command successful. Consider using PASV.

150 Opening BINARY mode data connection for image.bmp (354358 bytes).

226 File send OK.

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

ftp>

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

Wenn eingeschaltet, konnen auf gleichem Wege die Ergebnisdaten (alle in "Ausgabe/
Datenausgabe" definierten, mit Trennzeichen ";") iiber die Datei "result.csv" bezogen
werden.

Ram Disk

Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstellen | Zeitsteerung | Datenausgabe | Bidibertragung | Archivierung
Ziel

Ein

Bildrekorder
Aus

Ram Disk
Aus

Abbildung 195: Reiter Ausgabe / Bildiibertragung

4.6.4.8 Archivierung Parameter

Im Reiter Archivierung konnen Sie die Archivierung der Daten konfigurieren.

Parameter Funktion und Einstellmoglichkeiten

Archivtyp Aus: keine Archivierung,
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FTP: Archivierung zum FTP Server,

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

(Domainname)

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).

Bilddateien

Aktivierung der Archivierung der Bilder .

Ergebnisdateien

Wird die Protokolldatei aktiviert, werden alle Daten, die unter "Ausgabe /
Datenausgabe" spezifiziert wurden, zusiatzlich 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 alteste
von der neusten Uberschrieben.

Max. Anzahl
Dateien

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

Pinbelegung | Ausgangssignale

IP Adresse

Archivtyp
s/ooow

Aus >

Benutzername Passwort

Bilddateien

Schnittstellen

Zeitsteverung | Datenausgabe | Bidibertragung | Archivierung

Freigabename Arbaitsgruppe (Damain)

Speichermodus

Result files
Ale * | |Ale

¥ | | Zyklisch ¥ || 10 ~

Verzsichris (Gutteie)  Verzsichnis (Schiechtteile) Dateiname

Abbildung 196: Reiter Ausgabe / Archivierung
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4.6.5 Ergebnis

FESTO

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

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

angezeigt.

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

angezeigt.
%" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser o | ol S|
Datei Ansicht Optionen Hife -
frdd-oelles ? FESTO
Bedienschritte Hilfe | Ergebnis | Statistik
Job. — — <
r‘q: e cauaau
Detektoren Abbildung: Ergabnis
Ausgabe 11 Angezeigte Fiir Bedeutung
Ergebnis Teil / Merkmal erl
Ergebnis alle (Erkannt = gran, |
Sensor starten =rkannt = rot)
Scars sll= mit dem singeler|
& Muster
'r Ausfahrungszeit [alle Zviluszett fur ein)
e R
= e s
29 Kontinuierlich ’ IEm\Ernpﬂs\.tlhnr:r:g( _
Verbindungsmodus A E— ™
@ @in=z R ] [+] - Startseite Zuriick Vor Drucken
Ergebnisse/Statistik
Ergebrisse Statistik
Detektor Score  Zeit Detektortyp Detektorergebnisse Alle Auswertungen | 1005 Riicksetzen
1 Detektorl @ 100.0 nja Datacode String ~ Abgeschnitten Stringlénge Q1 Q2 Q3
Py [— 5 ofa Inja nja Guttelle 992 98.71%
Schlechtteile 13 1.29%
Minimale
Ausfihrungszeit nfa
e iz
Mittlere
1 v 1 D Ausfihrungszeit nfa
Modus: Config | Name: FESTO | Aktiver Job: 1[Job1 ZyKuszeit: (n/a) Flash: 0.3kB [ 40.3MB| |X:0Y:0 L:0 pour (12 @ 05 06 @ @
Abbildung 197: Ergebnis
Angezeigte fur
8 . g Bedeutung
Ergebnispar. Detektortyp
Ergebnis alle Teil / Merkmal erkannt (Erkannt = griin, Nicht erkannt = rot)
S | alle, auBer Ubereinstimmungsgrad des gefunden Musters mit dem
corel..n . .
Messschieber eingelernten Muster
Score | / Score 2: Wert fir Kantenstarke in Grauwerten,
Score (I ...n) Messschieber *1) | normiert auf 100, (Hohe des Maximums im Histogramm).
Score: Der Kleinere der beiden Werte: Score | und Score 2
Ausfiihrungszeit | alle Zykluszeit fur eine Auswertung in ms
Abstand Messschieber Berechneter Abstand
PositionX | .. n, Mustervgl,, Koordinaten des gefundenen Merkmals
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PositionY | ..n

Kontur,
Messschieber

Delta X, Delta Y Mustervgl,, Abwelchu.r'1g der Findekoordinaten ggu. Einlernposition / durch
Kontur Lagenachfiihrung
. Mustervgl., . L - -
Positionskontrolle Findeposition innerhalb des definierten Positionsrahmens
Kontur
Winkel Mustervel. Orientierung (absoluter Winkel) des gefunden Merkmals
Kontur
Delta Winkel Mustervgl,, Winkelabweichung zwischen eingelerntem und gefundenem
Kontur Merkmal
Skalierung Kontur Skalierung der gefundenen Kontur ggii. der eingelernten
Ergebnis Index Farbliste Nummer des Listeneintrags
Farbabstand Farbliste Abstand der gemessenen Farbe zur eingelernten Farbe
Rot (Farbmodell | Farbliste, Mittelwert Rot
RGB) Farbwert
Grin (Farbmodell | Farbliste, Mittelwert Griin
RGB) Farbwert
Blau (Farbmodell | Farbliste, Mittelwert Blau
RGB) Farbwert
Farbton Farbliste
’ F der F
(Farbmodell HSV) | Farbwert arbton der Farbe
Sattigung Farbliste, .
der F
(Farbmodell HSV) | Farbwert Sdttigung der Farbe
Helligkeit Farbliste, L
Helligkeit der F
(Farbmodell HSV) | Farbwert elligkeit der Farbe
Luminanz Farbliste, Luminanzwert der Farbe
(Farbmodell LAB) | Farbwert
A (Farbmodell Farbliste,
LAB) Farbwert A- Wert der Farbe
B (Farbmodell Farbliste,
LAB) Farbwert B- Wert der Farbe

Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp.

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.

Seite 208

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

4.6.5.1 *¥1) Score Wert bei Ergeniss von "Messschieber"

im Fall des Messschieber Detektors ist die Bedeutung der Ergebniswerte "Score", "Score 1" und "Score 2"
wie folgt:

Score | / Score 2: Wert fiir Kantenstarke in Grauwerten, normiert auf 100, (Hohe des Maximums im
Histogramm).

Score: Der Kleinere der beiden Werte: Score | oder Score 2

fog@-galleo 2

Bedenschitte Hilfe

=
e ®ome | (JE___E)) s o
ey ——
Detektor einrichte
wme e eeans Hostand
tektor L chieber | AntasterTyp Antaster Einstel lungen
J—
&S=—D (x7 [3 00 s
Gatng . e F] [ | Y N
== [orn [} T T
oergng sutsretr (0 Genmer ® [5] ¥ Gemer
Hell -> dunkel s -m
e [ roperen ] [ ] [t | (et ]
d i i tver Jobs 1(Job i (/) Flash: 0.3k8 / —| v 2 O O O & ©

Abbildung 198: Score Wert bei Messschieber Detektor

4.6.6 Start des Sensors

Mit dieser Funktion konnen Sie den Sensor in den Run-Modus versetzen und lhren Job ausfiihren.
Bildanzeige (Seite 221)

Ergebnis (Seite 207)

Statistik (Seite 226)

Jobausfiihrung starten:

Klicken Sie auf den Button "Starte Sensor".

Der aktive (= in der Auswabhlliste markierte) Job wird auf den Sensor ubertragen, 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:
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Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor als den gerade ausgewahlten anzuzeigen, markieren
Sie diesen in der Detektor-Auswahlliste (links unten) oder klicken auf dessen grafische Darstellung im
Bildfenster.

Jobausfiihrung beenden:

Klicken Sie auf den Button ,,Stop Sensor". Sie befinden sich jetzt wieder im Konfigurationsmodus und
konnen lhren Job bearbeiten.

- Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser‘ - ‘ =

Datei Ansicht Optionen Hife

frgdd-Zglle o 2 FESTO

Bedienschritte Hilfe | Ergebnis | Statisti

1

Job [a]
£ Start des Sensors B
Detektoren
Wit dieser Funktion ksnnen Sie den Sansor in
. den Run-Modus versetzen und lhren Job
Ausgabe 11 susfihren.
Ergebnis Bildanzeige !
Statistik —

Jobausfiihrung starten:
Klicken Sie auf den Button "Sensor starten”,

Der aktive (= in der Ausvahlliste markiertz) Job
vird auf den Sensor Gbertragen, im

| Senserspeicher nichiflichtia abgelegt und
gestartat (Run-Modus).

Trigger / Bidaktualsierung

Trigger Ebid Im Bildfenster werden die gefundenen
Kontaeich Merkmale, im Konfigurationsfenster die
Priffergebnisse fir den ersten bzw zusgevahlten
Detektor in der Auswahlliste, sowie statistische =
Verbindungsmodus | Paramater angazeigt. =
= < Start >
Jeme  mane | (D : [(srsem | [ zwa [ v ][ ouden
Ergebnisse/Statistik
Ergebnisse Statistk
Detektor Score  Zeit Detektortyp Detektorergebnisse alle Auswertungen | 474
1 Detektor1 @ 100.0 21ims Datacode String ~ Abgeschnitten Stringldnge Q1 Q2 Q3
Gutteile 474 100.00%
1.1 |DEMO2 5 nfa nfa nja
Schiechtteie o 0.00%
Minmale
Busflinrungszeit 43ms
Maxmale
Ausfinrungszeit A5ms
Mittlere
(] [ D) [ [ [v) | Ausfibrungszeit Hms
Modus: Run | Name: FESTO | Aktiver Job: 1]Tobi Zykuszeit: 44ms Flash: 0.3kB/40.3MB| X:0V:0L:0 oot @ @ © © O O

Abbildung 199: Starte Sensor

4.6.7 Weitere Themen zu Vision Sensor Configuration Studio
Trigger-Einstellungen (Seite 210)

Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus (Seite 21 1)

Simulation von Jobs (Offline-Modus) (Seite 212)

Erstellen von Filmstreifen (Seite 212)

Bildrekorder (Seite 223)

Anzeigen im Bildfenster (Seite 216)

Such- und Merkmalsbereiche (Seite 216)

Farbmodelle (Seite 218)

4.6.7.1 Trigger-Einstellungen

Wihlen Sie in den Job-Einstellungen im Reiter ,,Bildaufnahme" den gewiinschten Trigger-Modus:
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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
refau Bilder/Auswertungen mit der maximal moglichen Frequenz

Wahlen Sie mit den Schaltflachen im Bereich Trigger/Bildaktualisierung in welcher Form Bilder vom
Sensor geliefert werden sollen:

Parameter | Funktion

Aufnahme eines Einzelbilds, Bildaufnahme erfolgt einmalig bei:

|. 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:

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

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

Bei Anderung der Parameter Belichtungszeit, Verstirkung, Beleuchtung oder Auflésung 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:

o Freilauf einstellen unter ,,Job/Bildaufnahme”

« Kontinuierlich einstellen unter ,, Trigger / Bildaktualisierung”

4.6.7.2 Umschalten zwischen Online- und Offline-Modus

Fur Konfiguration und Testlauf des Sensors stehen lhnen zwei Betriebsarten zur Verfiigung, die Sie im
Feld Verbindung auswahlen konnen.

¢ Online-Modus: Konfiguration mit angeschlossenem Sensor.

o Offline-Modus: Simulation eines Sensors mit Hilfe gespeicherter Bilder im Filmstreifen.

‘erbindungsmodus

@ Online Offline

Abbildung 200: Abbildung, Verbindungsmodus

Bei angeschlossenem Sensor stehen beide Modi zur Verfligung, es kann dazwischen umgeschaltet werden.
Ist kein Sensor vorhanden, kann nur im Offline- Modus, d. h. mit einer Sensor- Simulation gearbeitet
werden.
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4.6.7.3 Simulation von Jobs (Offline-Modus)

Sie konnen |hre 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 216)
Erstellen von Filmstreifen (Seite 212)
Hinweise:

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

o Weitere Moglichkeiten zur Bildaufnahme: Bildrekorder (Seite 223)

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 Verfligung, die Sie als Bilderserie in einer Filmstreifendatei speichern kénnen. Alternativ oder
zusatzlich zu den auf dem Sensor gespeicherten Bildern konnen Sie auf Ihrem 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.

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 lcon Filmstreifen
in der Toolbar. In der sich unten 6ffnenden Auswahlliste erscheinen die vom Sensor geladenen Bilder:

" Filmstreifenkonfiguration ‘ l B S

Filmstreifen Vorschau

Bilder
Quelle Name ] 2

1

2 | Sensor Bild2 n

3 |Sensor Bild3 o &

4 |Sensor Bild4 ( 3 | :'-_ c

5 | Sensor Bild5 I E] — —— v I

6 |Sensor Bildé

7 Canenr Rild7. =

[4] [ [+]

[ Bild 6ffnen ] [ Laschen ] [ Alle lgschen ] [Oﬁ‘nen Fimstreifen ] [Spei:hern Filmstreifen]

[ Abbruch ] [ Ubernehmen

— — —

Abbildung 201: Filmstreifen

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

4.6.7.4.2 Filmstreifen und Einzelbilder vom PC laden:

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

2. Wahlen Sie Filmstreifen konfigurieren aus dem Datei-Menii oder klicken Sie auf das Icon Filmstreifen in

der Toolbar.

3. Wihlen Sie eine Filmdatei aus der Auswabhlliste und klicken Sie auf Button ,,Laden Filmstreifen" oder
laden Sie mit Button ,,Bild laden" einzelne Bilder von lhrem PC oder einem externen Speichermedium.

Die geladenen Bilder werden der Auswabhlliste hinzugefuigt.

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 hierfiir zur Verfiigung:

Button Funktion

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

Bild laden Weiteres Bild laden

Loschen, Alle

Bild aus der Liste Ioschen/Alle Bilder aus der Liste Ioschen. (Die Bilder auf dem PC

Ioschen werden dabei nicht geloscht.)
Abbruch> Verlassen der Listenansicht ohne Anderung
- Laden samtlicher Bilder in der angezeigten Reihenfolge in den Filmspeicher auf dem PC.
Ubernehmen . - . . . ..
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

< G=]( ] [

S NEHD.

Abbildung 202: Bildwiedergabe
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Mit den Buttons ,,<" (Zurlick), 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 -vergroBerung

Bl

Abbildung 203: Zoom

Mit den Schaltflichen bzw. liber das Ausklappmenu unter dem Bildfenster konnen Sie den gewlinschten
Bildausschnitt wahlen.

4.6.7.4.4.3 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.

4.6.7.5 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 auswihlen und aufzeichnen:

Wihlen Sie Bildrekorder auslesen aus dem Datei-Menii oder klicken Sie auf Button ,,Rek.Bilder" (nur in
Vision Sensor Visualisation Studio).
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Es erscheint ein Bildfenster, in dem Sie die im Sensor gespeicherten Bilder auf den PC laden, betrachten
und abspeichern konnen:

" Bilder vom Sensor o (e S

Datum | 16/06/2015 Aufzeichnungs Zeit | 10.45.14.000 Bilder | 1 /10 Q@

Zuriick Vor Speichern Alle speichern Schliefien

Abbildung 204: Abbildung, Bildrekorder

Parameter |Bedeutung

Zuruck 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-Menu verwenden.

« Die Bilder werden bei der Ubertragung auf den PC mit einem Zeitstempel versehen.
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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.

4.6.7.6 Anzeigen im Bildfenster

4.6.7.6.1 Steuerung der Bildwiedergabe

< G=](5 ] (&

-

Abbildung 205: Bildwiedergabe

Mit den Buttons ,,<" (Zurlick), 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

Bl

Abbildung 206: 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:

« 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)

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 lhnen eine eingeschrankte Auswahl dieser
Funktionen zur Verfligung.

4.6.7.7 Such- und Merkmalsbereiche

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

Im Menipunkt ,,Ansicht/Einzeichnungen konfigurieren" konnen die Einzeichnungen im Bild (Rahmen in
gelb, rot, etc.) beliebig je Detektor oder Kategorie an- oder abgeschaltet werden. Unter
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,»Ansicht/Einzeichnungen nur aktueller Detektor" kénnen alle Einzeichnungen im Bild bis auf die des aktuell
bearbeiteten Detektors abgeschaltet werden.

4.6.7.7.1 Definition von Such- und Merkmalsbereichen

Bei der Erstellung eines neuen Detektors wird ein gelber Rahmen angezeigt, der den Suchbereich des
Detektors definiert. Standardform des Suchbereichs ist ein Rechteck. Es kénnen auch je nach
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 auswiahlen / markieren und in der Position und GroBe verandern. 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 OriginalgroB3e 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 207: Abbildung, 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.

4.6.7.8 Farbmodelle

Zur Beschreibung von Farben gibt es sogenannte Farbmodelle.

Der SBS Vision Sensor Color kann in verschiedenen Farbmodellen arbeiten.
Folgende Farbmodelle kénnen verwendet werden:

Farbmodell RGB (Seite 219)

Farbmodell HSV (Seite 219)

Farbmodell LAB (Seite 220)
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Nachstes Thema: SBS — Bedien- und Konfigurationssoftware —Vision Sensor Visualisation Studio, alle
Funktionen (Seite 221)

4.6.7.8.1 Farbmodell RGB

Ein RGB-Farbraum ist ein additiver Farbraum, der Farbwahrnehmungen durch das additive Mischen dreier
Grundfarben (Rot, Griin und Blau) nachbildet.

Der RGB- Farbraum wird als linearer Farbraum als Farbwurfel mit den drei Achsen Rot, Griin und Blau
beschrieben.

White
Cyan
(0/255/255) )(25512551255)
Yellow

(255/255/0)

Blue
(0/0/255)

Black

(255/0/0)
(0/0/0)

Abbildung 208: Farbmodell RGB
Rot, Griin, Blau, jeweils 0-255
Der RGB-Farbraum wird sowohl vom Bildchip, als auch vom Bildschirm zur Definition der Farben genutzt.

Allerdings haben Bildchip und Bildschirm innerhalb der einzelnen Farbkanale unterschiedliche
Empfindlichkeiten.

Es muB also immer eine Kompensation erfolgen, also RGB ist niemals gleich RGB.
Linear RGB

RGB-Werte werden als linear RGB-Werte angegeben. Hintergrund ist, dass der Sensorchip lineare
RGB-Werte liefert. Vorteil der linearen RGB-Werte ist, dass ein linearer Zusammenhang zwischen
physikalischer Einwirkung und RGB-Werten besteht.

Beispiel: Eine Verdoppelung der Belichtungszeit fiihrt bei konstanten Beleuchtungsbedingungen zu einer
Verdoppelung des RGB-Wertes.

4.6.7.8.2 Farbmodell HSV

In Fragen der Farbnachstellung wird der HSV-Farbraum gegentiber den Alternativen RGB und Lab
bevorzugt, weil es der menschlichen Farbwahrnehmung ahnelt.
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Abbildung 209: Farbmodell HSV

HSV Hue Saturation Value

Farbton Sattigung Intensitat

Farbton als Farbwinkel H auf dem Farbkreis (z. B. 0° = Rot, 120° = Griin, 240° = Blau)

Sattigung S in Prozent (0 % = Neutralgrau, 50 % = wenig gesittigte Farbe, 100 % = gesattigte, reine Farbe)
Intensitat V als Prozentwert (0 % = keine Intensitat, 100 % = volle Intensitat)

4.6.7.8.3 Farbmodell LAB

Der LAB oder L*a*b*-Farbraum wird durch ein dreidimensionales Koordinatensystem beschrieben:

L=100
J

+b

+a

L=0

Abbildung 210: Farbmodell LAB

Die a*-Achse beschreibt den Griin- oder Rotanteil einer Farbe, wobei negative Werte fiir Griin und
positive Werte fiir Rot stehen, Zahlenbereich von - 150 bis + 100.

Die b*-Achse beschreibt den Blau- oder Gelbanteil einer Farbe, wobei negative Werte fiir Blau und
positive Werte fiir Gelb stehen, Zahlenbereich von - 100 bis +150.
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Die L*-Achse beschreibt die Helligkeit (Luminanz) der Farbe mit Werten von 0 bis 100.

Eine der wichtigsten Eigenschaften des L*¥a*b*-Farbmodells ist seine Geriteunabhangigkeit, das heifit, die
Farben werden unabhangig von der Art ihrer Erzeugung und Wiedergabetechnik definiert.

LAB-Werte werden aus den linearen RGB-Werten berechnet, wobei die Normlichtart D65 und 2°
Beobachter zugrunde gelegt werden.

4.6.7.9 Applikationsbeispiele

Im Menti "Datei/Beispiele" konnen einige vordefinierte Applikationsbeispiele geladen werden. Es wird
jeweils ein Filmstreifen zusammen mit einer Job Datei geladen.

4.7 SBS - 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 221)

Ergebnis (Seite 227)

Statistik (Seite 226)

Wechsel des aktiven Jobs (Seite 228)

Hochladen (Seite 230)

Kommandos / Bild einfrieren (Seite 223)

Bildrekorder (Seite 223)

Archivierung von Priifergebnissen und Bildern (Seite 225)

Es kann uiber die reine Anzeige hinaus nur zwischen bereits existierende Jobs auf dem Sensor
umgeschaltet werden, oder vordefinierte Jobsatze 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. "Bildiibertragung
Parameter" im Programm Vision Sensor Configuration Studio) ab:

« Bildiibertragung aktiv: Das aktuelle Bild sowie die Rahmen fiir die definierten Such-, Merkmals- und
Positionsbereiche und die gefundenen Merkmale werden angezeigt.
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o Bildubertragung 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 SBS Vision Sensor. Es werden nicht mehr alle Bilder, die vom SBS 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.

" Vision Sensor Visualisstion Studio (192.168.100.151) \ . = X

FESTO

Mit dissar Funktion vird der dafinierts Job auf
dem PC ausgefihrt, und das ,Ergebnis
Statistik” Fenster mit Detaktorliste und
Auswertesrgebnissen angezeigt. Die
Ausfihrungszeiten werden in diesem Modus
nicht aktualisiart, da sie vom Sensor nicht
vorliegen.

Im Run-Modus werden die detaillierten
Brafargebnisse des in der Ausvahlliste
markierten Detektors angezeigt. Im =1
Bildfenster warden — sofern singestallt - das
Bild, die Such- und Merkmalsbereiche und
Ergebnisgrafen angezaigt.

Datei Ansicht Optionen Hife

Die angezsigten Parameter variieren in
[
a

e

Abbildung: Abbildung, Vision Sensor
Visualisation Studio, Ergebnis

Angezeigte | far
Ergebnispar. | Detektartyp

L] >

Bedeutung

[ Startseite || zwock |[  wr || Drucen |

Kommandes Ergebris | statistk | Job | Hochladen |

Bild einfrieren Detektorergebrisse

® Aktueles Bid Detektor  Ergebnis Score | [ms] Detektortyp String Abgeschnith Stinglange | Q1 Q2 Q3 Q4 Q5

Nachstes Bid 1 |Detectorl ° 1000 2ims Datacode 1.1|DEMO2 5 nfa nfa nja nfa nfa

N&chstes Fehlerbild

@ S I

Modus: Run | IP Adresse: 192.168.100.151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1jlobi | Zykuszeit: 44ms B O ® © O O

Abbildung 21 |: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio

Mit Ausnahme der Archivierung stehen samtliche Funktionen von Vision Sensor Visualisation Studio auch
im Programm Vision Sensor Configuration Studio zur Verfligung.
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4.7.2 Kommandos / Bild einfrieren

Mit dem Button ,,Bild einfrieren" kdnnen Sie Einzelbilder des gewiinschten Typs (Aktuelles Bild, Nachstes
Bild, Nachstes Fehlerbild) anfordern und im Bildfenster zur Anzeige festhalten.

Das gewlinschte Einzelbild wird angezeigt und der Bildzahler bleibt auf der entsprechenden Bildnummer
stehen.

Mit ,,Fortsetzen" beenden Sie die Einzelbildanzeige.

4.7.2.1 Zoom

Mit dem Button "Zoom" wird das Bild in einem neuen Fenster in vergroBerter Anzeige geoffnet.

4.7.3 Bildrekorder

In den Programmen Vision Sensor Configuration Studio und Vision Sensor Visualisation Studio steht
Ihnen ein Bildrekorder zur Verfiigung. Wenn der Rekorder aktiviert ist, werden kontinuierlich entweder
alle Bilder oder nur Fehlerbilder in den internen Speicher des Sensors geladen. Dieser fasst 10 Bilder, die
altesten Bilder werden jeweils 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 Verfiigung.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio missen Sie zum Abrufen der Rekorderbilder u.U. (falls
aktiviert) ein Passwort eingeben (Benutzergruppe Werker, siehe Benutzerverwaltung).

Rekorder aktivieren:

Aktivieren Sie die Aufnahmefunktion in den Jobeinstellungen des Programms Vision Sensor Configuration
Studio (Reiter Allgemein). In der Ausklappliste des Parameters Rekorder konnen Sie wahlen, ob alle
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:
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" Bilder vom Sensor =SEEn X

Datum | 15/06,/2015 Aufzeichnungs Zeit | 10,45, 14.000 Bilder | 1 /10 I

Zuriick Vor Speichern Alle speichern Schliefien

Abbildung 212: Abbildung, Bildrekorder

Parameter |Bedeutung

Zuriick Anzeige des vorhergehenden Bildes
Vor Anzeige des nachsten Bildes
Speichern Speichern des angezeigten Bildes auf dem PC bzw. einem externen Speichermedium

Alle speichern | Speichern aller Bilder

Hinweise:

o Die laufende Nummer des ausgewahlten Bildes und die Gesamtzahl der Bilder (max. 10) werden im
Zahler unter dem Bildfenster angezeigt.

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

o Das zum jeweiligen Bild gehorige Priifergebnis (OK bzw. Fehler) und das Datum werden im
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.

¢ 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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4.7.4 Archivierung von Priifergebnissen und Bildern

Sie konnen Bilder mit und ohne Einzeichnungen sowie Priifergebnisse auf lhrem 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. Wihlen Sie ,,Archivierung konfigurieren® aus dem Datei-Mend.

Es erscheint ein Dialogfenster mit folgender Auswahl:

Archivierung kunﬁﬂr_ ? 28

Archivierung
Pfad fiir die Archivierung
Einstellungen
Automatischer Start
Zyklisches Uberschreiben
V| Speicherlimit | 10MB 2
Bildtyp [.ﬁ.lle Bilder = ]
Bild Mumerische Ergebnisse
Mitprotokolli
: Einzeichnunagen itpro ISrEn
Speichermodus
Ergebnis Bargraph [Kﬂnﬁguriert - ]
OK || Abbruch |
L &

Abbildung 213: Archivierung konfigurieren

Parameter Funktion

Pfad fur

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

Einstellungen,
Automatischer
Start

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

Einstellungen, | Aktiviert das zyklische Uberschreiben der iltesten Bilder bei erreichen des
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Zyklisches
Uberschreiben

Speicherlimit.

Einstellungen,

i g Hier kann die Datenmenge begrenzt werden.
Speicherlimit

Einstellungen, | In dieser Ausklappliste kann spezifiziert werden, welche Bilder (alle Bilder bzw. nur
Bildtyp Gut- bzw. Schlechtbilder) gespeichert werden sollen.

Einzeichnungen,
Ergebnis Auswabhl der zu archivierenden grafischen Darstellungen im Bild.
Bargraph

Wenn ,,Mitprotokollieren" aktiviert ist, werden in einer zusatzlichen .csv-Datei
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 uber ,,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.

Numerische
Ergebnisse

2. Wiahlen Sie die gewlinschten Optionen und bestatigen Sie lhre Wahl mit OK.
Archivierung starten/beenden:

Klicken Sie auf den Button ,,Bilder archivieren" im Fenster ,,Kommandos", um die Archivierungsfunktion
mit o.g. Einstellungen zu starten bzw. zu beenden. In der Statusleiste wird die gegenwartig zu speichernde
Bilddatei mit Namen angezeigt. Die Archivierung wird ausgefiihrt, solange der Button ,,Bilder archivieren"
gedrickt ist.

4.7.5 Statistik

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

Parameter Bedeutung

Alle Auswertungen Gesamtzahl der Priifungen

Gutteile Anzahl der Prifungen mit Resultat ,,OK"

Schlechtteile Anzahl der Priifungen mit Resultat ,,Fehler"

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

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

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

FESTO

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

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

angezeigt.

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

angezeigt.

Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit vom ausgewahlten Detektortyp:

Kommandas Ergebris | Statistic | Job | Hochladen |
Bild einfrieren
@ Aktuelles Bild Detektor Ergebnis Score | [ms] Detektortyp Position X 3389 Paosition ¥ 256.1
s 1 |Detektort > 925 0 Brightness
Nachstes Fehlerbii pokaposx (03 pckarosy o2
Delta Winkel Skalierung 1.00
Eilder archivieren (4] I D
Modus: | 1P Advesse: 192.168.60.199 | Hame: | Aktiver Job: 130kl | ZyMuszelt: 31ms Q Q@ QO QO 9O 9

Abbildung 214: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Ergebnis

A igt
ngeze.lg N fur Detektortyp Bedeutung
Ergebnispar.
) Teil / Merkmal erkannt (Erkannt = griin, Nicht erkannt
Ergebnis alle _
=rot)
Ubereinstimmungsgrad des gefunden Musters mit dem
Score | ..n alle ]
eingelernten Muster
Ausfiihrungszeit alle Zykluszeit fur eine Auswertung in ms
Abstand Messschieber Berechneter Abstand

PositionX | .. n,
PositionY I..n

Mustervgl., Kontur,
Messschieber

Koordinaten des gefundenen Merkmals (Mittelpunkt)

Delta X, Delta Y

Mustervgl., Kontur

Abweichung der Findekoordinaten ggu. Einlernposition /
durch Lagenachfiihrung

Positions- kontrolle

Mustervgl., Kontur

Findeposition innerhalb des definierten
Positionsrahmens

Orientierung (absoluter Winkel) des gefunden

Winkel Mustervgl., Kontur Merkmals

Delta Winkel Mustervgl, Kontur Winkelabweichung zwischen eingelerntem und
gefundenem Merkmal

Skalierung Kontur Skalierung der gefundenen Kontur ggii. der eingelernten
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Ergebnis Index Farbliste Nummer des Listeneintrags
Farbabstand Farbliste Abstand der gemessenen Farbe zur eingelernten Farbe
Rot (Farbmodell Farbliste, Farbwert Mittelwert Rot

RGB)

Grin (Farbmodell Farbliste, Farbwert Mittelwert Griin

RGB)

Blau (Farbmodell | £ jiste, Farbwert | Mittelwert Bla

RGB)

Farbton .

(Farbmodell HSV) Farbliste, Farbwert Farbton der Farbe
Sattigung . e

(Farbmodell HSV) Farbliste, Farbwert Sattigung der Farbe
Helligkeit . .

(Farbmodell HSV) Farbliste, Farbwert Helligkeit der Farbe
Luminanz . .

(Farbmodell LAB) Farbliste, Farbwert Luminanzwert der Farbe

A (Farbmodell LAB) | Farbliste, Farbwert A- Wert der Farbe

B (Farbmodell LAB) | Farbliste, Farbwert B- Wert der Farbe

Um die Priifergebnisse fiir einen anderen Detektor aufzurufen, markieren Sie diesen in der Auswahlliste.

Im Programm Vision Sensor Visualisation Studio konnen Sie Priifergebnisse 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 Ausflihrung 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, siehe 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 \

|

- Job Upload
- Record Bilder

Abbildung 215: Abbildung, Passwortebenen

M Ergebris | Statistk | Job | Hachladen |

Bild einfrieren Auf dem Sensor verfugbare Jobs
@ Akiueles Bid Name Beschreibung Autor Erstellt Gedndert

s 1|30kt Neuer Jab Autar 13.03.2012 13.03.2012

2| Job2 Neuer Job Autor 13.03.2012 13.03.2012

Nachstes Fehlerbild
Bider archivieren [ ] [v) | skavieren
Modus: | 1P Adresse: 192.168.60.199 | Name: | Aktiver Job: 1[3obl | Zykluszelt: 31ms Q QO 9O 9O QO 9

Abbildung 216: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Jobumschaltung
Wihlen Sie einen Job aus der Liste und aktivieren Sie ihn mit Button ,,Aktiviert".
Der bisherige Job wird deaktiviert, der gewahlte Job ist jetzt aktiv.

Hinweise:

Bei Jobwechsel und Wechsel des Betriebsmodus von Run- nach Config Mode entstehen folgende
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.

o 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

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.

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Jobs und Jobsatze konnen im Programm Vision Sensor Configuration Studio erstellt und dort unter Menii
Datei/ Speichere Job / Jobsatz unter ... abgespeichert werden.

Kommandos

Bild einfrieren

@ Aktueles Bid
Nachstes Bild

Néchstes Fehlerbild

Eilder archivieren

Ergebris | Statistke | Job | Hochladen |

Verfiighare: Jobséitze in, {Data]JobSet

HName.

Erstelt

Gesndert:

1 [Jobset_1.job
2| Jobset_2.job
3| Testz.job
4 |test job

28.02.2012
23.02.2012
12,03.2012
05.03.2012

28.02.2012
28.02,2012
12.03.2012
05.03.2012

Upload

Modus: | 1P Adresse: 192,168.60,199 | Name: | Akiiver Job: 1|Job1 | ZyHuszeit: 31 ms

Q 9 9 9 9 9

Abbildung 217: Abbildung, 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 SBS Vision Sensor kann auf verschiedenen Kommunikationskanalen mit SPS, I/O Erweiterung oder
einem PC Daten austauschen. Es konnen dabei Daten vom SBS Vision Sensor zu Steuerung/PC zyklisch
oder auf Anforderung verschickt werden. Die Steuerung /PC kann aber auch aktiv mit dem SBS 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

AuBerdem werden via Ethernet auch die Feldbus- Schnittstelle EtherNet/IP sowie
via RS422 und entsprechendem Schnittstellenkonverter die Feldbusschnittstelle Profibus unterstiitzt.

Eine komplette Ubersicht iiber alle verfiigbaren Telegramme finden Sie in den Kapiteln Serielle
Kommunikation ASCII (Seite 335) 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 Ihre 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, kénnen 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 Verfligung. Hauptsachlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle".

Um die Daten lesen/verarbeiten zu kénnen 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 SBS Vision
Sensor an PC / Steuerung

Schritt I:

Nachdem der Job mit allen nétigen Detektoren, ggf. Lagenachfiihrung etc. eingestellt ist, wird hier die
Ethernetschnittstelle zur Datenausgabe aktiviert und ggf. parametriert.
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Datei Ansicht Optionen Hife

fodd-gelde ?

o
Lagenachfubrung
Detektoren

Ausgabe

@
g
g
&
2
5
7

g

Ergebnis

FESTO

THife | Ergebns | sttstk

Schnittstellen F
In diesemn Reiter selektieren und aktivieren Sie

die genutzten digitalen Ein-/Ausgangs und die
Schrittstellen zur Datenausgabe:

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter
Schnittstellen

Interne  |Ausvahl der Funktion der intsrnen
Trigger / Bildaktualisierung vo :;;N:J fl;:re :::usgabe —
Ausvahl der
Tigger Enzelbid Saricll Datenibertragungsrate.
= Grundeinstellungen: & Datenbits, 1
. Stoppbit, keine Paritat.
Gl I Externe =
/o Im Moment nicht verfiabar (=)
@z SACHES = [ startseite || zwuck || vor || Drucen
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstelen | Zeitsteuerung | D
Name Ennstelung 1 Einstellung 2 Einstelung 3 Logische Ausgange | Aktiv
1/ Inteme 1/0 PP = 5
LY Ethernet {In)2006 {Out)2005 =1
5 | EtherNet/IP
6 |Profinet

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1]Jobl

| Zykuszeit: (n/z)

| Flash: 5.7)@/—Dour B © o ®w @& O

Abbildung 218: 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 fur Port Eingang (IN) = 2006
und Port Ausgang (OUT) = 2005 werden so Gibernommen. Hier konnen beliebige andere Einstellungen

getroffen werden um die Datenausgabe an |hre 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:

e 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

Wert

Min. Lange

[ qung | Schnittstellen | Zeltsteuerung | Datenausgabe |
Vorspann o0 | D Hutzdaten
Nachspann | | Aktiv  Detektor
Trennzzichen | |
Telegrammends | | [ Ahis1 =
| Gewahite Felder " Telegrammiange [ stakusbyte
|| Dekekborergebrisse | | Digitalausginge [ Log. Ausgénge

| Ausfhrungszek [ aktiver Job [ Priffsurine

b

i

‘ Modus: Config | Name: ¥isor 10 - your .. | Aktiver Job: 1|Jobl | ZyKuszeit: (nfa)

| Flash: 0.4 k8 [ 40,4 MB ||><‘EIV:EILEI

[[cor @ @ @ @ @ @ |

Abbildung 219: 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 SBS Vision Sensor ausgewahlt werden.

'-:f:{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com — |E||i|

UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data

— TCP
Module IP Part

| |
PFing | * LConnect |

—TEA authorizatiol
TE&key————
1:|01020304 | 3 [0304080C

205080708 | 4 [ODOECFID

Sutharization code
| el

r— PortStare test
[~ NYT disable

Received test data |

I~ Rediect to UDP
— Send

| |
[ I HEX | Gend | HI_Ugroup
I l_ HE®  Serd | v, HW-group.com

Hercules SETUP tility

I 7] HEX  Send | Version 3.2.5

Abbildung 220: Datenausgabe, Ethernet Tool / |

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

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

T

Datei Einstellungen  Hife

=B 2 FESTO

{ktive Sensaren

IP-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode He

Aktive Sensoren r

*  192.168.100.151  FESTO Stan.. 1.17.12.6 Run
In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Hetzwerk verfiigbaren Sensoren

angezeigt.

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

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

Sensoren fur Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version

Bed der
1/  Object R38 ~  Standard v | 117123 b
2|9 Code Reader R3B ¥ | Standard v|117123 |* 1P-Adresse 1p- Adrasss des Sensors
im Netzwerk
ardvare :a_a_rd)wara Version (R3
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader o.5.)
Wariante Sensor-Varisnte [
IPAdresse[ P v][ Hinzufiigen ] Versinn Firmwara-Varsinn b
Startseite Zuriick Vor Drucken
= e ] I I i
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255,255.128

This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 221: 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 SBS Vision Sensor verbunden und die Verbindung im Hauptfenster in griiner Schrift angezeigt.

'-':f_'{‘-HercuIes SETUP utility by HW-group.com - |EI|1|

UDF Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | abaut |

Received/Sent data TP

Cohnecting to 192.168.60.199 ...

Part
Connected to 192.165.60.199 iz 1F Gl
152166 60159 [ 2005
Fing | X Disconnectl

—TEA authorizatio
TE&, ke

101020304 | 3 [030A0B0C
2 |0508070 | 4; [ODOEOF10

Autharization code
| 8|

r— PortStore test
[~ NYT disable

Received test data |

I~ Redirect to UDP

~ Send

[ I HEX Sendl I'”_Ugroup
I I- HE®  Send | vuww.HW-group.com

Hercules SETUP wtility

I [~ HEx  Send | Yersion 3.2.5

Abbildung 222:, Datenausgabe, Ethernet Tool / 2
Schritt 5:

Der SBS Vision Sensor muss nun noch mit ,,Starte Sensor* von der PC- Anwendung aus gestartet
werden (im spateren Betriebsfall ist der SBS 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.
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- Bedienschritte

Job
Lagenachfibrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

Stop Sensar I

Trigger [ Bildakkualisierung ———

Einzelbild
Trigger
Kontinuierlich

Abbildung 223: Datenausgabe, Ethernet, Starte Sensor

‘. Hercules SETUP utility by HW-group.com i m] 4
UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Feceived/Sent data

Connecting ta 192.168.60.199

Connected to 192.168.60.1599
010Pxxx010Pxxx010Pxxx0 L0PXxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx0 | | |92 16260153
10Pxxx010Pxx010Pxx010Pxx010P X x010FPxxx010FPxxx01 :
OPxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010 Ping | X DiSCD”"EC‘l
Prux0l0PHHH0L0Pxx010Pxx010Px ¥ 010P K x010Pxx010F
xxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Fxxx010Fx | [ TEA autharizatio
xx010Pxxx 010K KK 0 10Pxxx010Pxxx01 0P xx K0 10Prxx010Pxx TEA ke
HO10Pxxx010Pxx 0 10P R0 10Pxxx0 10PN 010Pxxx010P MMy 1:|U1D2DSD4 3:|USDADBDC
010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx=0
10P¥x®O010Pxxx010Pxxx010Pxxx010P 0 10Pxxx010Pxxx01 2:|DEDED?DE 4:|DDDEDF1D
OPxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010P 0 10Pxxx010Pxxx010
Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010PKxx010Pxxx010p | Autharization code
HEHXOLOPxEX010P e x010Pxx010Pxx010Px =0 10Pxxx 010 | %l
HHXO10Pxx010Pxx010P X x010FPxxx010FPxxx

— TCP
fmdule P Firt
[ 2005

r— PortStare test
[~ NWYT disable

Received test data |

I~ Redirsct ta UDP

~ Send

[ [~ HEX Sendl HI_Ugroup
I I_ HE%  Send | vww.HW-group.com

Hercules SETUP atility

I [7 HEX Send | Version 3.2.5

Abbildung 224: Datenausgabe, Ethernet, Tool / 3

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

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

¢ der Nachspann ,,xxx*

5.1.1.2 Ethernet Beispiel 2: Kommmandos (Requests) von PC/
Steuerung an SBS Vision Sensor

mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS 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 SBS Vision Sensor unverandert.

W
Datei Ansicht Optionen Hife
T ]
Pogd-ge(ldp 2
Bedienschritte
Lagenachfuhrung
startseite || zuuck || vor || Drucken
Detektoren
Parameter Bildaufnahme I
Im Reiter Bildaufnahme bestimmen Sie die
grundlegenden Parameter der
Bildaufnahme. LI
Trigger / Bidaktualisierung 4
Einzebid [R—
Trigger
Kontinuieriich
Verbindungsmodus L
e ®omee | )[R : lim | DR
— ——
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Geani | agung_| i | Fiter | zykuszeit |
1) J0b1 Basisiob Autor 20012014 2001 | aufissung ok e —
VGA (640c480), 200 3 | () [o606ms |3 o9
Auto 9~ 9
-
(* [*]
Triggermodus Verstarkung Interne Beleuchtung
2]
@ Trigger 1,00 =
(i I D) Fredauf Externe Beleuchtung
[ Neu ][ Gffnen ][ Speichern ][ Léischen ][ Alle loschen ]
Modus: Name: Simulation | Aktiver Job: 1]Jobl ZyKuszeit: (n/a) Flash: 2.9kB/—| |X:0 ¥:01:0 ot @ @ @ @ 9 9

Abbildung 225: Datenausgabe, Ethernet, Trigger
Schritt 2

Zum Absetzen von Kommandos an den SBS Vision Sensor wird die Anwendung Hercules ein zweites Mal
geoffnet, diesmal mit Port 2006 als Eingangsport des SBS Vision Sensors auf dem dieser Kommandos
empfangen kann. Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom SBS Vision Sensor
sind in Kapitel Serielle Kommunikation ASCI| ff. beschrieben.
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FESTO

o "SETUP utility by HW-grou = [ = o =]
u p| Seial  TCPCliert | TCP Server| UDP | TestMode | About | p| Seial  TCP Cient | T 1| UDP | Test Mode | About |
Riceiver/Sent deta - da i
nnnnn ting to 192.168.60.195 ... e = Connecring to 152.168.60.155 ... e B
Connected to 192.168.60.199 Connecrea to 192.168.60.199
o 10Prx 13216660159 2005 rreTRGH 19216860193 3
Ping X Disconnect Ping X Disconrect
[ TEA authorizalon | [ TEA authorization |
TEA ke TEA ke
1: 01020304 3 [oa0eosoc 1:[or020304 3 [osnacsoc
2[05060708 4 [ODCEF10 2:[05080708 _ 4:[0D0EDF1D
Authozation cods Authoriation code
[ Potoretest | [ PotStoretest |
[~ NVT disable I~ NVT disable
Receivedest data Recaivedtest dats
I™ Rediect to UDP I~ Rediestto UDP
[ I~ HEX  Send ngm“p [TRG I~ HEX  Send ngrm‘p
[ I~ HEX  Send _unru-HW groupcom [ I~ HEX  Send s HUgroupcom
Her TUP wility Herciles SETUP wtility
[ I” HER _ Send Version 3.2.5 [ I~ HEX Send Version 3.2.5

Abbildung 226: 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 SBS Vision Sensor geschickt. Das
Kommando wird beim Absenden im Hauptfenster in roter Schrift dargestellt. Der SBS 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 SBS Vision Sensor iiber Ausgabe- Port 2005 die unter Datenausgabe
definierten Werte ,,010Pxxx“ wie auch in Beispiel Ethernet |.

il o/
UDP Setup | Serial TP Clint | TCP Server| UDP | Test Made | About | UDP Setup | Serial TP Clenk | TCP Server | UDP | Test bode | About |

F d/ientdati O — e Ficeiuedsert dots_ TR

onnecting to 192.168.60.189 ... -

Fort Fot
connected to 152.165. 60. 199 Mt & (FF) rupyy GBI —
010PRxx 15216860199 2005 hovr: avT 19216860199 £

Ping X Discornect A Ping X Dissormect
Atk
TeA auhorzation—————— || 154 {nvo-s76<BR< 2BQES~  ~qOpRS+E st 1 1wx) 0706, | [TEAauhoieal
TEA ke &1 72471 Tfoghas0" Td 00" §%€ry et
1: 0020304 3 [oanessoc \_ou_caXQSF; 6/3448ES] xemocYazds_ae| voXDS14<GIS1| 1:[oT020604 3 [Gane0B0C
{O=0_NB84554: ;> ACA: 4106F0_ol’ §ILYHE ; =?BBEHHE
2:[D5060708 _ «: [o0GEOFT0 i ranoomes 2:[o0E070 4 [T 0EOFTO
cui
Author de FEIe9(FT uthorization code
2l LrVT: FFFD FF
[PoStoretest || |VVIVETYY [PotStoretest
hrvT: FFoFD FC
I~ NVT disable: I NYT disable
Recsvedtestasta | Received les data
FF}A%ma. ———/ . [ (602
30311037: :BLU\ dsveQ:, & $47 13%,1/0%1§3/5FY
I~ Rediect to UDP | I” Rediectto UDP.
[TR& [~ HEX  Send [TR& I™ HEX  Send
EC I~ HEX Send [eimo I~ HEX Send u-HUb-group co
[ I~ HEX  Send [ I~ HEX  Send

Abbildung 227: Datenausgabe, Ethernet Tool / 5

Im Beispiel hier wurde das Kommando GIMO (GetlMage0) zum SBS 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 Uber Port 2006 ausgegeben. Diese Regel gilt fiir alle Nutz- bzw Response-Daten.

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

5.1.1.2.1 Ethernet Beispiel 2.1: Kommando Jobumschaltung von PC/
Steuerung an SBS Vision Sensor

mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS Vision Sensor

Schritt |
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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 SBS Vision Sensor unverandert. Alle Datenausgabedefinitionen werden hier in
,ASCII“ getroffen, ebenfalls zur besseren Nachvollziehbarkeit der Beispiele.

Fuir dieses Beispiel wurde Job| mit der Datenausgabe:

« Vorspann:,,010“ und

¢ Nachspann: ,,xxx"

definiert

BN

. Vision Sensor Configuration Studia - Objekt

Datei Ansicht Optionen Hife

sodd-2ellee? FESTO

Bedienschritte 5 Hilfe | Ergebnis | Statistik
Job & =
F i Datenausgabe —

Lagenachfishrung

Konfiguration der Datenausgabe fur die seriellen [
Schnittstellen RS422 und Ethernet sowie fur die
Archivierung in .csv-Dateien. Hier kénnen
samtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten
vom Vision Senser uber die zuvor ausgevahlte
ittstelle ausgegeben werden

Detekioren

Ausgabe

Ergebnis
Serielle Kommunikation BINAR
EtherNet/IP Assembly Response
EtherNet/IP Assembly Request
Trigger / Bidaktualisierung

=
Enzebid =
Trigger =
Kontinuieriich I
¢ ﬁ Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter L
Verbindungsmodus Datenausgabe o
Sore  Oomm | [ E—) L e ) o )L = ) o
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Ausgangssignale | i | zeitsteuerung | D l
ASCIL 2| Vorspamn [010 | Detekiorspeaifsche Nutadsten
s = | e vt wen i trge
Trennzzichen ( ] ——
Telegrammends ( | [anst =2

Export Gewhlte Felder Telegrammiénge Statusbyte
Auf

Riicksetzen Detektorergebrisse Digitalausgénge Log. Ausgénge

Ausfilhrungszeit Aktiver Job Prisfsumme GI [ D) A
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl | Zykuszsit: (nfa) | Flash: 2.1k8 /| X:0v:0 L0 oot @ @O © ®© O O

Abbildung 228: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung Job |

Unter Job2 wurde Detektor | mit der Datenausgabe:

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

¢ Nachspann: ,,yyy* definiert.
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" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

Datei Ansicht Optionen Hife
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Datenausgabe
Lagenachfuhrung
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Detektoren

Ausgabe
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2

&

Ergebnis

Kanfiguration der Datenausgabe fur die seriellen
Schnittstellen RS422 und Ethernet sovie fur die
Archivierung in .csv-Dateien. Hier kénnen
samtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten
vom Vision Sensor uber die zuvor ausgevahlita
und aktivierte Schnitistelle ausgegeben werden
sllen, getroffen werden.

Serielle Kemmunikation ASCIT

Serielle Kemmunikat]

Trigger / Bildaktualisierung

EtherNet/IP Assembly Response

EtherNet/IP Assembly Request

ion BINAR

=
Einzelbild | =
Trigger E ———
Kontinierich !
2 Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter L
Verbindungsmodus L Datenausgabs (=]
:
@z SACHES = ! startseite || zwuck  |[ vor || Druden
Ausgabe einrichten
Pirbelequng | Ausgangssignale | | zeitsteuerung | D |
ASCIL % | Vorspann 020 Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann
=P w Aktiv  Detektor | wWert Min, Langs | An
Trennzeichen 1 Detektori | Gesamtergebris (] :]
Gewahlte Felder Telegrammiange Statusbyte
I T prE
Ausfilhrungszeit Altiver Job Priifsumme [d] [

Mﬁ

Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl Zykuszeit: (n/a) Flash: 15.0k8 /—| |X:0Y:0 L0 pout (12

05 06

@ 99

Abbildung 229: 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 SBS Vision Sensors auf dem dieser Kommandos empfangen kann.

Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom SBS Vision Sensor sind in Kapitel

Serielle Kommunikation ASCI| ff. beschrieben.

T FEE]
UDP Setup | Serial  TCP Dlnt | TCP Server | LDP | Test Mode | About | UDP Setup | Seial  TCPCient | TCP Server | UDP | Test Mode| About |
Received/Sent data . daa .
Connecting to 192.168.60.199 Connecting to 192.168.60.199 .. o
Connected to 192.168.60.199 Moo o Connected to 192.168.60.199 odic a
E—— 1321686015 205 rncTRGH 152 16660158 2006
Fing XD Fing X Disconnect ]
|- TEA autherizaton [TEAauhordon |
TEA ke TEA key
1.[aT020308 3 [o0AgEoT 1. [T020z02 3 [0S0A0B0C
2[TE0e0708 4 [0D0EGFI0 215060708 4:[0DDECF10
Authoization code Authoiizalion code
8| 8|
~ PorStare test———————— [ PoiStoetest |
I NYT dsable I VT dsable
Risceived e dala Received st data
I Rediect to UDP I Rediect to LIDP
[ I HEX  Send H wgmu » [TRa ™ HEX  Send
[ I~ HEX  Send e HU-groupcom (BE) " HEX  Send
] I HEX Send version 325 ooz [ HEX  Send

Abbildung 230: 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 SBS Vision Sensor
antwortet sofort mit der Quittung ,, TRGP** (Wiederholung des Kommandos ,,TRG* und ,,P* fiir Positiv,

in schwarzer Schrift im rechten Fenster)

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 239



FESTO

Im inken Fenster (Port2005) schickt der SBS Vision Sensor , auf dem gerade der Job2 aktiv ist, den
entsprechenden Ergebnisstring der unter Datenausgabe in Job 2 mit ,,020Pyyy* definiert ist.

Vision Sensor Bedienungsanleitung

p————————
-Hercules SETUP utility by HW-group.

MI=1E] | % Hercules SETUP utility by HW-group.com

=l3lx|

UDP Setup | Seial  TCP Cient | TCP Gerver
dal

| UDP | Test Mode | About |

Connecting to 182.166.60.183 ...
Connected to 102.168.60.199
020Pyyy

T
Hodulz P Port

[Tz 16860199 2105
Fing X Disconnect

|- TEA autharizatia
1:[or020304 3 [oane0Boc
205060708 4 [ODOECFT0
Auihorizaton code
[ PotStoretest |
I~ NVT disable

Recebved fest data

I Riediect to UDP

Connected to 19z.163.60.199
| TRGTRGPCIE001CIERTOOY]

Connecting to 192.168.60.163 ...

T
HodulelP Port

[152 16860155 2008

Ping X Disconnect
TEA authorization—————————
TEA ke
1:[o1020304 3 [00ATBOC
205060705 4:[oDBERF1D

Autharzation code

[PotStoetest |
I~ NVT disable

Received fest data

I~ Rediect to UDP

[ I HEX  Send TG ™ HEX  Send H I_U »

[ I Hex | send | | “eroromzn || | [EiEgy [ HEX Serd ||| _Eorsmcon
Heral ailty

[ I HEX  Send CB002 I~ HEX Send macro (Press F2 to send this macro)

Abbildung 23 |: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 2

Nun wurde im rechten Fenster (Port2006) das Kommando CJB00I (ChangeJoB 001,001 = Job Nr. I,
siehe unten bei,,Send", zweite Zeile) abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit
,,CJBOOI“ dargestellt. Der SBS Vision Sensor antwortet sofort mit der Quittung ,,CJBPT001“

(Wiederholung des Kommandos ,,CJB*, ,,P* fiir Positiv, ,, T*

umgeschaltet wurde)

I % Hercules SETUP utility by HW-group.

dala

UDP Setup | Serisl  TCP it | TCP Server | UDP | TestMode | bout |

% Hercules SETUP utility by HW-group.com.

UDPSetup | Serial  TCP it | TCP Server |
dat

=

UDP | TestMode | About |

Connecting to 192.166.60.199 ...
Connected to 192.168.60.188
020Pyyy010m0e

[
odule P Fort

[152 165 60,133 2005
X Disconmect

Fing

[~ TEA authorizafo

TEA ke

1: (1020304 3 [osa0BaC

2 [os0s0708 4 [oooEGFT0
Authorization code
- ParStoretest—————————
I~ NVT disable

Recsived lest data

I™ Rediect o UDP

Connecting to 192.168.60.199 ...

Connected to 192.168.60.199
TRGTRGPCIBO0 1CIBPTON1TRGTRGR

[FIcP
Hlocle - Port
19216360199 2006
Ping X Disconnect

[~ TEA authorizatc

TEA ke
1:[0102030¢ 3 [o30a0B0C
2[05080708 4 [oDOEOFTD
Authorzation code.
8|

[~ PorStoretest
I VT dissble

Feceived test data

I~ Rediect to UDP

[ [~ HEX Send [TR& I HEX  Send
[ I~ HEX  Send Ll Cap001 " HEX  Send
[ I~ HEX  Send ciB00z " HEX  Send

Abbildung 232: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 3

Triggered, 001 Jobnummer auf die

Auf ein weiteres Trigger- Kommando TRG (siehe unten bei ,,Send", dritte Zeile) wird dies im
Hauptfenster wieder in roter Farbe mit,,TRG* dargestellt. Der SBS Vision Sensor antwortet wieder
sofort mit der Quittung ,,TRGP* (Wiederholung des Kommandos ,,TRG* und ,,P* fiir Positiv)

Im linken Fenster (Port2005) schickt der SBS 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 SBS Vision Sensor mit Quittierung, +
alle Responsedaten auf Kommandos (keine Nutzdaten)
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Abbildung 233: Ethernet- Ports

5.1.2 RS422
Numerische Daten (welche unter Ausgabe/Datenausgabe) konfiguriert wurden, kénnen in einem eigenen
ASCII/BINAER Format ausgegeben werden.

Der Sensor ist hier 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 kdnnen 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 SBS Vision Sensor an PC

| Steuerung, und Kommandos (Requests) an den SBS Vision Sensor
mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS 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.
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" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser

Datei Ansicht Optionen Hife

fodd-gelldo ?

Bedienschritte

Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

III 7

(Hife | Ergebnis | statistic |

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Lo [ o) oo

FESTO

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

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter

Abbildung 234: Datenausgabe RS422

Schnittstellen
Interna  |Ausvahl der Funktion der internen
Trigger | Bidaktuslsierung vo 1/0; PNP oder KRN
R5422 zur Datenausgabe mit
Ausvahl der
Tigger e Seriell Datenibertragungsrate.
= Grundeinstellungen: 6 Datenbits, 1
Stoppbit, keine Paritat.
Extarne =
Verbindungsmodus to Im Moment nicht verfibar (=]
@ (BT (e [ startseite || zwuck || vor || Drucen
| Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstelen | Zeitsteuerung | D: 1
Name Einstelung 1 Einstelng 2 Einstelung 3 Logische Ausgange | Aktiv
1/ Inteme 1/0 23] v
2 Rs422 + [192008d EET *To FIVia
3 [Externe 1/0 Erneiterung 8 Eingénge, 32 Ausgénge 3
4 |Ethernet (tn)2006 ) (Outj2005 =]
5| Etheriet?
6 |Profinet
Modus: Config | Name: Simulation | Aktiver Job: 1|Jobl | zvkuszeit: (nfa) | Flash: 0.3k /—| [X:0Y:0L:0 or @ @ B v @ O

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 Ausgange = 0 werden so libernommen.
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:

e 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

Ausgabe einrichten
[ qung | Schnittstellen | Zeltsteuerung | Datenausgabe |

ASCIL | worspann |UlU \ D Mutzdaten

Mach:
EEEF | | Aktiv  Detektor

Trennzzichen | |
Telegrammends | | [ Ahis1 =

| Gewshite Felder " Telegrammiznge [ Statushyte

|| Detektorergebnisse | | Digitalausgénge [ Log. Ausgénge
| Ausfhrungszek [ aktiver Job [ Priffsurine

Wert Min. Lange

i

b

‘ Modus: Config | Name: | aktiver Job: 1|Jobl | ZyHuszeit: (nfa) | Flash: 0.4 k8 [ 40,4 MB ||><‘EIV:EILEI

[[cor @ @ @ @ @ @ |

Abbildung 235: Datenausgabe RS422, Ausgabedaten konfigurieren
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Schritt 3:

Der SBS Vision Sensor muss nun noch mit ,,Starte Sensor* vom PC aus gestartet werden (in der
spateren Anwendung ist dieser nach dem Einschalten im normalen Betrieb und schickt Daten wenn
konfiguriert).

- Bedienschritte

Job
Lagenachfibrung
Cietektoren
Ausgabe

Ergebnis

Skop Sensar ]

Trigger | Bildaktualisierung

Einzelbild
Trigger
. Kontinuierlich

Abbildung 236: Starte Sensor
Schritt4:

Nach dem Start des Serial- Tools Hercules muss der Reiter ,,Serial* fur die Kommunikation via RS422 mit
dem Socket- Server SBS Vision Sensor ausgewahlt werden.
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'-':f_{‘-Hercules SETUP utility by HW-group.com o ] |

UDP Setup  Serial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data

3 izl COMS d [ >eiel
erial port opene Mame

ICDME vl

Baud

|19200 'l

Data size
I g - I
Parity
I nahe v l
Handshake

OFF v
fade

I Free ¥ l

x Cloze |
@co @R @O0SR @CIs [ DTR ¥ RIS His/ Pl update |
— Send

[ I HEX Sendl HI_Ugroup
I l_ HE By | vww.HW-group.com

Hercules SETUP atility

I [ HEX Send | Version 3.2.5

— Modem lines

Abbildung 237: Datenausgabe, RS422 Tool / |

Hier miissen nun noch die korrespondierende Baudrate wie im SBS 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 SBS Vision Sensor verbunden und die Verbindung
im Hauptfenster in griiner Schrift angezeigt.
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Systemeigenschaften 21x|
Systemwiedetherstelung | Automatische Updates | Remote |
flgenein | Computemame Hardware | Ereitent

[~ Gerate-Manager

Der Gerate-Manager listet alle auf dem Computer instalierten
Hardwaregerate auf. Yerwenden Sie den Gerate-Manager, um
die Eigenschaften eines G erats zu Sndemn

Gergte-Manager

[~ Treiber

Durch dis Treibsrsignisnung kan siche ety
irstallierte Treiber mit\Windows kompal | patej  aktion  Ansicht 7

Update kihnen Sie festlegen, wie Trei

aktualisiert werden sollen. = B FES 2z a=sra

Treibersignierung =- ;; 658091-C0 D
£ Anschliisse (COM und LPT)
Hardwareprafle————————————————— 5 UsE Serial Port (CoMS)

0@, Audio-, Video- und Gamecontroler

+ Batterien

3l Computer

£/ DVDJCD-ROM-Laufwerke

+]. {45 Eingabegerate {Human Interface Devices)
H- @ Grafikkarte

) i=) IDE ATAJATAPL-Controller

f) & IEEE 1394 Bus-Hastcantroller

(Ober Hardwareprofile kiinnen Sie vers:
konfigurationen einrichten und speiche

[

[

[

£

£

[

[

[

[ e Laufrerke
B 7") Mause und andsre Zeigegersts
£

£

k

[

[

[

2

£

N

+)- I Moderns

£ @ Monitore

+ E8) Netzwerkadapter

7 B PCMCIA- und Flash-Speichergerte
o B PCMCIA-adapter

5 Prozessoren

£ 3 Secure Digitak-Hostcontroller

. 1§ Systemgerdte

| % Tastaturen =

Abbildung 238: Datenausgabe, RS422 COM x
Schritt 5:

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

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

— Senial
[Harme

TRGTRGPO10Px®xx
ICDME YI

Baud

I 153200 - I
D ata size

I a - l
Earity

I none - l
Handshake

I OFF v I
fade

I Fres ¥ l

Zerial port COMS opened

x Cloze |
@co @R @0sR @crs W DIR W RS Hin'g Pt update |
— Send

I |
[TRG ™ HEX Send | HI_Ugroup
I l_ HE S | v, HW-group.com

Hercules SETUP tility

I [ HEX  Send | Version 3.2.5

— Modem lines

Abbildung 239: 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

SBS Vision Sensor antwortet mit SSTP (SetShutterTemporar, P = Positiv). Alle verfligbaren Telegramme
sind in Kapitel Serielle Kommunikation ASCII ff. aufgefiihrt und werden analog zu den hier gezeigten
Beispielen verwendet.

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

Received/Sent data
Zerial port COMS opened

— Senial
MHame

TRGTRGPD10Fxxx55TD‘llDDDSSTP| TOME
-

Baud

|19200 'l

Data size
Ig vi
Parity

I [glalyl=) o l

Handshake
I OFF v l
fade

I Free ¥ l

x Cloze |
@co @R @O0SR @CIs [ DTR ¥ RIS His/ Pl update |
— Send

[TRE [~ HEX Send | ngroup
ISSTD-‘H oo [ HEX Send | vy, HW-group.com

Hercules SETUP atility

I [ HEX Send | Version 3.2.5

— Modem lines

Abbildung 240: Datenausgabe, RS422 Tool / 3

5.1.2.1.1 RS422 Beispiel |.1: Kommando Jobumschaltung von PC/
Steuerung an SBS

mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS

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 SBS 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

FESTO

Datei Ansicht Optionen Hife

fodd-gelldo ?

FESTO

Bedienschritte

Hilfe | Ergebnis | Statistik

o
Datenausgabe
Lagenachfuhrung

Kanfiguration der Datenausgabe fur die seriellen
Schnittstellen RS422 und Ethernet sovie fur die
Archivierung in .csv-Dateien. Hier kénnen
ssmtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten
vom Vision Sensor Gber die zuvor ausgavahlts
und aktivierte Schnitistelle ausgegeben werden
=ollen, gatroffen werden.

Detektoren

iy

Ergebris
Serielle Kommunikation ASCIT
Serielle Kommunikation BINAR
EtherNet/IP Assembly Response

EtherNet/IP Assembly Request

Trigger / Bidaktualsierung

==

Einzelbild
Trigger

Kontinuieriich

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter

Verbindungsmodus Datenausgabe =]
o : G ] (e
®T L BT = 3 [ startseite || zwuck || vor || Drucen
Ausgabe einrichten
| Pinbelegung | Ausgangssignale | Schmittstelen | Zeitsteuerung | D |
Vorspan (om0 [ Hutzdaten
Nach
achspann [oex ) Aktv | Detsktor  Wiert Min. Lange | Anz. E +
Trennzeichen ( ] ——
Telegrammende ( | [anst =
Gewahlte Felder Telegrammiange Statusbyte
Detektorergebnisse Digitalausgangs Log. Ausgangs iy
Ausfilhrungszeit Altiver Job Priifsumme [dT [ ] Ab

Abbildung 24 1: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung, Job |
Unter Job2 wurden andere Detektoren mit der Datenausgabe:
Vorspann:,,020

Detektor I:,,Gesamtergebnis*

Nachspann: ,,yyy* definiert.
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und aktivierte Schnitistelle ausgegeben werden
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Serielle Kommunikation ASCIT

Serielle Kommunikation BINAR

EtherNet/IP Assembly Response

EtherNet/IP Assembly Request

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

=
Einzelbild =
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k Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter L
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qung | Ausgangssignale | | zeitsteuerung | D |
ASCIL % | Vorspann 020 Detektorspezifische Nutzdaten
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? w Aktiv  Detektor | wWert Min, Langs | An
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Abbildung 242: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung, Job 2

Schritt 2

Nach dem Start des Serial-Tools Hercules muss der Reiter ,,Serial* fir die Kommunikation via RS422 mit

dem Socket-Server SBS Vision Se

nsor ausgewahlt werden.

Hier miissen nun noch die korrespondierende Baudrate wie im SBS , 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
Aktivierung von ,,DTR* und ,,RTS

entsprechen den Defaulteinstellungen von Hercules. Wichtig ist die

113

Mit einem Klick auf den Button ,,Connect* wird auf den SBS 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 +
Auswertung auf dem SBS 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 - |EI|5|
UDP Setup Setial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | abaut |

Received/Sent data
Zerial port COMS opened

— Senial
[ ame

TRGTRGPO10xxxK
ICDME 'l

Elaud

|192DD 'l

Data size
Ig vl
Farity

I none N I

Handshake
OFF e
[ ade

I Free - l

x Cloze |
@co @R @ DR @ cCTs W DTR W RTS it Fitf update |
~ Send

[TRE [~ HEX = Send | ngroup
I I— HE™ S | v HW-group.com

Hercules SETUP utility

I [” HEX  Send | Version 3.2.5

— Modem lines

Abbildung 243: , 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 1Ol x|

UDF Setup Setial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | dbout |
Received/Sent data

e e - — Serial
erial port opene I ame

TRGTRGPDIDXXXCJBDD2CJBPTDDZ' ICDME l
-

Blaud
I 15200 - l
D ata size
I a - l
Farity

none -
Handshake

OFF -
[ ade

I Free he I

X Clos= |
@co @R @0ose @cCis v DTR ¥ RIS His/ Pl update |
~ Send

[TRG [~ HEX  Send | HI_Ugroup
ICJBUU2 [~ HEX Send | wur, HW-group.com

Hercules SETUP wtility

I " HEX  Send | Version 3.25

— Modem lines

Abbildung 244: 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 SBS 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|
UDP Setup Setial | TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | abaut |
Received/Sent data

— Senial
[ ame

TRGTRGPO10XxxCIBODZ CIBPTO0E TRGTRGPOZOPYYY COME
I vl
Elaud

I 159200 - l
Data size

I aq - I
Farity
I none - I
Handshake

OFF e
[ ade

I Free - l

Zerial port COMS opened

x Cloze |
@co @R @ DR @ cCTs W DTR W RTS it Fitf update |
~ Send

|TRG I~ HEX Send | ngmup
ICJBDD2 [~ HEX Send | v HW-group.com

Hercules SETUP utility

I [” HEX  Send | Version 3.2.5

— Modem lines

Abbildung 245: Datenausgabe, RS422, Jobumschaltung Tool / 3
5.1.2.2 Einstellungen fiir den Anschluss der ,,1/O-Box‘ zur I/O-
Erweiterung bzw. Auswerfersteuerung an den SBS Vision Sensor

Um die I/O-Box am SBS Vision Sensor zu betreiben sind folgende Einstellungen unter
Ausgabe/Schnittstellen/Externe I/O Erweiterung durchzufiihren:

Einstellung |: 8Inputs_32Outputs

Aktivierung: Haken setzen in der entsprechenden Checkbox in Spalte: ,, Aktiv*
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" Vision Sensor Configuration Studio - Code Leser

Datei Ansicht Optionen Hife

Bedienschritte

I »

Detektoren

Trigger / Bidaktualsierung
Einzelbild
Trigger
Kontinuieriich

fodd-gelldo ?

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Lo [ o) oo

FESTO

Hilfe | Ergebnis | Statistik

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

Abbildung: Abbildung, Ausgabe, Reiter
Schnittstellen

Interne  |Ausvahl der Funktion der intarnen
o 1/0: PNP oder NPN

R5422 zur Datenausgabe mit
Ausvahl der

Seriell Datenibertragungsrate.
Grundeinstellungen: & Datenbits, 1
Stoppbit, keine Paritat.

6 | Profinet

Externe =

Verbindungsmocus o Im Moment nicht verfiabar (=)

@ (BT J [ startseite || zwuck || vor || Drucen
| Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstelen | Zeitsteuerung | D

Name Ennstelung 1 Einstelung 3 Logische Ausgange | Aktiv

1/ Inteme 1j0 PNP 5 td

2|Rs422 RS422 B =

k] Externe 1/0 Erweiterung 8 Eingdnge, 32 Ausgénge ¥

4| Ethernet (In)2006

5| Etheret/P

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

| Flash: 0.3k /—| [X:0Y:0L:0 ot @ @ 05 6 @ @

Abbildung 246: Datenausgabe, Anschluss I/O Box

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 iber den ,,Viewer" (Vision Sensor

Visualisation Studio).

-->> (iber Menue ,,Datei/Archivierung konfigurieren".

Dies ist eine reine PC-Funktionalitat.

Schritt I:

Vision Sensor Visualisation Studio starten aus Vision Sensor Device Manager, Klick auf Button

,»Anzeigen®

Seite 252
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Datei Einstellungen  Hife

=B g FEST@

{ktive Sensaren

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

- 192.168.100.151 FESTO 13 Code Reader  Stan.. 1.17.12.6 Run

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Hetzwerk verfiigbaren Sensoren
angezeigt.

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

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

Sensoren fur Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Viersion Bed der
1/  Object R38 ~  Standard v | 117123 b
2|9 Code Reader R3B ¥ | Standard v|117123 |* 1P-Adresse 1p- Adrasss des Sensors
im Netzwerk
ardvare Hardvare Version (R3
0.5,
Sensortyp (Objekt-, Code
Aktiven Sensor hinzufiigen Sensortyp reader o.5.)
Wariante Sensor-Varisnte [
IP Adresse [ P v] [ Hinzufiigen ] Versinn Firmwara-Varsinn b
Startseite Zuriick Vor Drucken
= e ] I I i
IP Adresse (PC) 10.23.9.106 Subnetz-Maske 255.255,255.128 This PC has more than one Ethernet Adapter

Abbildung 247: 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.

il Ansicht  Optionen  Hilfe
Archivierung konfigurieren... FE ST D

(&) aktuelles Bid speichern

2 Bilder vom Sensor [=]
Verzeichnis (Jobsatz) festiegen

Vision Sensor - Bedien- und
Konfig ionssoftware —Visi
Sensor Visualisation Studio, alle
Funktionen

Beenden

Dieses Programm diant zur
Ubervachung/Uberprifung van
angeschlossenen Sensoren und zur Analyse
11 von Prafergebnissen.

Ven hier aus kénnen suf dem Sensor keine
neuen Einstellungen gemacht werden,

Bildanzeige

Ergebnis

Statistik

Wechsel des aktiven Jobs

Hochladen

Kommandos / Bild einfrieren

Bildrekorder

| Archivierung von Prifergebnissen und Bildern

Es kann Gber die reins Anzeige hinaus nur
avischen bereits existierende Jobs auf dem  |v)

sarwete || zuk || v |[ Drucken

Kommandos Ergebnis | Statistic | Job | Hochladen |

|| |5 infrieren
(@ Aktuelles Bld i
Alle Auswertungen | 15147 Mininaie “ms Riicksetzen

() Nachstes Bild

() Nachstes Fehlerbild

] Maximale

Gutteile: [ 15147 l [ 100.00% [75ms ]

Zoom Rek. Bilder [n l [0_00% ] Mittlere [43"‘5 ]

Modus: Run | P Adresse: 192.168.100.151 | Name: FESTO | Aktiver Job: 1llobi | ZyMuszeit: 43ms ‘ ‘ B O ©® o @ O

Abbildung 248: Vision Sensor Visualisation Studio, Archivierung
Daraufhin wird folgender Dialog zur Einstellung der Parameter zur Archivierung sichtbar-.

Folgende Einstellungen sind moglich
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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 Detektoren
Bargraph und Lagenachfiihrung mit abgespeichert.
Wird hier keine der Optionen aktiviert, werden die Bilddaten in Rohzustand
gespeichert.
Wenn ,,Mitprotokollieren” aktiviert ist, werden in einer zusatzlichen .csv-Datei
. numerische Ergebnisdaten wie Koordinatenwerte o.4. archiviert.
Numerische e . . n "
. Die Einstellung Speichermodus legt das Format der .csv Datei fest, bei "legacy” ist der
Ergebnisse

Inhalt der .csv-Datei vorgegeben, bei "Konfiguriert" ist diese frei konfigurierbar liber
"Ausgabe / Datenausgabe".

Wahlen Sie die gewlinschten 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.

Seite 254

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D
Archivierung kunﬁy_ ? 28

Archivierung
Pfad fiir die Archivierung
Einstellungen
Automatischer Start
Zyklisches Uberschreiben
V| Speicherlimit | 10MB 2
Bildtyp [.ﬁ.lle Bilder = ]
Bild Mumerische Ergebnisse
Mitprotokolli
L Einzeichnunagen itpro ISrEn
Speichermodus
Ergebnis Bargraph [Knnﬁguriert - ]
OK || Abbruch |
L &

Abbildung 249: 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 verfligbaren
,»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 SBS 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 ,,SBS_FTP*
angelegt, ein Passwort vergeben, ein Pfad zur Datenspeicherung spezifiziert und Upload und Download
erlaubt.

&8 Quick 'n Easy FTP Server 3.1 Lite =10 %]

Server  Wiew Tools  Help

F
L . 3
- =
Stark Stop Home  Setup

General Tasks User Accounts @

af Show Server Log

Users Gi
’ - eneral
& shon er ezt P Vison Sencor P10 |

|
Gieneral

€% Show Configuration

¥ show Online Users

(] Disable this acoount |
t:.' Show Server Statistics

User Account Tasks

&) Add New User ~Home Directony
& Edit this Lisar Path: |C:\FTF‘_Data ‘
(&5 Copy this User Permigsiors: Allow Dowrload
& Delete this User Allow Uplaad

[ &llow Delete
£ Launch User Account Wizard [ Allow Rensme

[] Allow Create Directany

FTP Server is online

3.8 MB received 539KBsent (O @) 4

Abbildung 250: FTP Server

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

o Archivtyp=FTP

¢ |P-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

¢ 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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. Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

Datei Ansicht Optionen Hife

fodd-gelldo ?

m
3
g
2
&

a—
——

Trigger / Bildaktualisierung

(Hife | Ergebnis | statistic |

FESTO

Lo [ o) oo

FESTO

Archivierung Parameter

Im Reiter Archivierung kénnen Sie die
Archivierung der Daten kenfigurieren.

Nchstes Thema: Filter zur Bildverbesserung

e R
g

[Aus: keine Archivieruna,
FTP: Archivierung zum FTP
Server,
SME: Archivierung auf =in
Laufwerk Ober SMB Disnst
|Archiviyp (Server Message Block)
[Achtung! Bel Nutzung von
rchivservarn in anderen
Subnetzen zunachst in Vision

Sensor Davice Manager das
Enzeboid Gatevay ainstellen.
Trigger 1P-Adresse des Zielservers /
Kontinierlich [P-Adresse  |clients
4 Freigabename der bal der L
Verbindungsmods : g Ordnerfreigabe im PC im o
, - O] Em
e eome | TG e
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Gednd | | Bildobertragung | Archivierung | Ververarbeitung | Zyduszeit |
1[ob1 Defauit job Author 15062015 1506 archivyp Dateiname P
FTP Montag
IP Adresse Result files Max. Anzahl Dateien
[ 192.168.100.151 | e 3] (w0 =
Freigabename Verzeichnis (Guttele)  Biddateien
[ e zll
Gl T D (Domain) verzsichni (schlechttsi)
[ f [ oo ][ oen ][ tootm ][ mioamn ]| .

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1]Jobl

| zykuszeit: (n/a) | Flash: 1.9k8/— [X:0¥:0L:0 pout (12 @ 05 06 @ @

Abbildung 251: FTP Server, Einstellungen in Vision Sensor Configuration Studio

Wenn diese Einstellungen gemacht und zum SBS Vision Sensor mit ,,Starte Sensor* Uibertragen 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 PC im
spezifizierten Verzeichnis gespeichert.

Datei Bearbeiten  Ansicht  Favoriten  Extras 2

-0

@Zurﬂck - Q e l.@

@
- Suchen

[C Ordner | '

Adresse IE) C\FTP_Data

j ‘Wechseln zu

Ordnet

x | _Mame =

Grafe | Typ [~

@ Deskhop
Eigene Dateien
= :* arbeitsplatz
= S WindowskP (C:)
|53 Dokumente und Einstellungen
|5 Eigene Dateien
I3 FTP_Data

- muntag_l
j Mnntag_l
&Montag_z
Montag_z
&Montagj
Montagj

Montag_4
aall )

302 KE  Bitmap
1KE  Microsoft Excel C5V...
30ZKE  Bitmap
1KB  Microsoft Excel C3V...
302 KB Bitmap b
1KE  Microsoft Excel CSV...
302 KB Bitmap o

Abbildung 252: Dateien iibertragen mit FTP

Die Archivierung via smb erfolgt analog liber einen smb-Server, der entsprechend eingestellt werden

muss.
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FESTO

5.1.4.2 Beispiel: Archivierung via smb

Fiir 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.

5.1.4.2.1 Einrichtung SMB PC: Ordner erstellen und freigeben

| » Bibliotheken » Dokumente » Eigene Dokumente »

el

Orgsnisieren Freigeben fiir v Neuer Orcner Al @
> 50 Faveriten T Bibliothek "Dokumente” Anordnen nach:  Ordner ~
Eigene Dokumente
[l Biliotheken = MName - Anderungsdatum  Typ
> [ Bilder
4 [F) Dokumente Benutzerdefinierte Produktionsprofile 80 15.05.2013 17:00 Datei
4 [ Eigene Dokumente - Bluetaoth-Exchange-Ordner 16.05.2013 09:46 Datei
Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 st HimStnp 505,015 16:40 Datel
Bluetooth-Exchange-Ordner Test_SME 21052013 14:55 Datei
| Test Fimstrip Test_Tgm 15.05.201315:23 Datei
| Test SMB |
Test Tgm
Offentliche Dokumnente
b J? Musik
> BE Videos
4 M Computer
4 &@ Windows7 (C) ad| < (i s
'F - 5 Elemente
B
|

Abbildung 253: 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“ 6ffnen und auf ,,Erweiterte
Freigabe“ clicken.

Seite 258 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

| Eigenschaften von Test_SMEB ﬁ

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

Datei- und Druckerfreigabe im Netzwerk

Test_SMB
1 Micht freigegeben

Metzwerpfad:
Micht freigegeben

Erweiterte Freigabe

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

[ '&‘,‘ Erweiterte Freigabe. ..

Kennwortschutz

Personen missen Gber ein Benutzenconto und Kenmwort flr
diesen Computer verflgen, um auf freigegebene Dateien
zugreifen zu kannen.

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

oK ] [ Abbrechen Obemehmen

Abbildung 254: Ordnerfreigabe > Erweiterte Freigabe

3

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 SBS Vision Sensor- SMB-
Interface eingetragen werden!

Mit Click auf ,,Berechtigungen® offnet sich der folgende Dialog.
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Erweiterte Freigabe

Diesen Ordner freigeben

Einstellungen
Freigabename:

Test_SME
Hinzufiigen Entfernen

Zugelassene Benutzeranzahl einschranken an
auf:

4]k

Kommentare:

Berechtigungen ] [ Zwischenspeichern ]

[ Ok ] [ Abbrechen ] [Ubernehmen

i &

Abbildung 255: Freigabename vergeben

Im Fenster ,,Berechtigungen fiir Test_SMB*,
entweder:

die Benutzergruppe ,,Jeder* auswahlen. Damit ist der Zugriff auf diesen Ordner flir jeden Benutzer im
Netzwerk ohne weitere Anmeldung moglich und im SBS 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 SBS Vision Sensor- SMB- Interface erforderlich.

,» Yollzugriff 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”

Fulassen  Verweigem
Wollzugriff O
Andem O
Lesen O

Weitere Informationen ober Augriffssteuening und Berechtigungen

OK | | Abbrechen

Ubemehmen

Abbildung 256: Berechtigungen vergeben

FESTO

Danach Dialog ,,Erweiterte Freigabe* und ,,Eigenschaften von Test_SMB* ebenfalls mit ,,Ubernehmen*

und ,,OK* schlieBen.

Der Zugriff fiir den hier ausgesuchten Benutzer ist nun auf dem PC eingerichtet und nun kénnen die
entsprechenden Einstellungen im SBS Vision Sensor- Interface ,,Vision Sensor Configuration Studio*

vorgenommen werden.

5.1.4.2.2 Einrichtung SMB SBS
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fodd-=2@ 1B P 2
Bediensehritte
b
Lagenachfuirung
Startsaite Zuruck vor Druden
Detektoren
sz Parameter Archivierung
Ergebnis Im Reiter Archivierung ksnnen Sie die
Archivierung der Daten konfigurieren
Sensor starten
S Funktion und
Archivtyp
Trigger | Bidaktualiserung
Enzelid
Kontinuierich
Verbindungsmodus e Vntrere
® Onine Offine - | [Re ][+ -
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt  Geandert Bldaufehme | Bidubertraqung | Archivierung | Fiter | ZyMusaett
1/30b1 Job Author 15052013 15.05.2013 Acchivtyp Benutzername Dateiname Speichermadus
2| 0b2 b Author 15052013 15.05.2013 v P - rest ZyMisch B
1P Adresse Passwort Result fles Vax. Anzahl Dateen
192.168.60.14 | |sessess Alle s 10 2
Gemeinsames Verzeichnic (Share)  Verzsichnis (Gutteie) Blddateien
Test_svB Gut Ale £
Domainname Verzeichnis (Schiechteie)  Bidhalt
Schlecht Ungefiltert s
Neu Offren Speichern Loschen Ale laschen
Modus: Config | Name: Aktiver Job:  1|Job1 Zykluszeit: (nfa) Flash: 5.6k8[40.3MB | X:0 Y:01:0 oot @ @ Q@ QO 9O 9

Abbildung 257: Einstellungen im SBS 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/Ausfihren/cmd, s.
folgender Screenshot). Hier im Beispiel: 192.168.60.14

Bl C\Windows\system32\cmd.exe ':'!E"_ B |
1

Microsoft Windows [Uersion 6.1.76811
Copyright <c»> 200? Microsoft Corporation. Alle Rechte vorhehalten.

C:“Userssfescripconfig

Windows—IP-Konf iguration

Draht log—LAM-Adapter Drahtlosnetzwerkverbindung 3:

Medienstatus. . . . . . . . . . . : Medium getrennt
Uerbindungsspezifisches DMS—Suffix:

Ethernet—fidapter Bluetooth—-Hetzwerkverbindung:

Medienstatus. . . . . . . . . . . : Medium getrennt
Uerbindungsspezifisches DMS—Suffix:

Draht log—LAN-Adapter Drahtlosnetzwerkverbindung 2:

Medienstatus. . . . . . . . . . . : Medium getrennt
Uerbindungsspezifisches DMS—Suffix:

Draht log—LAM-Adapter Drahtlosnetzuwerkverhindung:

Medienstatus. . . . . . . . . . . : Medium getrennt
Uerbindungsspezifisches DMS—Suffix:

Ethernet—fidapter LAN-Uerbindung:

Uerbhindungsspezifisches DNE-Suffix: festo.de
IPv4—-Adresse . . . . : : 192.168.60.14
Subnetzmaske . . . : 255 _255.255.4
Standardgatewvay . & : 192 .168.608.1

Abbildung 258: IP- Adresse des PC via Start/Ausfiihren/cmd/ipconfig
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* 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.

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 263



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung
Lv-v\ } Bibliotheken » Dokumente » Eigenc Dokumente b TestSME b Gut ~ [ 3] [ Gut durchsuchen P|

Organisieren v Freigeben fiir v MNeuer Ordner =~ 0 @
o Foveriten 7 Bibliothek "Dokumente” Anordnen nach:  Ordner ¥
Gut
~JEEET Name Anderungs... Typ GroBe
=] Bilder
4 Dokumente ] Test_1.bmp Bitmap-Bild 302 KB
£/ Eigene Dokumnente B Test_Lesw Microsoft Excel-C.. 1K8
Benutzerdefinierte Produktionsprofile 8.0 | Test 2bmp Bitmap-Bild 302KB
| Blutooth-Exchange-Ordner B Test 2.c5v Microsoft Excel-C... 1B
Test_FimStrip £| & Test 2bmp Bitmap-Bild 302 KB
Test_SMB ) Test 3.csv Microsoft Excel-C. 1KE
. Gut & Test 4.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Schlecht B Test 4.c5v Microsoft Excel-C... 1K8
| Test_Tgm & Test 5.bmp Bitmap-Bild 302 KB
Gffentliche Dokumente B Test S.cov Microsoft Excel-C 1K8
& Musik & Test 6.bmp Bitmap-Bild 302 KB
B Videos EL) Test 6.csv Microsoft Excel-C. 1KE
& Test 7bmp Bitmap-Bild 302 KB
18 Computer EL) Test 7.csv Microsoft Excel-C 1KB
G WindowsT (C)) | Test Bbmp Bitmap-Bild 302 KB
Benutzer Gl Test 8.csv Microsoft Excel-C... 1KB
Eigene Dateien & Test 9.bmp Bitmap-Bild 302KB
| Intel ) Test 9.csv Microsoft Excel-C... 1KB
MSOCache & Test 10.bmp Bitmap-Bild 302 KB
| Perflogs L) Test 10.csv Microsoft Excel-C... 1KB
ProgramData
. Programme 5
20 Elemente

Abbildung 259: 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) auf dem Sensor im 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:

« Vision Sensor Configuration Studio/|ob/Bildiibertragung/Ram Disk eine Auswahl zur Bildspeicherung
getroffen wurde, wird auf dem SBS Vision Sensor 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 Auswabhl unter ,,Ram Disk®, auf dem SBS
Vision Sensor im Verzeichnis ,,/tmp/results* gespeichert.
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" Vision Sensor Configuration Studio - Objekt

fodd-gelldo ?

Bedienschritte

Lagenachfubrung
Detektoren
Ausgabe

Ergebnis

e

Trigger / Bildaktualisierung

FESTO

Lo [ o) oo

FESTO

(Hife | Ergebnis | statistic |

Bildiibertragung Parameter m
Im Reiter Bildibertragung kann die

gildubertragung und/eder der Bildrekarder
akti werden.

Nachstes Thema: Archivierung Parameter

Hinweis.

Ein Ausrufezeichen als Einblendung im Livebild

Sensor aufgenommen werden, angezeigt. Dies
kann bai vernendung der

avtl. zu
fiihren, Bei haufigem Auftraten des
Ausrufezeichans, sollten auf dem PC
Pragramme im Hintergrund geschlossen werden,
um mehr PC-Leistung zur verfgung zu stellen. | |

startseite || zwuck  |[ vor || Druden

Bidubertragung | Archivierung | Vorverarbeitng | Zylduszeit |

Einzelbild
Trigger
Kontinuieriich
Verbindungsmodus
Coie  ®ome | [ 12)(=]
=
Job einrichten
Name Beschreibung Autor Erstellt Gednd  Bildaufnahme
1Job1 Default job Authar 15.06.2015  15.06. | - zg
Vision Sensor Visualisation Studio
Bildrekorder
Ram Disk.
A I )| | [me s
[ Neu |[ ofmen || spechem || ioschen || Aleloschen |

Modus: Config | Name: Simulation | Aktver Job: 1]Jobl

| Zykuszeit: (n/z)

| Flash: 1.9k /—| [X:0Y:0L:0 or @ @ B v @ O

Abbildung 260: Ram Disk

Auf diese Daten kann per ftp-Client Verbindung, wie unten aufgefiihrt, z.B. iiber den Windos Explorer
unter: ftp://IPAdr_SBS/tmp/results zugegriffen werden.

@ ftp://192.168.60.199,tmp, results;

Dakei Bearbeiten  Ansicht  Favoriten Extras 7

=10lx
&

eZurUck - o - L@

p Suchen El':“ Ordner

'

Adresse |E§I Ftp:/f192.168.60.199/tmpjresults/

j wechseln zu

Crdrer x

@ Deskrop =
@ Eigene Dateien
Y Arbeitsplatz
‘ﬂ MNetzwerkumgebung
2 Papierkorb
& Internet Explorer
= (1 192.165.60.199

Mame =

| Griife | Typ |

Tir 1age, brp

@results.csv

B

= g

& 2]

_Ef,_l kin

@ de

_Ef,l etc

@ hiorne:

(&1 b

_Ef,_l lst+Found
21 mnt

_Ef,l opk

_E;_I proc

_Ef:l root

_Ef,_l shin
&l sys
_Ef,l tmp

@ results
_Ef:l ust

| var

- 1|

301 KB  Bitrap
46 Byte  Microsoft Excel CSY...

| |Benutzer: Anonirm

€D mternet

A

Abbildung 261: 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.
o Mitftp,,IP_Adr_SBS* eine Verbindung zum SBS Vision Sensor herstellen.

« Benutzername: user

o Kennwort: user

o Auf dem SBS 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-955B

Uerzeichnis von C:“Temp

.A3.2812 11:86 <DIR> -
.83.2812 411:86 <DIR> .-
B Dateifen) B Butes
2 Uerzeichnis<{sed. 16.556.417.824 Bytes frei

C:\Temp>ftp 192.168.60.199

Uerbhindung mit 192 .168.68.177 wurde hergestellt.

228 Welcome to SBS ftp—server?! '

Benutzer (192.168.68.19?:<none>: user

331 Please specify the password.

Kennwort :

238 Login successful.

ftp> cd s/tmpsresults

250 Directory successfully changed.

ftp> dir

280 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 o T P 1 ftp ftp 388278 Jan B3 BB:26 image.bmp
— I Pu— 1 ftp ftp 46 Jan B3 BB:26 results.csvu
226 Directory send OK.

FIP: 64d Bytes empfangen in B,.0808ekunden 1368688.8B8KB-=

ftp> get image.bmp

2@8 PORT command successful. Consider using PASU.

158 Opening BINARY mode data connection for image_bmp <3688278 hutes)>.
226 File send OK.

ETP; 64d Bytes empfangen in B.B865ekunden 4893.38KBrs

tn> o

Abbildung 262: 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 SBS Vision Sensor

Vor einem Sensortausch sollten unbedingt die alle Sensoreinstellungen wie in Kap. Backuperstellung
beschrieben gespeichert werden. Beim Austausch eines SBS Vision Sensor gegen einen anderen ist darauf
zu achten, dass die Sensoren optisch und mechanisch nicht zueinander kalibriert sind. D. h. dass der neue
SBS Vision Sensor wie in Kap. Installation (Seite 24) 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 182) 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 182) / 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 182) / 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

03 WH v | HfW Trigger i
1097 v I 3cb swich (Bt ——=—
12 RDBU (&) v |Ejector [Resut =)
09RD v | Result 2
05 PK. v | Job switch (Bit2) >
06 YE v

07 BK (B) v

08 GY (C) v

| Job switch (Bit3]

| Job switch (Bit4;

| Job switch (BitS; _j/ J/

value pL 23 22 21 20
16 8 4 p 1

MSB LSB
(EZEN ) e
1 false false false false
2 false false false false
6 false false false
13 false false
31
No change false false false false false

Abbildung 263: 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 182) / Funktionen der Eingange ff.

Wenn maoglich sollte der Jobwechsel liber die o.g. Binarsignale Job I...31 erfolgen, diese ist ggf. die
schnellere Variante. S. auch Kap. Job |... 31 via binarem Eingangs-Bitmuster (Seite 267)

5.3.2 Job- Umschaltung Ethernet

s. Kapitel Ethernet Beispiel 2.1: Kommando Jobumschaltung von PC/ Steuerung an SBS Vision Sensor

5.3.3 Job- Umschaltung Seriell

s. Kapitel RS422 Beispiel I.1: Kommando Jobumschaltung von PC / Steuerung an SBS
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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
228)

Im Reiter ,,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 (192168100151 ‘ ‘ [E=REn

e
Datei Ansicht Optionen Hifie

Ex Wechsel des aktiven Jobs

Im Reiter Job werden in der Ausvahlliste die
auf dem Sensor verfigbaren Jobs angezeigt.

Hier kinnen Sie zwischen verschiedenen im
Sensor gaspaicharten Jobs umschaltan.

Dis Ausfihrung von Funktionen, die sin
Anhalten des aktiven Sensers zur Folge haben
(Job-Umsch

I B Recoderbilder holan), rt falls aktiviart
in Vision Sensor Device Manager die Eingabe |
sines Passworts (Benutzergruppe Werksr,
sishe Benutzervervaltung).

Passwortebenen

Abbildung: Abbildung, Passwortebenen =

stertsete || zuick  |[ wr || Druden
Kommandos Ergebmis | Statistk | Job | Hochladen |
Auf dem Sencor verfugbare Jobs
@ Aktuelles Bid Hame Beschreibung Autor Erstellt Geandert
23002 Job Author 15.06.2015 15.06.2015

Néchstes Fehlerbild

Bilder archivieren (Al I [¥] | Aktvieren

Modus: Run | IP Adresse: 192.168.100.151 | Name: FESTO | Akfiver Job: 1llobi | Zykuszeit: 43ms 2 O o © @ O

Abbildung 264: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Job- Umschaltung

Im Reiter ,,Vision Sensor Visualisation Studio/Hochladen* werden alle auf dem PC verfiigbaren Jobsitze
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.

Kommandos || Frgchis | Statistk | Job | Hochladsn |
Bild einfrisren Verfiighare: Jobsditze in, {Data/JobSet
o aktueles Bid Name Erstelk Geiindert
— 1 | Jobset_1.job 28.02.2012 28.02.2012
2| Jobset_2.job 28,02,2012 28.02,2012
Nachstes Fehlerhid 3 | Test2.job 12.03.2012 12.03.2012
4 |test job 05.03.2012 05.03.2012

Bilder archivieren Upload

‘ Modus: | 1P Advesse: 192.168.60,199 | Name: | Aktiver Job: L|Jobl | ZyHuszeit: 31ms H H QO Q@ 9 QO 9O 9

Abbildung 265: Abbildung, Vision Sensor Visualisation Studio, Job hochladen
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5.4 Betrieb mit SPS
5.4.1 Profibus Plugadapter (RS422)

Das Profibus Plugadapter dient zur Bereitstellung der Profibusschnittstelle tiber den im Folgenden
zitierten Dokument beschriebenen Konverter von RS422 auf Profibus. Der Anschluss und die
Parametrierung des Profibus-Adapters ist beschrieben in Dokument: ,,Anybus Profibus
Bedienungsanleitung unter: Startmenue/FESTO/SBS Vision Sensor/Tools/Anybus Profibus/...

5.4.2 Beispiel Siemens S7

Der Anschluss an eine Siemens S7 SPS und die Parametrierung dazu ist beschrieben in Dokument:
,»Siemens S7 Bedienungsanleitung® unter: Startmenue/festo/SBS/Tools/SPS/PLCI...

5.4.3 Beispiel Beckhoff CX 1020

Der Anschluss an eine Beckhoff CX 1020 und die Parametrierung dazu ist beschrieben in Dokument:
,,Beckhoff Bedienungsanleitung unter: Startmenue/festo/SBS /Tools/SPS/PLC/...

5.5 Netzwerkanschluss

5.5.1 Einbindung des SBS Vision Sensors ins Netzwerk /| Gateway

In Vision Sensor Device Manager/Aktive Sensoren werden alle SBS Vision 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.

Fir Sensoren die zwar im Netzwerk angeschlossen sind, sich jedoch iiber ein Gateway in einem anderen
Netzwerksegment befinden, bitte unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen die entsprechende IP-Adresse des
Sensors eingeben und den Button ,,Hinzufligen* driicken.

Der entsprechende Sensor erscheint nun ebenfalls in der Liste ,,Aktive Sensoren‘ und kann nun
angesprochen und bearbeitet werden.

5.5.2 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung - Direkter
Anschluss

Herstellen einer direkten Ethernetverbindung zwischen SBS Vision Sensor und PC
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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 tber Anderungen Informieren!

ja
v
Ist der Sensor korrekt angeschlossen? Sensor korrekt anschlieRen!
- Spannungsversorgung 24V nein b - Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel - Netzwerkkabel

ja

A\
Ist die elektrische Verbindung OK?
- grine Pwr-LED am SBS| ist aktiv nein
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt" an
(Systemsteuerung =*Netzwerkverbindung = 4
LAN-Verbindung = Status)

Ja ja
Passt die IP-Adresse des PCs zum Sensor? Einstellungen iberprufen / korrigieren
. -IP des PCs (fixe, zum Sensor korrespondierende IP):
Sensor IP: 192.168.100.100/24 (default) B.192.168.100.101
-PC:z.B.192.168.100.101/24 nein p- =8 e o

(/24 bedeutet, 24Bit Subnetzmaske = . - Subnetzmaske: 255.255.255.0 .
255.255.255.0) Konfiguration: Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindung =

LAN-Verbindung = Eigenschaften = Internetprotokoll (TCP/IP)

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
- Schaltflache "Find" driicken neinp- IP-Verbindung priifen
- Sensor markieren - in Eingabeaufforderung: ping 192.168.100.100
- Schaltflache "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
v
Firewall deaktivieren / anpassen nein
2 Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
IP-Verbindung priifen (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 p- -Sensorversion wird im Vision Sensor Device Manager
angezeigt (z.B. 1.0.0.0).
Jja
v

Nun kann die Parametrierung des Sensors erfolgen.

Abbildung 199, Direkter AnschluB3 Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung

5.5.3 NetzwerkanschluB3, Ablauf/ Problembehebung — Anschluss
liber Netzwerk

Herstellen einer Ethernetverbindung zwischen SBS Vision Sensor und PC tiber ein Netzwerk
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Wichtiger Hinweis:

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Um den Vision-Sensor fir das Netzwerk zu konfigurieren, ist es notwendig, diesen in das Netzwerk zu integrieren.
Vor dem Anschluss ist zu kldren, ob die Adresse des Sensors bereits vergeben ist (default: 192.168.100.100/24). Ansonsten

kann dies zum Ausfall des Netzwerkes flhren.

Zur Konfiguration des Sensors ist die Vision Sensor -Software und eine Kommunikation zwischen Sensor und PC erforderlich.
Um diese aufzubauen, benétigt der Sensor eine freie IP-Adresse*1).

v
Administrator / Systembetreuer befragen, ob
die IP-Adresse 192.168.100.100/24 frei ist?

ja
v v
Ist der Sensor korrekt angeschlossen?

- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel
ja
h 4
Ist die elektrische Verbindung OK?

- grine PWR-LED am Vision Sensor ist aktiv
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung

hergestellt" an (Systemsteuerung =
Netzwerkverbindung = LAN-Verbindung =
Status)

ja
v v
Vision Sensor Device manager
findet Sensor?
Sensor ins Netzwerk stecken und einschalten
= Vision Sensor Device manager starten
= Sensor auswahlen.

ja
v
Die IP-Adresse des Sensors konfigurieren
Setze IP IP-Adresse *1) und Subnetzmaske
eintragen Set IP Sensor neu starten
(Spannungsversorgung fiir mind. 6 Sekunden
trennen)

ja
v
Vision Sensor Device manager
findet Sensor mit neuer IP?
- Schaltfléche "Find" driicken

- Sensor markieren
- Schaltflache "Verbinden" ist aktiv?

ja
h 4 v
Vision Sensor Device manager
startet Anwender-Software?
- Doppelklick auf Sensor in der Liste
- PC Software startet.
ja
\ 4
Nun kann die Parametrierung des Sensors
erfolgen.

IP-Adresse alternativ iiber eine Direktverbindung
umkonfigurieren (siehe 1. Direkter Anschluss).

Sensor korrekt anschliefen!
- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel

A

nein—p

nein

« nein

ja <

Netzwerkverbindung "Reparieren"
Ggf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
Start = Systemsteuerung = Netzwerkverbindungen = Rechtsklick
auf verwendete LAN-Verbindung = Reparieren
(I6scht u.a. ARP Cache).

nein

>

IP-Verbindung priifen
- in Eingabeaufforderung: ping xxx. Xxx.xxx.xxx
(IP-Adresse™1) des Sensors) [ENTER]
» Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
(Eingabeaufforderung:
Start = Alle Programme = Zubehér = Eingabeaufforderung)

nein
v
Firewall deaktivieren / anpassen
Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
IP-Verbindung prufen
Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".

nein

Achtung!
Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder aktivieren

Sensor- und Softwareversion priifen
Sensorversion wird im Vision Sensor Devive Manager
angezeigt (z. B. 1.0.0.0).

nein P

*1) eine passende neue, freie IP-Adressse wird vom Administrator oder Systembetreuer vergeben

Abbildung 200, Anschluf3 iiber ein Netzwerk Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung

5.5.4 Verwendete Ethernet- Ports

Wenn der SBS 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 SBS 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

Seite 272
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* Port 2003, TCP
* Port 2004, TCP

Fir die Kommunikation zwischen Steuerung (SPS oder Steuerungs-PC) und SBS 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, miissen 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)

5.5.5 Zugriff auf SBS liber Netzwerk

Beispielhafte Werte fiir IP etc.

Zugriff auf SBS | von PC | aus, wenn in gleichem Subnetz
« Uber Vision Sensor Device Manager (/Finden)

Zugriff auf SBS 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 SBS 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

Akkiven Sensor hinzufigen

Vision Sensor Bedienungsanleitung

1¢ Adresse | 102.168.30 199w | | Hiraufiigen

Subnet 1 e.g.

SBSI 1

IP: 192.168.20.199
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1

IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.2565.255.0
Gateway: 192.168.20.1

IP:

Router
IP- LAN / Gateway
192.168.30.1

Subnet 2 e.g.

Subnetmask:
Gateway:

SBSI 2

IP:
Subnetmask:
Gateway:

192.168.30.x
255.255.255.0
192.168.30.1

192.168.30.199
255.255.255.0
192.168.30.1

Abbildung 266: Abbildung, Zugriff auf SBS liber Netzwerk, gleiches oder anderes Subnetz

5.5.6 Zugriff auf SBS iiber das Internet /| World Wide Web

Beispielhafte Werte f. IP etc.

Zugang von PC | (Firmennetz |), iiber das Word Wide Web, in Firmennetz 2 zu SBS |

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)

o InRouter 2 die Ports die vom Sensor genutzt werden sollen im Router freigeben. (s. auch Kap.

Verwendete Ethernet- Ports)

Seite 274
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P&

IP: 19216820
Subnatmask: 2852862850
Cakeey: 192 166.20.1

- Akbiven Sensor hinzufigen -

IF Adresse |62 .75 148.101] |+ | | Hinzufiigen

Gompany- ISubnet 1 &4,

IP: 102,165 20.%
Subretmask: 2ER2ER 2R D
Gataway: 102.166.20.1

IP- LAN f Gateway 182.166.20.1
Rautar 1
IP-WWLAM: &9, 173,194 35191

Intarnat
Yiorld Wide Wel

LCompany- JSubnet 2 £.4.
IP: 192 168.50.x
Subnatmask: 2BEZEB.ZEED
Ciateway: 182 168.50.1

IP- LAN [ Sataway 182.168.50.1
Rowter2
IP-VLAN: .9, 6275145101

Port- Forwmrding ist beai diesem Router nitig!
Allazu nutranden Paits miesan tae Dbar die
Pait- Fanearding Table in den
Rauteremste lungen fregegshan weden. —== — sBS11
Kapiahenvas srbe aban.

IF: 192 168.50.1549
Subnatrask: 286255 2850
Sateuay: 192.166.30.1

Abbildung 267: Abbildung, Zugriff auf SBS tiber das Internet / World Wide Web
5.6 Vision Sensor Profinet, Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des Vision Sensor mit Profinet. Dies steht zur Verfiigung ab
Version |.12.x.x.
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5.6.1 Elektrischer Anschluss SBS Vision Sensor im Profinet-
Netzwerk

Der SBS Vision Sensor wird per Ethernet Verbindung tiber einen Profinet Switch mit dem Netzwerk und
damit der Profinetumgebung verbunden.

VISORVI10/ V20 Profinet connections

Profinet switch Host, Network, Internet...

Gateway: 192.168.100.1

|
®

IP 192.168.100.105 1P 192.168.100.102 1P 192.162.100.101 1P 192.168.100.100 1P 192.168.100.99 1P 192.168.100.98
HMI Panel 57-1200 Laptop. Vision Sensor Vision Sensor Vision Sensor

(Option,
for setup only)

Abbildung 268: Verbindung des SBS tiber Profinet Switch
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5.6.2 Konfiguration des SBS iiber FESTO Vision Sensor
Configuration Studio fiir den Einsatz mit PROFINET

Im Beispiel hier wird die Konfiguration des SBSI-B-AF-R3B-F12-W Advanced beschrieben, fiir alle
weiteren SBS Vision Sensor Typen erfolgt die Einstellung analog.

5.6.2.1 Einstellungen in Vision Sensor Device Manager

o | B =
> ¢
laktive Sensoren
1P-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp | Variai Version Mode Hersteller
1]a 192.168.100.100 112.3.1 Run
Startseite l [ Zuriick l [ Vor ] l Drucken
Finden / Aktiven Sensor hinzufugen |~ |
Werden in der Auswahlliste Aktive
Sensoren keine Eintrage angezeigt, cbwohl
ein Sensor angeschlossen ist, gehen Sie wie
i ] [}) | folat vor:
ensoren fiir Simulationsbetrieh
Sensortyp Hardware | Variante Version
1/@  Codeleser - S 5P hd Um nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfugbaren Sensoren zu suchen,
Kiicken Sie auf Button "Finden” .
Aktiven Sensor hinzufiigen Wenn Thnen die IP-Adresse des Sensors
bekannt ist, geben Sie diese in das Feld TP-
Adresse ein und klicken Sie anschlieBend
W r Adresse | . . . "] l Hinzufugen l auf Button "Hinzufiigen”. I
! Fer Sananr arachaint min in dar licka und ()
Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen
1P Adresse (PC) 169.254.21.63 Subnetz-Maske 0.0.0.0 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 269: SBS Vision Sensor wird in Vision Sensor Device Manager angezeigt und ausgewihlt.

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.

5.6.2.2 Setzen von IP Adresse und Name

i l@ E:‘z ~
IP Adresse 192,168, 140.12
SubnetzMaske |24 [5 255, 355, 255,000
Gateway 192,168, 140.1
DHCP
Sensorname
Setzen ] [ Abbrechen
L™ )

Abbildung 270: Setzen von IP und Name
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Hier werden die IP Adresse des SBS Vision Sensors 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:

Egal welche Moglichkeiten der Einstellung verwendet werden, fiir eine funktionierende Profinet
Kommunikation mussen:

« der SBS Vision Sensor Name im Sensor und in der Steuerung tibereinstimmen, und

o dieIP- Adressen von SBS Vision Sensor und Steuerung korrespondieren (gleicher Adressraum)!
IP Adresse und Name des SBS Vision Sensors konnen auf verscheidene Art und Weise gesetzt werden:

« entweder von der SBS 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 286)

o | B =
s & © I
laktive Sensoren
1P-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp | Variai Version Mode Hersteller
1) 192.168.140.12 1.12.3.1 Run
Startseite || zwuck || vor || Druden | |
Netzwerk- Einstellungen des F
Sensors
Mit dem Button "Einstellungen” kénnen Sie
die Netzwerkeinstellungen des gewahlten
(4] I [*) | Sensors andern.
— ) IP-Adresse, SubnetzMaske, Standard-
ensoren fiir Simulationsbetrieh By 5 ot o et
F— e o \erdon ksnnen hier eingestellt werden.
19 Codeleser - v 1781 - Die IP-Adresse und die Subnetz Maske des
PC wird unten in der Statusleiste von
SensoFind angezeigt.
Zur Verbindung des Sensors mit dem PC ||
miissen die Adressrume zusammen
passen. Dazu ggf. hier die IP-Adresse etc.
des Sensors entsprechend einstellen.
Bitte kontaktieren Sie zur Festlegung von
Aktiven Sensor hinzufigen Netzwerkparametern Ihren Administrator.
Weitere Information hierzu auch im
Wenn "DHCP = aktiv" newshit wird. muss L7
Finden I Konfigurieren J( Anzeigen I Enstelungen
1P Adresse (PC) 169.254.21.63 Subnetz-Maske 0.0.0.0 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 271: IP und Name wurden aktualisiert

Seite 278 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung

FESTO

5.6.2.3 Vision Sensor Configuration Studio 6ffnen

Mit Click auf ,,Konfigurieren® in Vision Sensor Device Manager, und auf ,,OK* im folgenden Dialog startet
Vision Sensor Configuration Studio.

28

]- Run-Modus des Sensors wird gestoppt, Mochten Sie fortsetzen?

‘ JDK H x.ﬁ.bbremen

Abbildung 272: Vision Sensor Configuration Studio o6ffnen

5.6.2.4 Schnittstelle “Profinet’” auswahlen

Unter Ausgabe/Schnittstellen/Profinet wird tiber die Checkbox die Profinet Schnittstelle ausgewahlt und
der Profinet Stack damit auch gestartet.

T w0 W, o

Datei Ansicht Optionen Hife

prEd-csellee ?

Ergebnis

Sensar starten

Trigger / Bidaktualisierung

Enzebid oder NPN betri
Trigger werden.
, ,
LGLE i Seriell friods  AusiEmER G
definierten  zwischen RS2
Verbindungsmodus Datenpaketes  und R5422
ber die Schnittstelle |« ]
- piy < Start u (hd
©oine  Oome | [ : =] > ] O |5 i o

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

Bedienschitte
Job. 1
£
Stertseite || zuuck || vor || Drucken
Schnittstellen s

Parameter Beschreibung Einstellung 1

Interne I/0 Die interne 1/O Auswahimaglid
ist per default  ob die Ein-
1NPI227 tmp bmp aktiv. Ausgange als

Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstelen | Zeitsteuerung | D ]
Name Enstelung 1 Enstelung 2 Enstelung 3 Logische Ausgance | Aktiv
1 Interne 1/O PP £ td
2 |Seriell RS422 % | 19200 Bd B E 2o B
3 | Externe 1/0 Erweiterung 8Eingange, 32 Ausgange ¥
4 |Ethernet (im)2006 = foutizoos [
5 | Etherhet/> O
6 Profinet (%
Modus: | Mame: | Aktiver Job: 1|Job1 | zykuszeit: (nfa) | Flash: 0.3kB/40.3MB| |X:0 Y:01:0 oot @ @ @ @ 9@ 9

Abbildung 273: Aktivierung Profinet in Vision Sensor Configuration Studio
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5.6.2.5 Telegramm definieren

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Im Tab Datenausgabe konnen die Daten, die ausgegeben werden sollen frei definiert werden. Dies muss

fir Profinet im Format ,,Binar* erfolgen.

5.6.2.5.1 Definition der Ausgabedaten

Die Ausgabedaten selbst werden identisch wie bei Ausgabe lber Ethernet TCP/IP oder RS422 in: Vision

Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Datenausgabe konfiguriert.

Die Beschreibung dazu ist zu finden in der SBS Vision Sensor Bedienungsanleitung in Kapitel Datenausgabe
(Seite 201) mit Aufruf tiber: Vision Sensor Configuration Studio/Hilfe/Bedienungsanleitung.

Trigger / Bidaktualisierung

Enzebid
Trigger

Kontinuieriich

[=[@] = J
Datei Ansicht Optionen Hilfe
] '
Pogd-ma(ldp 2
Bedienschritte
:
EX
Lagenachfuhrung
Stertseite || zuuck || vor || Drucken
Detektoren
Datenausgabe [
Konfiguration der Datenausgabe fiir die H
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fir die Archivierung in .csv-Dateien.

Telegrammbeschreibung ASCII
Telegrammbeschreibung Binar
Beschreibung des Ethernet IF Response
¥ Telegramms
Beschreibung des Ethernet IP Request
Telegramms

Datenausgabeméglichkeiten des

Verbindungsmodus (Ethernet-)port 2005 / RS422
- - Numerische Daten (welche unter =
& Online Offine E] Fit = d o z @l T b Dl
—_—
Ausgabe einrichten
qung | Ausgangssignale | s | zetsteuerung | D |
Binar 3 Vorspann Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann
Akt Detektor  Wert Min. Lange
Trennzeichen 1 ¥ Detectorl  Datacode-L: String 0 [:]
Telegrammende ANST
Gewshlte Felder Telegrammiznge Statusbyte
T - oo
Ausfubrungszet Aktver Job Frafsunme
Modus: Name: Aktiver Job: 1|Job1 ZyMuszeit: [nfa) Flash: 0.3kB/40.3MB| |X:0 Y:01:0 cor @ @ @ @ 9 9

Abbildung 274: Datenausgabe erstellen. Protokoll : Binar

5.6.2.6 Sensor starten, Daten ausgeben

Mit ,,Start Sensor* werden die Daten auf den SBS Ubertragen und dieser gestartet. Der Sensor ist nun im

Run Modus und gibt die Daten wie definiert aus.

Seite 280
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o|&] R ]

Datei Ansicht Optionen _Hilfe

logd-malldpo 2

sedensinite
£ '
Lagenachfiihrung &
Detektoren
Ausgabe
Ergebnis

[smvete [ zwe ][ v ][ oen

D]

Ergebnis Datacode

Mit dieser Funktion wird der definierte Job auf dem PC
susgefunrt, und das "Ergebnis Statistik” Fenster mit
Detektorliste und Auswerteergebnissen angezeigt.
Die Ausfiihrungszeiten werden in diesem Modus

nicht aktualisiert, da sie vom Sensor nicht vorliegen.

Im Run-Modus werden die detailierten Prifergebnisse
des in der Auswahliiste mariierten

Detektors angezeigt.

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

Trigger / Bidaktualisierur mpg227 tmp.bmp Die angezeigten Parameter variieren in Abhangigkeit
P e ? 'vom ausgewahlten Detektortyp:
Einzelbild
otk Parameter Funktion
e String s
=0 O e, b
®onine O Offine [ [re B langer als die maximal eingestelie [
Ergebnisse/Statistik
Eebrisse Sttt
Detektor_rpetms Score[ms]_ Detektortyp | O=asise P ==l
1 Detector1 ° 1000 7 Datacode String  Abgeschnitten  Stringlange Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8 Q9 Kontrast Korrektur  Modul Hol -
S —
11] P Na N ns N ns ns s nia e S50 0
picees I
Ausfiihrungszeit
e I
Ausfiihrungszeit
ittere
kil ] o ] B [C—
Modus: | Name: | Aktiver Job: 11Job1 | zykuszett: (n/a) | Flash: 0.3k8/40.3M8| [x:0v0L:0 | or @ @ @ @ @ @

Abbildung 275: Starte Sensor
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5.6.3 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.

5.6.3.1 Neues Projekt anlegen

Projekt anlegen unter: Project/Create new project

o I
Create a new project X
Froject narme: | |
Fath: | ClDokurnente und Einstellungen's  Eigens Del___l
Author: | |
Carnrment: i
L
Create 1 | Cancel

Abbildung 276: Neues Projekt anlegen

5.6.3.2 GSD Datei auswahlen

Zunachst muss eine Profinet- fahige Steuerung zum Projekt hinzugefligt werden.

Um die Profinet- Funktionen des SBS Vision Sensors nutzen zu konnen, muss die entsprechende SBS
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 SBS Vision
Sensors unter: .\FESTO\SBS Vision Sensor\Tools\Profinet zu finden.

Install general station description file %
Source path: |.'.Documents'.r‘-.utomatisierung'.S?-‘I 2DE|_SBSI_FESTO_HI\-1I_Pr0jekt'.f‘-.dditionaIFiles'.GSD| E
Content of imported path
@ File Version Language Status Info
E GSDMLV2.3Festo-SBSI-2015030...  3(5/20151.. English SBSI Vision ...

h Install 1 | Cancel
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Abbildung 277: GSD Datei auswahlen und installieren

5.6.3.3 SBS Vision Sensor zum Projekt hinzufiigen

Die SBS Vision Sensor Module werden im Hardware- Katalog unter: Other field devices/ProfiNet
I0/Sensors/ FESTO Industriesensorik GmbH hinzugefiigt.

e | Catalog

|-:Sear|:h:- |
E Filter

b p_[. Controllers
» [ HM
¥ P_[. PC systems
b P__[. Drives & starters
» [ Network compaonents
» (1 Detecting & Menitaring
» [ Distributed 110
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 278: SBS Vision Sensor zum Projekt hinzufiigen
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5.6.3.4 SBS Vision Sensor mit SPS verbinden

Per Drag and Drop kann nun ein SBS Vision Sensor Modul vom Katalog in die Network View gezogen
werden. Der SBS Vision Sensor wird iiber Profinet mit der Steuerung verbunden. (s. Tab Network
View).

& Topology view _|gh, Networkview [IY Device view

g

oo =] o

]

s

[ Properties

% info_ )| & Diagnostics.

Abbildung 279: SBS Vision Sensor mit SPS verbinden

5.6.3.5 Einfiigen der /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 hinzugefligt werden.

Im Beispiel: 2 Byte + |16 Byte Nutzdaten (| Byte: Image ID; | Byte: Result data overrun (s. Modul 3: “Data”
(Von SBS Vision Sensor an Steuerung) (Seite 295)), + 16 Byte Daten). Sind die Daten langer als der
definierte Bereich werden diese abgeschnitten (Result data overrun = I), sind sie kiirzer wird der Rest
bis 16 Byte mit 00h aufgefiillt.

MBS - = Aj @ & [100% [=] =H
P Go 1o network view
r
7]
—
]
B
i (ol |
L [ R
| ] B0]
t —
| Device overview
—. | module Rack [slot |iaddress Qaddress Type Order no Firmwere  Commen ©
dul ksl ddl ddress | Typ d i
H - s o o sasi
» Interface o 0 SBSI
H CTRL (3 bytes)_1 o 1 3 CTRL (3 bytes)
17} STAT (6 bytes)_1 ] 2 1.6 STAT (6 bytes)
H DATA (2 + 16 bytes)_1 0 3 6885 DATA (2 + 16 bytes)
7] REQU (4 + 16 bytes)_1 o 4 .83 REQU (4 + 16 bytes)
7] RESP (4 + 16 bytes)_1 ] 5 86..105 RESP (4 + 16 bytes)

Abbildung 280: /O Daten einfiigen
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5.6.3.6 IP Adresse SBS Vision Sensor im Projekt setzen (Moglichkeit
)]

Die IP Adresse des SBS Vision Sensors kann uiber das Projekt in der Steuerung vergeben werden. Dazu
Option ,,Set IP address in the project auswahlen und IP eingeben. Adresse aus Feld ,,IP address* wird in
den SBS Vision Sensor geschrieben. Die IP Adresse der Steuerung und des SBS Vision Sensors miissen
ungleich sein, aber korrespondieren, d.h. im gleichen Adressraum liegen.

[S Properties |1} Info_| 2 Diagnostics |

Ethemet addresses

Interface networked with

Subnet: [ PNIE_T -]

PROFINET

Abbildung 281: IP Adresse SBS Vision Sensor im Projekt setzen

Der SBS Vision Sensor kann auch ohne laufendes Profinet genutzt, und daher via Vision Sensor Device
Manager konfiguriert werden.

Stimmt die IP des SBS Vision Sensors mit der im TIA Projekt nicht liberein, so wird die Steuerung das
Setzen der IP veranlassen. Dabei wird die urspriingliche Konfiguration im SBS 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.

5.6.3.7 IP Adresse in Vision Sensor Device Manager setzen
(Moglichkeit 2)

Die IP- Adresse des SBS Vision Sensors kann auch tber Vision Sensor Device Manager gesetzt werden,
dazu Option ,,Set IP Address using a different method* im SPS / TIA Interface auswibhlen. IP Adresse lber
Vision Sensor Device Manager setzen s. Kap. Setzen von |P Adresse und Name (Seite 277)

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 285



FES I D Vision Sensor Bedienungsanleitung

[ Properties | "1}info )| 2] Diagnostics

| General [ 10 tags | Texts

b General

~ PROFINETinterface [X1] Efimmeieiemss

Interface networked with

Subnet: | FNIE_1 2

1P protocol

@) se I protoco

PROFINET

Abbildung 282: IP Adresse des SBS Vision Sensors in Vision Sensor Device Manager setzen, Einstellungen
dazu im SPS/TIA Interface

5.6.3.8 Name im TIA Portal setzen

Um den Namen des SBS Vision Sensors aus dem TIA Portal heraus zu setzen gibt es zwei Moglichkeiten:.

5.6.3.8.1 Name automatisch generieren

Der Profinet Name des SBS Vision Sensors 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.

5.6.3.8.2 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 missen DNS kompatibel sein, s. dazu auch Kap.Setzen
von IP Adresse und Name (Seite 277))

Wird der Namen des SBS Vision Sensors auf diesem Wege eingestellt, muss dieser in jedem Fall, wie im
Folgenden unter Name in SBS Vision Sensor schreiben (Seite 287) beschrieben, mit dem ,,Assign
PROFINET device name*“- Tool auf den Sensor geschrieben werden, da dieser sonst nicht tibernommen
wird.

Der Profinet Name im Projekt und im SBS Vision Sensor miissen libereinstimmen.
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[clProperties  |*1}info )| @l Diagnostics |

| General [ 10tags [ Texts
» General il
~ PROFINETintersee [X1] Ethemet addresses
General Interface networked with
Ethemnet addresses
b Advanced options. Subnet: [ PNIE_1 [-]
Hardware identifier
Ha rdware identifier
1P protocol

[& use IP protocol
() SetIPaddress in the project

(® setIPaddress using a difierent method

PROFINET

et PROFINET device name using a different

[ Genersts PROFINET daties s

PROFINETdevice name | sbsi |

Converted name: [sbsi |

Abbildung 283: Name im Projekt setzen

5.6.3.9 Name in SBS Vision Sensor schreiben

Um eine Kommunikation aufbauen zu konnen, muss, wenn dieser aktualisert werden soll, der Profinet-
Name noch in den SBS Vision Sensor geschrieben werden.

Dies geschieht mit dem Tool: Online/Assign PROFINET device name. Dazu entsprechendes Gerit (SBS)
auswahlen und Name mit ,,Assign name* libernehmen.

‘Assign PROFINET device name. I

PROFINET device name: | sbsi [~
Type:  [sesl |

Type ofthe PGIPC interface: ﬁ_PNl‘IE |'|

PGIFC interface: 5] Intel(R} Ethernet Connecti...| ™ @ g

[ Only show devices of the same type

D Only show devices with bad parameter settings

u - [ Only show devices without names
[ Flash LED Accessible devices in the network: I}
IF sddress MAC address Type Name Status
192.168.100.100 00-0E-FO-01-10-04 Festo shsi a oK
192.168.100.102 00-1C06-11-D1C1 57-1200 plc_1 0 OK
192.168.100.105 00-1C-06-11-FD-86  SIMATICHM hmi_1 0 OK

Assign name

Abbildung 284: Name in SBS Vision Sensor schreiben

5.6.3.10 Projekt iibersetzen und auf Steuerung laden

Zum AbschlieBen der Konfiguration und Ubernehmen der Anderungen das Projekt 1. iibersetzen, und 2.
auf die Steuerung laden.
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4 méﬁsconline ¥ o offline ﬂ,m[ﬂ_}éj_u

Abbildung 285: Projekt libersetzen und auf Steuerung laden
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5.6.4 Profinet- Telegrammbeschreibungen SBS

5.6.4.1 Modul I: ,,Control*“ (Von Steuerung an SBS )

Name in Steuerung ,,CTRL (3 bytes)*

Byte-
ytaa . GroBe
Position | .

im "
Bytes

Modul

Name

Datentyp

Bithnummer

Bedeutung

Reset
Error

| Bit

Reset Error |oscht den 4Bit Fehlercode im Modul:
,,Status”.

Steigende Flanke (low ==> high) loscht
Fehlercode.

HW-
Trigger
Disable

| Bit

Dieses Bit dient zum Disable des Hardware
Triggers.

Low (0): Hardware Trigger enabled.

High (1): Hardware Trigger 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 ausgefiihrt.

Falls der Trigger nicht ausgeflihrt 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 298)

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
bleibt low!). S. auch Timing Diagramm, Kap. Fall:
Jobchange nicht méglich (z.B. falsche Job
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Nummer) (Seite 300)

Steigende Flanke (low ==> high): "Switch to Run"
wird ausgeflihrt. Erfolg oder Fehler des Switch to
Run Requests wird angezeigt im Bitfeld "Error”

| 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 300)

Switch
to run

Reserve | | Bit

Reserve | | Bit

Reserve | | Bit

I Reserve | | Byte

Jobnummer auf die umgeschaltet werden soll, bei
der steigenden Flanke des Change-job Bit.

us Binarer Wert |1-255 fiir "Jobnumber Change"

0 steht fiir: ,,Keine Umschaltung”, auch wenn das
Change job Bit wechselt.

Job
number

Beispiel 1.1: Modul | “Control’”’: Trigger Bit gesetzt

Bit muss wechseln von 0 auf |, und so bleiben bis Trigger ack. empfangen wurde.

Byte O Byte | Byte 2
Bit 2:Trigger Bit = |
ge o Reserve Reserve
(Rest nicht relevant in diesem Fall)
07 (06 |05 [04 |03 |02 [0 |00 [17 16|15 |14 |13 12|10 |[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 [0 oo [17 16|15 |14 |13 12|10 |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
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5.6.4.2 Modul 2: “Status” (Von SBS Vision Sensor an Steuerung)

Name in Steuerung,,STAT (6 bytes)*

Byte-
Pzztietion Grofe

in Name Datentyp | Bitnummer | Bedeutung
Bytes

im

Modul

SBS Vision Sensor ist bereit fur die nachste
Auswertung. Ready = I.

Achtung: Das Ready Bit ist ausschlieBlich zu
Anzeige der Bereitschaft des SBS Vision
Sensors 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.)

0 6 Ready | Bit 0

Reserve | Bit |

Acknowledge (Bestatigung) fiir
erfolgreichen Trigger Request (via Trigger
Bit im Modul Control). Acknowledge wird
| Bit 2 geloscht als Response auf das Loschen des
Trigger Bit.

Falls der Trigger nicht ausgefiihrt werden
konnte, bleibt das Trigger Ack-Bit low.

Trigger
acknowledge

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.

| Bit 3 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.

Change job
acknowledge

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 291



Vision Sensor Bedienungsanleitung

Acknowledge (Bestatigung) fiir den
erfolgten Switch-to-run Request (via Switch
to Run Request Bit im Modul Control).
Acknowledge wird geloscht sobald das
Request Bit geloscht wurde. Erfolg oder
Fehler von Switch to run Request wird

| Bit 4 angezeigt im Bitfeld "Error" (Fehlercode "3:
Failure switch to run Request") und Bit
"Operation Mode".

Acknowledge wird gesetzt nachdem Vision
Sensor Configuration Studio geschlossen,
und der Job aus dem Flash geladen wurde,
oder wenn ein Fehler auftrat.

Switch to run
acknowledge

Reserve | Bit 5
Reserve | Bit 6
Reserve | Bit 7

| Reserve | Byte

2 | Bit 0 12 RDBU
Digital '
results (wie | Bit I 09RD
in Ethernet | Bit 2 05 PK
Ausgabe-
daten, jedoch | | Bit 3 06 YE
ohne Langen- | Bit 4 07 BK

information)
| Bit 5 08 GY

Dieses Byte wird gefiillt mit den Ergebnissen
der digitalen Schaltausgange. Die Bitposition
ist fix. Der Wert des Ausgangs wird
definiert im Tab: Ausgabe/Ausgangssignale,
Reserve | Bit 6 Spalte: ,,Logischer Ausdruck®in Vision
Sensor Configuration Studio. Falls nicht
ausgewahlt als Ergebnis- Ausgabe- Pin, oder
falls kein gliltiger logischer Ausdruck
zugewiesen ist, ist der Wert = 0.

Reserve | Bit 7

Nummer des aktuellen Jobs: Jobnumber: |-

3 Job number | U8 255

Image ID (0-255) wird bei jeder Job-
4 Image ID us Ausfiihrung um Eins erhoht, unabhangig von
der Trigger Quelle.

5 Error 4 Bit 4 Bit Fehlercode. Zeigt Fehler bei Requests
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via Modul Control, oder SBS Systemfehler
an. Error wird geloscht durch "Reset error”,
oder bei Uberschrieben durch nichsten
Fehler.

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 &

Reserve | Bit

Operation

P | Bit | = Run 0= Config
mode
Reserve | 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 |01 |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 34|33 (32|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)
o Ready gesetzt auf 0 (Busy)
Byte O Byte | Byte 2
Bit 0: Ready = 0 - ..
Bit 2: Trigger ack. = | Reserve Digitale Ausgange
07 |06 |05 |04 03|02 |01 |00 |17 16|15 |14 |13 ]12 |01 |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

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016
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Byte 3 Byte 4 Byte 5

Job number: Binarer Wert Image ID Error 4Bit

z.B.= 10101010 (=170dez) g Trigger Mode etc.

37 |36 |35 |34 |33 32|31 |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
Seite 294
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5.6.4.3 Modul 3: “Data” (Von SBS Vision Sensor an Steuerung)

Name in Steuerung ,,DATA (2 + 8/16/... bytes)

Byte-
Positi GréBei
‘osmon robein Name | Datentyp | Bithnummer | Bedeutung
im Bytes
Modul
Image Image ID (0-255) wird bei jeder Job-
0 | D g | 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 Configuration Studio unter
) 3 €’> 4 ' Result | Byte- "Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische
P data array Nutzdaten".
128,256 A ' .
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 Configuration Studio unter
"Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische Nutzdaten".

Byte O Byte | Byte2..n
Ergebnis Daten: wie definiertin
Vision Sensor Configuration Studio unter
Image ID Ergebnis Daten, ... "Ausgabe/Datenausgabe/
Detektorspezifische Nutzdaten"
in Binar- Format.
0706|0504 03fo2forfoofr7|refrs|raliza|i2a|i]|10]|27 |26 [25 |24 |23 [22 |21 |20
5.6.4.4 Modul 4: ,,Request‘ (Von Steuerung an SBS)
Name in Steuerung ,,REQU (4 + 8/16/... bytes)*
Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 295




FESTO

Vision Sensor Bedienungsanleitung

Byte-
Position | GroBein 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
Identisch mit
Ethernet/ TCP
One block of 8, rAeq}:JeSts s
4 16, 32, 64, 128 or | Request data Byte- array n .ang,
256 Bytes Serielle
Yt Kommunikation
BINAR (Seite 357)

5.6.4.5 Modul 5: ,,Response*‘ (Von Steuerung an SBS)
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 us
Request
Resul
esult . Response Daten wurden
data | Bit 0 .
| I overrun abgeschnitten
Reserve | 7 Bit -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 az:a responses s. Anhang: ... Serielle
256 Bytes 4 Kommunikation BINAR (Seite 357)

5.6.4.6 Start- | Ende- Kriterien je Profinet Kommando

Kommando (Modul
,,Control*)

Start- Bedingung
(Modul ,,Status®)

Bestatigung Annahme
(Modul ,,Status®)

Bestatigung Ausfuihrung
(Modul ,,Status®)

Seite 296
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Trigger Ready = High Trigger Ack = High Image ID wechselt

Change Job / Job Change Ack = High Job Nr. wechselt

Switch to run apvjram" Mode =" | s\witch to run Ack = High | Operation Mode = High
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5.6.5 Timing Diagramme zur SBS Vision Sensor Profinet
Kommunikation mit einer SPS

5.6.5.1 Fall: Trigger ok

Trigger (ok)

Trigger Bit /W
7

Trigger Ack

Bit

Ready Bit

Image ID

Error
Trigger

Sensor
undefined

Minimum

Abbildung 286: Timing Trigger ok

5.6.5.2 Fall: Trigger nicht moglich (not ready)

Trigger (not ready)

Z

Trigger Bit

Reset Error

Bit

Trigger Ack
Bit

Ready Bit

Image ID

Error Trigger

Sensor
undefined

Abbildung 287: Timing Trigger not ready

Seite 298
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5.6.5.3 Fall: Jobchange ok

Jobchange (ok)
Jobnumb
crman 229% %,

Jobchange
Bit

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange ﬁ Sensor

Abbildung 288: Timing Jobwechsel ok

5.6.5.4 Fall: Jobchange delayed

Jobchange (delayed)
Jobnumb.
ol
Jobchange W %

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange ﬁ Sensor

Abbildung 289: Timing Jobwechsel verzogert
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5.6.5.5 Fall: Jobchange nicht moglich (z.B. falsche Job Nummer)

Jobchange (not possible)

el /1)) 7

Jobchange
Bit

Reset Error

Bit
Jobchange
Ack Bit >

% PLC
Jobnumber Sensor
Error
Jobchange

Abbildung 290: Timing Jobwechsel nicht moglich

5.6.5.6 Fall: Switch to run ok

Switch to run (ok)

gnlitch-to-run V /%

Switch-to-run
Ack Bit

Operation ™
Mode Bit I

Error ﬁ
Sensor
Switch-to-run

Abbildung 291: Timing Switch to run ok

5.6.5.7 Fall: Switch to run nicht moglich

Switch to run (not possible)

Switch-to-run %
Bit V

Reset Error
Bit

N

Switch-to-run

Ack Bit
Operation
Mode Bit No switch possible (€.g. no job in sensor)
% PLC

Error ’
Switch-to-run

Sensor

Abbildung 292: Switch to run nicht moglich
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5.6.5.8 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 SBS (z.B.
32ms), dazu kommen kann, dass READY nie Low wird.

3. READY sollte immer High sein bevor ein Trigger Request gesendet wird

5.6.5.9 Request Sequenzen

5.6.5.9.1 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)

5.6.5.9.2 Trigger Request Reihenfolge

|. 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.

5.6.5.9.3 Change)Job Request Reihenfolge

|. Setze Byte Jobnummer im Control Modul auf den gewlinschten Wert.
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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: ChangeJob erfolgreich) Abfrage ChangeJob Bit = Low

7. (Fall: ChangeJob erfolgreich) Abfrage Jobnummer im Status Modul. Wenn Jobnummer korrekt =
Jobwechsel abgeschlossen.

8. (Fall: ChangeJob 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)

5.6.5.9.4 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.

5.6.5.9.5 Reihenfolge fiir Requests via Request / Response Modul:
I. Request ID und Request Daten setzen.

2. Request Key wird inkrementiert.

3. SPS wartet bis Request Key gespiegelt wurde im Response Key.

4. SPS liest Ergebnisse mit Fehlercodes. Siehe TCP Payload.
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5.6.5.9.6 Error Reset (dargestellt im Usecase ‘‘Jobchange not possible’’)
I) Reset durch “Reset Error Bit”

2) Error Bits werden iiberschrieben durch neue Error Bits
5.7 Vision Sensor EtherNet/IP, Einleitung

Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des Vision Sensors mit EtherNet/IP.

Zum Datenaustausch zwischen Vision Sensor und SPS via EtherNet/IP werden dazu im Folgenden neben
dem elektrischen Anschluss die erforderlichen Einstellungen im Vision Sensor und in der SPS (beispielhaft
fir Rockwell RSLogix) beschrieben.

5.7.1 Elektrischer Anschluss des Vision Sensors im EtherNet/IP-
Netzwerk

Der Vision Sensor wird per Ethernet Verbindung tber einen EtherNet/IP Switch mit dem Netzwerk
verbunden.
Vision Sensor Ethernet connections

Switch
Gateway: 192.168.100.1

Host, Network, Internet...

[ F— .-

. l . . . l
IP 192.168.100.105 IP 192.168.100.102 IP 192.168.100.101 IP 192.168.100.100 IP 192.168.100.99 IP 192.168.100.98
HMI Panel §7-1200 Laptop. Vision Sensor Vision Sensor Vision Sensor

Abbildung 293: Verbindung tiber EtherNet/IP Switch

5.7.2 Konfiguration des SBS Vision Sensors fiir den Einsatz mit
EtherNet/IP

Im Beispiel hier wird die Konfiguration des SBS Vision Sensors beschrieben.
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5.7.2.1 Einstellungen in Vision Sensor Device Manager

o =2 %
o~ 2
|Aktve Sensoren
1P-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp  Variai Version Mode Hersteller
1]a 192,168.100.100 112.3.1 Run
startseite || zuick || vor || Drucken

Finden / Aktiven Sensor hinzufligen ||
Werden in der Auswahlliste Aktive
Sensoren keine Eintrage angezeigt, obwohl

ein Sensor angeschlossen ist, gehen Sie wie
Kl ] [#) | folgtvor:

Fensoren fiir Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version Finde
1/@ Codeleser - * 1.78.1 -

Um nach am PC angeschlossenen, oder im
Netzwerk verfugbaren Senseren zu suchen,
Klicken Sie auf Button “Finden” .

Aktiven Sensor hinzufiigen:

e T Wenn Thnen die IP-Adresse des Sensors
bekannt ist, geben Sie diese in das Feld IP-
Adresse ein und klicken Sie anschlieBend

W r Adresse | . . . "] l Hinzufugen l auf Button "Hinzufiigen”. I
Fmre G oot v B Al ( meeree] B
Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen ] [ Einstellungen
IP Adresse (PC) 169.254.21.63 Subnetz-Maske 0.0.0.0 PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abbildung 294: Der SBS Vision Sensor wird in Vision Sensor Device 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.

5.7.2.2 Setzen von IP Adresse und Name

r @ EE R
IF Adresse 192,165.140.12
Subnetz-Maske E 255,255, 255.000
Gateway 192,168, 140.1
DHCP
Sensorname
Setzen ] [ Abbrechen
L™ 4

Abbildung 295: Setzen von IP und Name
Hier werden die IP Adresse des SBS Vision Sensors und dessen Name vergeben.
Wi ichtige Voraussetzungen:

Fur eine funktionierende Profinet Kommunikation miissen:

« die IP- Adressen von SBS Vision Sensor und Steuerung korrespondieren (gleicher Adressraum)!
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5.7.2.3 Vision Sensor Configuration Studio 6ffnen

Mit Click auf ,,Konfigurieren® in Vision Sensor Device Manager, und auf ,,OK* im folgenden Dialog startet
Vision Sensor Configuration Studio.

23|

Run-Modus des Sensors wird gestoppt, Machten Sie fortsetzen?

‘ 00}( H x.ﬁ.bbrechen

L

Abbildung 296: Vision Sensor Configuration Studio 6ffnen

5.7.2.4 Schnittstelle ‘“EtherNet/IP”’ auswahlen

Unter Ausgabe/Schnittstellen/EtherNet/IP wird liber die Checkbox die EtherNet/IP Schnittstelle
ausgewahlt.

. - =EE=
Datei Ansicht Optionen Hilfe
] '
Pogd-ma(ldp 2
Bedienschritte
:
EX
Lagenachfuhrung
stertseite | [ zuock || vor || Drucen |
Detektoren
schnittstellen il
In diesem Reiter selektieren und aktivieren
Sie die genutzten digitalen Ein-/Ausgange
und die Schnittstellen zur Datenausgabe: [
Parameter Beschreibung Einstellung 1
¥ Interne I/0 Die interne 1/O Auswahimaglid
Trigger { Bidaktualisierung ist per default  ob die Ein-
27 tmp bmp aktiv. Ausgange als
Einzelbid oder NPN betr
Trigger werden.
i
LGLE i Seriell friods  AusiEmER G
definierten zwischen RS2
Verbindungsmocus Datenpaketes und RS422
- N uber die Schnittstelle ||
& Online Offine E] Fit = = St z QI | Dl
_—
Ausgabe einrichten
Pinbelegung | Ausgangssignale | Schnittstelen | Zeitsteuerung | Datenausgabe |
Name Enstelung 1 Enstelung 2 Enstelung 3 Logische Ausgance | Aktiv
1 Interne /O PNP ¥ e
2| Seriel [Rs422 % | 1920084 BER o =)
3 | Externe 1/0 Erweiterung 8 Eingange, 32 Ausaange v
4 |Ethernet {2006 H {0ut)2005
5 | Etherhet/IP
6 Profinet VE}
Modus: Name: Aktiver Job: 1|Job1 ZyMuszeit: [nfa) Flash: 0.3kB/40.3MB| |X:0 Y:01:0 cor @ @ @ @ 9 9

Abbildung 297: Aktivierung EtherNet/IP in Vision Sensor Configuration Studio

5.7.2.5 Telegramm definieren

Im Tab Datenausgabe konnen die Daten, die ausgegeben werden sollen frei definiert werden. Dies muss
fur EtherNet/IP im Format ,,Binar* erfolgen.

5.7.2.5.1 Definition der Ausgabedaten

Die Ausgabedaten selbst werden identisch wie bei Ausgabe Uber Ethernet TCP/IP oder RS422 in: Vision
Sensor Configuration Studio/Ausgabe/Datenausgabe konfiguriert.
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Die Beschreibung dazu ist zu finden in der Bedienungsanleitung in Kapitel Datenausgabe (Seite 201) mit
Aufruf iber: Vision Sensor Configuration Studio/Hilfe/Bedienungsanleitung.

[S[E[ ]

Datei Ansicht Optionen Hife

prd@-celjep ?

1
EX

Lagenachfihrung

startseite || zuuck || vor || Drucken

Detekioren

Ausgabe Datenausgabe

Ergebnis Konfiguration der Datenausgabe fiir die
seriellen Schnittstellen RS 422 und Ethernet
sowie fur die Archivierung in .csv-Dateien.

P
8
3
£
7
g
D]

Sensor starten

Telegrammbeschreibung ASCII
Telegrammbeschreibung Binar
Beschreibung des Ethernet IP Response

= Telegramms
Trigger { Bidaktualisierung | Beschreibung des Ethernet IP Request
MPY227 tmp bmp | Telegramms
Einzelbiid
Trigger Datenausgabeméglichkeiten des
Kontinuierich

Verbindungsmodus (Ethernet-)port 2005 / RS422
Numerische Daten (welche unter

s < Start > folcds
@ Online Gffine E] Fit S [4] I [+]

I

Ausgabe einrichten
Pirbelequng | Ausgangssignale | i | zeitsteuerung | D |
Vorspann Detektorspezifische Nutzdaten
Nachspann
z= o s o o
Trennzeichen 1« Detectorl | Datacode-1: String ] [:]
Gewshlte Felder Telegrammiznge Statusbyte
Detektorergebrisse Digitalausgange Log. Ausgange gl
PR P e
Modus: | Mame: | Aktiver Job: 1[Job1 | zykuszeit: (nfa) | Flash: 0.3kB[40.3MB| |X:0Y:01:0 ot Q@ @ @ Q@ Q9 9

Abbildung 298: Datenausgabe erstellen. Protokoll : Binar

5.7.2.6 Sensor starten, Daten ausgeben

Mit ,,Start Sensor* werden die Daten auf den SBS Ubertragen und dieser gestartet. Der Sensor ist nunim
Run Modus und gibt die Daten wie definiert aus.

IBEIES
logd-pellep 2
Bedienschritte
[smnee J[_ama_J[_w ) [ owem

)

N Ergebnis Datacode

5 st [ > L
Ergebnisse/Statistik
Erebnise sttt
Detektor Ergebnis Score [ms] Detektortyp e Alle Auswertungen Riicksetzer
1 Detectorl ° 1000 7 Datacode String  Abgeschnitten  Stringlange QL Q2 Q3 Q4 Q5 Q6 Q7 Q8 Q9 Kontrast Korrektur  Modul Hot -
Guttsle
11 16 nfa nfa nfa nfa nfa nja nfa nja nfa 55 0 10
l I D I D) ms
Modis: | Name: | Actverdob: 1pobt | dusst @) | Feshs 0,310/ 0.3m8] [xovoro o @ @ @ 0 0 O

Abbildung 299: Starte Sensor
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5.7.3 EtherNet/IP Protokoll

EtherNet/IP hat ein vordefiniertes Protokoll, das aus zwei Assemblies besteht:

- Assembly request (SPS an Sensor, 344 bytes lang) und
- Assembly response (Sensor an SPS, 444 bytes lang)

5.7.3.1 Assembly request
Request key

Position O (Byte 0 und ) sind der “Request key”. Jede Anderung im Request key signalisiert dem
Sensor, dass neue Daten im Assembly request bereit stehen. Die Request key- Anderung |st ein
Kommando aus wie z.B. Trigger, Job change...

Kommando Konfiguration

Das Kommando Konfiguration beginnt an Position 2 und hat die GroBe von 2 Bytes (Byte 2 und 3).
Als Kommandos konnen gewihlt werden: ,, Trigger®, ,,Change job" und ,,Set reference string™.

- Trigger: Einen Trigger auslosen (eine neue Bildaufnahme auslosen), Code: 0x01
- Change job: Kommando um auf einen anderen Job umzuschalten Code: 0x02

Kommandos, die weitere Argumente benétigen wie: “Change job” miissen diese Information an der
richtigen Byte Position enthalten: Die Jobnummer ist ein Integer Wert mit Position “pnValuelnt” (Byte
264), die Lange ist | Byte, der Parameter “unNumint” (Byte 6) muss dabei auf ““I”’ gesetzt werden.

Beispiele
Trigger
Request structure Key ID
Storage unKey unld
Byte position 0 2
Request pattern Count 0xO0l
Change Job
Request structure Key ID Numlnt Job number
Storage unKey unld Numint Valuelnt[0]
Byte position 0 2 6 264
Request pattern Count 0x02 0x0l1 Job no.
Set reference string permanent
Request Key |ID Ler?gth of Numint Ref. Detector | Parameter | Parameter
structure string String | number number type
Storage unKey | unld | NumChar | Numint | Char Int[0] Int[I] Int[2]
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Byte. o |2 |4 6 8 264 268 272
position
RequUest | Count | 0x05 | 0x01 0x03  |[0x43 | 0xOl 0x65 Ox0A
pattern
. Example | | Constant Ex;%mple Example | Command | Example
Explanation stringf. | for set ref. param. type
character | value s ) .
C detector | | string string
Set reference string temporary
Request Key |ID Ler?gth of Numint Ref. Detector | Parameter | Parameter
structure string String | number number type
Storage unKey | unld | NumChar | Numint | Char Int[0] Int[I] Int[2]
Bytz'a' 0 2 4 6 8 264 268 272
position
ReQUESt | Count | 0x06 | Ox02 0x03 Ol vl 0x65 0x0A
pattern 0x42
‘ Example 2 | Constant Exz%mple Example | Command | Example
Explanation stringf. | for set ref. param. type
character | value x P . )
AB detector | | string string

5.7.3.1.1 Sensor Ready: Signalverlauf und Handshake

Das Ready Signal ist ein Hardware I/O. Einen Trigger zu schicken ist nur erlaubt / nur sinnvoll wenn der
Ausgang “Ready” = High ist.

Nach dem ersten Verbinden von Sensor und SPS ist der Sensor auf ,,Ready- Status*, da sonst keine
Verbindung liber EtherNet/IP zustande gekommen wire.

Das folgende Timing- Diagram zeigt das /O Signal “Ready” in Beziehung zu den EtherNet/IP Kommandos,
und das Beispiel einer typischen Trigger- Sequenz.
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Trigger (ok)

i /.

Request unKey

Trigger:
Response unlD

Response unKey

Response
un Image Count

Abbildung 300: EtherNet/IP, Sensor Ready

5.7.3.2 Assembly response

Anwenderdefinierte Datenausgabe, konfiguriert in “Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische
Nutzdaten”
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Fie Options WYiew Help

fod@-m@llep 2

Alignment

rame | [ eev || wew  |[ e |

e

Detector

Sutput Data output, Telegram

Result Configuration of data output via serial

interfaces RS 422 and Ethernet as well as
for archiving in .cvs, files.

on of ASCIl telegram

on of binary telegram
Description of Ethernet IP Response telegram

13
5

Start sensor

on of Ethernet IP Request telegram
Triggerlmage update

[ Communication settings
Communication Ethernet RS422
Connection mode To Sensor, Selectable in Tab
= - = - Play - [:] C] Command (SW- Protacol (Binary or
@ orine O offine E] Fit s Versionen later sCIn)

Configure output

fomapping | Digtaloutput | Interfaces | Timng | Telegram |

Start Payload

‘ Active Detector _ Yalue Min. length
] 1 | Detektort Datacode-1: Stri S
Save ta file Selected fields Data length Status

5
mtectr resut <] bl wipts Logial aututs
Execution time Active job no. Checksum Down

‘ Mode: Config | Mame: mko | Active job: 1|Jobl | Cyde time: (nfa) | Flash: 0.3kB[40.0MB ||x:nv:m:n H o @ @ @ @ O

Traller

i

\
\
Separator [
End of Telearam [

| [ans1 5

©

Abbildung 301: Anwenderdefinierte Datenausgabe

Abhangig von der Art der Ausgabedaten sind diese zu finden im Assembly Response an Position:
- Boolean: byte 92 (pucBool)

- String: byte 116 (pcString)

- Integer: byte 244 (pnint)

Beispiel: Trigger Handshake

00 00 00 oo[12 s4]o1]oo poJoe 0o 00 0o 0o 0o 0o oo o 0o 00 00 00 0O 00 00 00 00 0O 00 00 0O DO 00 00 00 0 00 0D 00 00

00 00 00 00 GF 07 6 00 1a\00 00 00 9e 00 00 00 00 00 00 00 02 00 00 00 01 00 00 00 OL 00 00 00 01 00 00 00 00 00 00 00

0o 00 00 o 00 of 00 00 Bg 00 00 00 0O 00 00 05 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0O OO 00 00 00 00 7c 00 00 00 44 45 4d 4f

34 00 0o og/00 0o od oo oo od 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO 0O 00 00 0O 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00

oo 00 oo gh 0o oo od\oo oo ao 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO 0O 00 00 0O 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0O 00 0O 00

0o 00 0040 0o oo oo\oo oo ao 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO 0O 00 00 0O 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0O 00 0O 00
0.0

a0 RE’!ELI—’BSW hego o 00 00 OEOO 00 g oa 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
00 0 00 09 00 00 ®0 00 00 00 00 O ;EQE &0 o 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO0 00 00 00 00 00 00 00

0 0 00
oo [@teireneh oo oo @ﬁ"@%%@ @bmmqbqﬂ@@rq@qﬂ 00 00 00 00 00 00 00 00 0C 00 00 00 00 00 ©0 Q0 00 00 00 Q0
00 00 0D DO 00 00 00 O ) 0 0 00 00 0D DO DO 00 00 0D 00 0O 0D 00 00 00 00 00 DO 00 00 00
00 00 0D DO 00 0D 00 00 DO 00 00 0O 00 00 00 00 DO 00 00 00 00 DO 0D 00 00 00 DO 0D 00 DO 00 00 0D 00 0O 00 00 00 00 0O
00 00 00 0O

12 34' @100 0o 00 00 0o 00 00 00 00 00 00 00 00 0O 00 00 00 00 0O 00 00 00 00 0O 00 00 00 00 00 0D 00 00 00 00 00 00 00
St~go 00 D0 0D DO 00 00 00 00 DO 00 00 00 00 DO 00 00 00 00 0O 00 00 0O 00 00 00 00 0O 00 0D 00 00 04 00 0O 00

00 90 00 00 09 DO 00 DO 00 GO DO 00 DO 00 00 00 00 DO 00 00 0O 00 00 00 00 0O 00 0D 00 00 00 00 0O 00

0 00 00 00 B0 eques¥ COMMAnGo oo 0o 0o 00 00 00 00 00 00 00 00 0D 00 00 00 0O GO0 00 00 00 0O 0D 00 00

00 00 00 DO 0D DO 00 00 DO 0D DO 00 00 00 00 DO 0O 00 0O 00 DO 00 00 DO 00 00 00 00 0O 00 0D 00 00 0O 00 0D 00

00 00 DO 00 00 00 00 DO 0D 00 00 00 00 0D DO DO 00 00 0D DO 0O 00 00 00 00 0O 0D 0O 00 00 00 GO0 DO 00 00 00
0 00 00 0D DO 00 00 00 0D DO 0O 00D 00 0O DO 00 0D 00 00 00 00 00 DO OO0 00 00 00 DO OO0 00 00 00 DO 0D 00 0O

B%mmaﬁ %%gl 00 0D DO DO 00 00 00 DO 0O 0D 0O 00 OO 00 00 DO 00 00 00 00 DO OO0 0D 00 00 DO 0D 00 0O
00 00 00 00 00 00 Q0 00 00 00 00 00 OO 00 00 00 QO 0O

Abbildung 302: EtherNet/IP, Trigger Handshake

Response and request bytes

Seite 310 Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung FES I D

oo DDBDD 20 ZE 05 00 0o DD % oo 00 00 00 00 00 00 00 OO0 OO0 00 00 00 OO0 00 OO0 o0

oo oo gla Eﬁ& oo 00 00 o0 00 Ob DD DD oo 3d 00 00 00 00 00 00 oo

0z oo o 00 01 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00
oo 00.00 oo os oo
43 00 oo oo 00 00 00 0o

oo oo DD oo oo DD oo o0 oo oo
0o 00 00 00 00 OO0 00 00 00 o0
oo oo oo oo oo _0o oo oo oo oo

oo oo oo D 0 00 00 o0 oo o 0 0o Do oo 0o o0 00 00 00 00 00 00 o0
00 00 00 00 Jor-aa—od Di ﬁa Dms a& Qo 00 00 00 00 00 0o 0o 0D 0o 00 00 00 oo
0o 00 00 00 00 0O 00 o u 0o 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO0 00 oo
oo 00 00 00 00 OO 00 00 0O OO0 00 OO0 00 OO0 00 OO0 00 OO OO0 00 00 OO0 OO0 00 00 00 OO0 0D OO0 o0
oo oo oo o0 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 o0 o0 00 00 00 o0 oo
oo o0 o0 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 DO 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 OO0 oo
Qo o0 o0 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00

o 20@ ’ ’ 43 00 00 00 OO0 00 00 00 00 00 OO 00 OO 00 00 DO 00 00 00 00 OO
o0 oo o6 o o oo oo DD 00 00 00 00 00 00 00 00 OO0 OO0 00 00 00 00 OO0 00 00 00 00 00

oo oo oo DD oo 0o 00 00 00 00 00 OO0 0D 00 00 OO0 OO0 00 00 OO0 00 00 00 00 00 00 OO0 oo oo
oo oo oo oo 00 0o o0 oo o0 o0 o0 o0 o0 0o o0 oo oo oo 00 o0 00 00 00 00 00 00 00 oo oo
oo oo oo o0 oo oo oo o0 oo 00 oo oo oo 00 0o o0 00 00 00 00 00 00 00 o0
Qo oo oo oo DD oo oo o0 oo 00 oo oo oo DD 0o oo o0 00 00 00 00 00 00 00

00 00 00 0o oo, oo 00 00 00 00 00 00 00 OO DD oo
oo oo DD oo o oo 00 00 00 00 QO 00 00 00 00 OO
oo oo oo DD o oo ho o0 "o D n oo oo oo DDDD oo DDDD

oo DD-D 00 0o oo 0D 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 0o oo 00 oo o0 00 o0 oo
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Abbildung 303: EtherNet/IP, Response und Request Bytes

Die komplette Dokumentation ist am Ende dieses Kapitels zu finden.

5.7.4 Implementierung des Vision Sensors in die RSLogix

Einrichtung einer Netzwerkverbindung zwischen RSLogix und einem Sensor durch Hinzufligen eines
generischen Ethernet Moduls im Ethernet I/O Netzwerk fiir jeden Sensor.

£5] 1/0 Configuration
- Backplane, 1739-417 /A Yirtual Chassis
A0 [1] 1729-L60 Example
Bl [2] Etherhet/P Ethi
=z Ethernet
Bl EtherMet/IP Etht
Bl ETHERMET-MODULE Eth2

Abbildung 304: EtherNet/IP, Ethernet Module

Das passende, in der SPS integrierte Netzwerkadapter muss noch konfiguriert werden.

In diesem Beispiel ist die IP Adresse der RSLogix 192.168.100.84, diese kann durch Rechtsklick auf
,,EtherNet/IP Eth|“=>»*“New Module” konfiguriert werden.*
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Abbildung 305: EtherNet/IP, neues Ethernet Modul
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*... MainRoutine
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Motion Groups
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L3 Module-Defined
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2-£3 10 Configuration
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fa [0]1756-L62 FESTO
£ B [111756-ENBT/A Ethl

Module Definttion

Type 1756-ENBT 1756 10100 Mbps Ethemet Bidge, Twisted-Pair Media
5 Add-On Instructions Vendor: Alen-Bradiey
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: Name ©) Pavate Network:
L[ strings
L Add-On-Defined Descrigtion:
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Status | Offine
lodule Faut
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Apply

Abbildung 306: EtherNet/IP, Adresse

5.7.4.1 Via Generic Profile

Jeder Sensor wird als “Generic Ethernet Module”, wie in den zwei folgenden Screenshots gezeigt,

hinzugefiigt. Eingeben der IP Adresse des Sensors (wie zuvor in Vision Sensor Device Manager vergeben)
und die Anzahl der Ein- und Ausgabe- Bytes wie im Screenshot zu sehen.
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Katalog | Madulerkennung | Favorten &
el P Lo
Catalog Number Description ~  Vendor Category
Festo SBS Vision Sensor SBSI Fesio Generic Device(deprecated forn..
1 von 248 Modultypen Gefunden
[7] Beim Erstellen schlieRen [ Erstellen | [ SchlieBen| [ Hilte |
Abbildung 307: EtherNet/IP, Generic Modul auswahlen
7 Module Properties Report: Ethl (ETHERNET-MODULE 1.1}
(25 Add-On Instructions
££3 Data Types General | Connestion | Modulz Info
g User-Defined Type: ETHERNET-MODULE Generic Ethemet Madule
Eﬂ Strings Wendor: Allen-Bradley
L Add-On-Defined Parent b
m Predefined (e @ Connection Parameters
gy Module-Defined s 2
; D Trends escrphion: - \
£-£3 10 Configuration s

(=483 1756 Backplane, 1756-A4 8
80 [0]1756-L62 Rockwell_Ver_20
- fl [1]11756-ENBT/A Ethl

Cornm Farmat:| Diata - SINT .
Configurstjor: 1

=] 395 Ethernet 166 R Status Input:
i B 1756-FNRT/AEth
] ETHERNET-MODULE Eth2 ) | ©) Host Name: Status Dutput

Abbildung 308: EtherNet/IP, Anzahl der Input und Output Bytes

Diesen Schritt mit entsprechendem Name und IP Adresse fiir jeden Sensor wiederholen, der Rest der
Einstellungen ist identisch.

5.7.4.2 Via EDS-File

Falls zuvor ein EDS File installiert wurde kann der Eintrag ,,FESTO SBS” direkt in der Liste der
verfiigbaren Module ausgewahlt warden.

Assembly size und Assembly instance werden in diesem Fall automatisch gesetzt. Nur die IP Adresse des
SBS Vision Sensors muss noch eingegeben werden.
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Modultyp auswahlen
s
Catalog Number Description «  Vendor Category
Festo 5BSI Wision Sensor $BSI Festo

Generic Device{deprecated forn..

1 von 248 Modultypen Gefunden

Zu Favoriten hinzufiigen

[] Beim Erstellen schlieBen

[ Erstellen | [ SchlieBen | |

Hilte |

Abbildung 309: EtherNet/IP, Auswahl Generic Modul

& New Module

Program Tags

+. [ MainRoutine

General* | Connection | Module Info | Intemet Pratocol | Port Configuration|

-, Add-On-Defined
L, Predefined
L5 Module-Defined
[ Trends b
£ /0 Configuration
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S=| Motion Groups s o
(3 Ungrouped Axes
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-% Strings Description: () Private Network:

@ IP Address

(©) Host Name:

192.168.1

192 . 168 . 100 . 100

Status: Creating

0k

| [ Cael | [ Heln

Abbildung 310: EtherNet/IP, IP-Adresse setzen, EDS- file

5.7.5 Ergebnis Daten: Assembly response

Anwenderdefinierte Datenausgabe, konfiguriert in “Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische

Nutzdaten.
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Abbildung 31 1: EtherNet/IP, Ergebnis Daten

Abhangig von der Art der Ausgabedaten, sind diese zu finden im Assembly Response an Position:

- Boolean: byte 92 (pucBool)

= Controller Example.
Controller Tags
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Abbildung 312: EtherNet/IP, Output data, Bool
- String: byte |16 (pcString)
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Abbildung 313: EtherNet/IP, Output data, String
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- Integer: byte 244 (pnint)
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Abbildung 314: EtherNet/IP, Output data, Int

Um die Boolschen Ergebnisse von Q| bis Q3 zu erhalten, muss deren Ubertragung in der FESTO Vision
Sensor Configuration Studio- Software aktiviert werden unter: Ausgabe/Datenausgabe/Digitalausgange.

Bei korrekter Einstellung, sind diese zu finden unter: Q| = Eth2:l.Data[60].01, Q2 = Eth2:|.Data[60].02,
Q3 = Eth2:.Data[60].03

5.7.6 EtherNet/IP, Anhang

5.7.6.1 Assembly Request

Kommunikations Einstellungen

Description: Request posted from PLC to Vision Sensor
Class: Class |

nAssemblylnstance: 100

nType: AssemblyConsuming

nLength (bytes): 344

szAssemblyName: AssemblyRequest

Assembly Request
Der Vision Sensor empfingt einen Daten Frame mit 344 bytes.
Um Kommandos abzusetzen den Anweisungen folgen.

Jedes Byte entspricht den Werten, die von der SPS zum Sensor geschickt werden. Die Position definiert
das genutzte Byte und die GroBe definiert die Lange des Kommandos.

. Size Data ..
Position Member Description

(bytes) type
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0 2 unKey ulé request key, eg. a request counter
) ) unld Ul6 ‘r'eq':Jest ID, eg. for requests "trigger", "change
job
4 2 unNumChar Ulé | no. of valid char parameters
6 2 unNumlnt Ulé | no. of valid int parameters
8 256 pcValueChar[RQST_ I8 char parameters for request, member may
NUM_CHAR] only hold one string

|6 int parameters for
request

264 80 6 int parameters for request

Request Key:

Der Request Key steht an Position 0 (Byte 0) und ist 2 Bytes lang. Um die Anderung eines Parameters der
gesendet wurde zu bestatigen muss dieser um einen beliebigen Wert inkrementiert werden. Dies ist
erforderlich, um das Kommando abzusetzen / zu validieren.

Beispiel:

Im Vision Sensor Trigger auslosen. Der Default Code des Request Key ist 0x0 0x0. Nach der Trigger
konfiguration (Beschreibung s. u. ), Request Key inkrementieren um den Trigger auszul6sen. Der Request
Key Code ist nun: 0x0 0x2.

Position 0:

Byte | Byte O

Always 0 00000010

Kommando Konfiguration:

Der Request Key hat eine GroBe von 2 Bytes (Position 0 und I). Das Kommando beginnt an Position 2
und ist 2 Bytes lang. Uber die Request ID sind die Kommandos: Trigger, Change job, Statistics reset,
Auto shutter, Teach permanent oder temporary, wahlbar.

Position 2:
Byte 3 Byte 2
Always 0 00000001
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Change job: Code: 0x0 0x2 an Position 2 schreiben. LSB an Position 6 auf "1" setzen. (Standard Version:
Job | oder Job 2, Advanced Version: 255 Jobs). Job Nummer (4 Bytes) an Position / Byte 264 schreiben.

Um den Request zu validieren, den Requeset key inkrementieren. Um danach den Job zu wechseln muss
ein Trigger abgesetzt werden. (Wichtig: LSB an Position 6 auf "0" setzen)

Position 2:
Byte 3 Byte 2
Always 0 00000010
Position 6:
Byte 7 Byte 6
Always 0 0000 0001
Position 264:
Byte 265 Byte 264
Always 0 00000010
Byte 3 Byte 2
Always 0 00000100

Auto Shutter: Code: 0x0 0x7 an Position 2 schreiben.

Position 2:
Byte 3 Byte 2
Always 0 00000111

Permanent teach: Dieses Einlernen wird permanent gespreichert, d.h. das neue Referenzmuster / Kontur
etc. bleibt auch nach einem Reset im Sensor gespeichert. Code: 0x0 0x8 an position 2 schreiben. Trigger
setzen um Kommando auszufiihren und Request Key inkrementieren.

Position 2:
Byte 3 Byte 2
Always 0 0000 1000

Temporary teach: Dieses Einlernen erfolgt temporart, d.h. das neue Referenzmuster / Kontur etc. ist
nach einem Reset nicht mehr verfiigbar. Code: 0x0 0x9 an position 2 schreiben. Trigger setzen um
Kommando auszufiihren und Request Key inkrementieren.

Position 2:
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Byte 3 Byte 2
Always on 0 0000 1001
Summary of available commands:
Commands Position Size Code
Trigger 2 2 0x0 Ox|
Change job 2 2 0x0 0x2
Job number 264 4 Job number
Statistics reset 2 2 0x0 Ox4
Auto shutter 2 2 0x0 Ox7
Permanent teach 2 2 0x0 0x8
Temporary teach 2 2 0x0 0x9

Beispiel: Um einen Trigger zu setzen: Code 0x0 Ox | an Position 2 schreiben. Request Key an Position 0
verandern: 0x0 0x2 => 0x0 Ox4. Der Vision Sensor startet eine neue Bildaufnahme.

Wichtig: Vergessen sie nicht den Request Key zu inkremetieren um das Kommando zu validieren.

5.7.6.2 Assembly Response

Communication settings

Description: Response returned from Vision Sensor to PLC
Class: Class |

nAssemblylnstance: 101

nType: AssemblyProducing

nLength (bytes): 444

szAssemblyName: AssemblyResponse

Assembly Response

Assembly Responses sind Daten, die vom Sensor gesendet werden, nachdem dieser Kommandos, die er
von der SPS oder einem Programm erhalten hatte, ausgefuihrt hat.

SPS- Kommandos siehe Ethernet/IP Request File.
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Nach der SPS und SBS Vision Sensor Konfiguration ist die GroBe des Frame des Assembly response
444Bytes. Jedes Byte entspricht den Werten, die im Folgenden beschrieben sind.

Position Size Member Data Description
(bytes) type
0 4 unFault u32 member is standard in Rockwell RSLogix
4 2 unKey ulé Request key is returned in response
6 ) unld Ul6 Request‘ IDis re‘tur"ned in response. (Trigger,
Change job, Statistics reset...)
8 2 unError ulé Error code of response
Responses values for requests like job change, teach
B B
Byte 13| 7°¢ |2/ |Byte 10
12 I
. Always | Always | Always | 0000
10 4 unNumChar u32 Trigger 0 0 0 0001
_ Always | Always | Always | 0000
Changejob 1, 0 0 0010
Permanent | Always | Always | Always | 0000
teach 0 0 0 1000
14 2 RESERVED
pcValueChar char parameters for response, member may onl
16 6 |[RPNS_NUM_ |1 [ NP ponse yony
CHAR] oo &
pnValuelnt[RPNS_ ,
32 16 NUM_INT] u32 int parameters for response
48 4 unimageCount U32 Number of images taken by the Vision Sensor
sensor.
Average execution time of last processed image. (To
52 4 unExecutionTime u32 active this data, select in Vision SensorConfig :
Execution time)
Status : Vision Sensor mode (To active this data,
select in Vision SensorConfig : Status)
pucStatus[RPNS_ Freerun‘: T'hef'se'n;ocli~ takes a new picture when the
> 4 IMPL_NUM_ us2 'I:I,':ioceesrsfrjlgl':z ;2:5 er . ait an external signal to take a
BYTE_STATUS] gger orw gnatto
new picture.
Example Byte 56, bit "0"and "1™
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Byte Byte
59 5g Byte 57 | Byte 56

Always | Always | 0000 0000

Freerun 1 0 000X | 0XOl

Trigger Always | Always | 0000 0000
mode 0 0 000X 0X10

Additionnal data for 1.7.10.1 version or more
Configuration : The sensor is connected to a PC for

configuration

Example Byte 56, bit "2":

Byte Byte Byte
59 58 57 Byte 56

Always | Always | 0000 | 0000

Configuration 0 0 000X | 00xX

Always | Always | 0000 | 0000
0 0 000X | 0IXX

Run : The job is downloaded in the Vision Sensor
memory. The sensor works stand alone.

Run

Byte "57", bit "0" shows the sensor ready status

Byte 59 |Byte58 |V | Byte56

57
Sensor Always | Always |0000 | 0000
ready 0 0 0001 | OXXX
Sensor Always | Always |0000 | 0000
notready |0 0 0000 | OXXX
60 2 unActiveJob ulé Active job : Value of job number
62 2 RESERVED

Number of active digital outputs (assigned to one
tool) (To active this data, select in Vision
SensorConfig : Digital outputs)

64 2 unNumbDigital ulé
According to: Byte | and 2, of "Digitalausginge", in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"
Number of active logical outputs (assigned to one
tool) (To active this data, select in Vision

66 2 unNumLogic ulé SensorConfig : Logical outputs)

According to: Byte | and 2, of "Logische Ausgange",
in "Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"
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68

unNumDetector

ulé

Number of selected tools (It is a default value)

According to: Byte 2 and 3, of "Detektroergebnis", in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"

70

unNumBool

ulé

no. of valid boolean parameters

72

unNumString

ulé

no. of strings included in pcValueChar

74

unNumlint

ulé

Number of received payload (To active this data,
select a data in Vision SensorConfig : Payload)

76

pucDigital[RPNS _
IMPL_NUM _
BYTE_DIGITAL]

us

Digital outputs results: result according to the order
of the outputs. LSB => first output. MSB => Last
output.

Example: 4 active outputs (12, 09, 05, 06). Status of
outputs :

12 =0K; 09 = NOK; 05 = OK; 06 = OK. The code
will be :

Byte79 |Byte78 |Byte77 |Byte76

Result | 0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 1101

(To active this data, select in Vision SensorConfig :
Digital outputs)

According to: Byte 3 ... n, of "Digitalausgange", in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"

80

pucLogic[RPNS_
IMPL_NUM _
BYTE_LOGIC]

us

Logical outputs results: result according to the order
of the outputs. LSB => first output. MSB => Last
output.

Example: 4 active outputs (12, 09, 05, 06). Status of
outputs :

12 =0K; 09 = NOK; 05 = OK; 06 = OK. The code
willbe: 1011

Byte Byte 82

83.87 Byte 81

Byte 80

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 1011

(To active this data, select in Vision SensorConfig :
Logical outputs)

Result

According to: Byte 3 ... n, of "Logische Ausginge", in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"

88

pucDetector
[RPNS_IMPL_
NUM_BYTE

us

Global result (Only available on Vision SensorConfig

and Vision SensorViewer):
Only coded on the third LSB bits.
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Bit0 = Global result status (0: OK; | : NOK)

Bit| = Status of the case « Detector result » in
Optional field during the data configuration.

Bit2 = Indicate if one of tools is NOK even if result
globalis OK =>0

Example |: We select Detector result case; Tool |
OK; Tool2 OK; Global result on tooll and on tool2
=> OK, the bit2 willbe on I.

Byte 88
Result 00000111
DETECTOR] Example 2: We select Detector result case; Tool |
OK; Tool2 NOK; Global result on tooll => OK, the
bit2 will be on 0.
Byte 88
Result 0000001 |
Other bits always on 0.
(To active this data, select in Vision SensorConfig:
Detector results)
According to: Byte I, of "Detektroergebnis", in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"
Detector result: Each bit corresponds to a tool.
Only on [Byte: Bitl = tooll; bit2 = tool2; bit3 =
tool3... until 8 bits.
pucDetector Other bytes, always on 0.
89 3 [RPNS_IMPL_ Us Future Applications, coded on 3 bytes.
NUM_BYTE_ (To active this data, select in Vision SensorConfig :
DETECTOR] Detector results)
According to: Byte 4 ... n, of "Detektroergebnis”, in
"Serielle Kommunikation /Datenausgabe Binar"
pucBool[RPNS_ L i ,
9 4 IMPL_NUM_ Us I:“o:tl)ea:)results (bitwise) as configured in HMI
BYTE_BOOL] °
punStringlength
96 6 [RPNS_IMPL_ ulé lengths of strings included in pcValueChar
NUM_STRING]
pucStringTruncated
[RPNS_IMPL_ - . .
12 ) NUM_BYTE U8 Lr;dl::::cil‘?;i:ai:;tmng whether it has been
STRING_ ! v
TRUNCATED]
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[14 2 RESERVED
pcString[RPNS_ . . :
" 128 IMPL_NUM_ I8 ::rf]\:r;els;:qai::olzfsl%:;eci in HMI (listbox), member
BYTE_STRING] y hold mutlp g
Results of payload configured on Vision
244 200 print[RPNS_IMPL_ U32 SensorConfig in tab « frame ». All data on payload
NUM_INT] )
are describe as follow :
5.8 Rescue

Das Hilfsprogramm ,,Rescue* dient dazu SBS Vision Sensoren, die mit Vision Sensor Device Manager
nicht mehr auffindbar sind in einen Zustand zuriick 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)

o SBS Vision Sensor neu starten, Power off/on oder Vision Sensor Device Manager/File (SBS Vision
Sensor muss sich im gleichen Netzwerk wie der PC via Ethernet- Verbindung angeschlossen sein)

¢ Imunteren Feld ,,Received Data* werden nun die Einstellungen des SBS Vision Sensors angezeigt.
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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

(3 Settings of sensor will be displaved in field ‘Received data',

Changing setkings 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 ot via soft reset

Aktention: Data displaved in figld ‘Received data' is previous setting, not new setbing in case that DHCP is disabled.

MAC address of sensor

- Mew sensor setkings

IP address | 132,168.100.100 |

Subnet mask [24 }%] [255.255.255.0 l

Gateway [192.168.100.1 l
DHCP ackive

Permanent settings
Temporary setkings

@ Mo change

- Startup behaviour
Stop sensor Firmware

Delete jobs on sensor

Received data:

MAC address 00-19-6F-0C-59-D3

[+)

IP address = 192,168.60,199

Submet mask = 255.255,255.0 ||
Gateway = 192,145.60.1

Sensor name =

DHCP = Disabled

[4]

Clear l [ Guit

Abbildung 315: Abbildung, 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 SBS
Vision Sensor nach dem nachsten Restart (Power off/on) haben soll, eingetragen werden.

« SBS Vision Sensor neu starten

o Achtung: die nach erneutem Start im unteren Feld angezeigten Daten sind noch die alten, da nicht
aktualisiert.
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2l =10 %]

- Usage

Retrieving settings from sensor:

(1} Leave field 'MAC address of sensor' blank.

(2} Restart sensor either by re-powering or via soft reset

(3 Settings of sensor will be displaved in field ‘Received data',

Changing setkings 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 ot via soft reset

Aktention: Data displaved in figld ‘Received data' is previous setting, not new setting in case that DHCP is disabled.

MAC address of sensor [DD—IQ—GF—DC—SQ—DS l

- Mew sensor setkings

IP address | 192,168.60.199 |
Subniet mask. [24 }%] [255.255.255.0 l
Gateway  [192.168.60 .1 |

[] DHCP active
Permanent settings
Temporary setkings

'@ Mo change

- Startup behaviour

|:| Stop sensor Firmware

|| Delete jobs on sensor

Received data:

MAC address 00-19-6F-0C-59-D3

[+)

IP address = 192,168.60,199

Submet mask = 255.255,255.0 ||
Gateway = 192,145.60.1

Sensor name =

DHCP = Disabled

[4]

Clear l [ Guit

Abbildung 316: Abbildung, 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 SBS - Varianten mit IR Beleuchtung einzusetzten. Hier wird die Priifszene mit der
eingebauten kraftigen IR-Beleuchtung beleuchtet. Der Empfanger ist mit entsprechenden Filtern bestuckt,
die nur Licht dieses Spektrums auf den Empfanger durchdringen lassen. D. h. der Sensor arbeitet in einem
schmalen Wellenlangenbereich und weitestgehend nur mit dem selbst ausgesandten Licht.

Ein weiterer Vorteil des Infrarotlichts ist, dass die Lichtblitze, weil nicht sichtbar, keine dort arbeitenden
Menschen storen konnen.
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6.3 Externe Beleuchtungen

Fir den SBS Vision Sensorsteht ein umfangreiches Zubehorprogramm zur Verfligung, 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
2 . BN
+U
@ 8 % RD NCE
5 j: GY NG
8 }—PK Trigger
R NC
—= ) —————— NC
7 38U U

Anschluss Ringlicht mit Sensor / Connection ring light with sensor / Raccordement lumiére externe avec le capteur
15500230

4R

Abbildung 317: Anschluss der externen Beleuchtungen SBAL-C6-A- xxx und SBAL-C6-R- xxx
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6.4 Die wichtigsten Beleuchtungsarten: Hellfeld, Dunkelfeld und
Diffuse Beleuchtung:

6.4.1 Hellfeld - Beleuchtung

Hellfeld intern / Hellfeld extern

x
rou

— .'-; :' '._.

Abbildung 318: 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 319: 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 320: 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 Objektoberflichen jedoch als
dunkel. Diese Beleuchtungsart funktioniert in weiten Winkelbereichen und ist weitestgehend unabhangig
von der Objektoberflache.

Mit Hellfeld / Mit Dunkelfeld

Abbildung 321: 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 322: 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

Abbildung 323: Abbildung 212. Mit Diffuser Beleuchtung

D. h. klares gleichmaBiges Bild mit diffuser Beleuchtung! Mit Spotbeleuchtung sind die Reflektionen von
Teil zu Teil bei z.B. Aluminiumfolie zu unterschiedlich.
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Elektrische Daten

Betriebsspannung UB 24V DC,-25%/+10%
Restwelligkeit <5Vss
Stromaufnahme (ohne | / O) <200 mA

Alle Eingange PNP/NPN High>UB- | V,Low <3V
Eingangswiderstand > 20 kOhm
Encodereingang High >4V
Ausgange PNP/NPN

Max. Ausgangsstrom (je Ausgang)

50 mA, Auswerfer (Pin 12/RDBU) 100 mA

Kurzschlussschutz (alle Ausgange)

Ja

Induktive Last

typ.: Relais 17K / 2H, Pneumatikventil 1.4K / 190mH

Verpolschutz

Ja

Schnittstellen SBS -XX-Standard
Schnittstellen SBS -XX-Advanced

Ethernet (LAN)
Ethernet (LAN), RS422/RS232

Bereitschaftsverzug

Typ. I3 s nach Power on

Optische Daten

Pixel Anzahl, ChipgrofBe, PixelgroBe

SBS - R3B...: 736 (H) x 480 (V), 1/3", 6,0um sqaure
SBS - R2B...:1280 (H) x 1024 (V), 1/1.8", 5,3um square

Technologie

CMOS (mono / color)

Eingebaute Messbeleuchtung

8 LEDs (auBer C-Mount)

Eingebautes Objektiv, Brennweite

6, 12 oder 25 mm, Fokuslage einstellbar

R3B R3B R2B
Objektiv (einstellbar bis «) 6 12 12
Mindest-Messabstand 6 30 30
Mindest-Sichtfeld X x Y 5x4 8x6 16x 13

Mechanische Daten

Lange x Breite x Hohe

65 x 45 x 45 mm (ohne Stecker)

Gewicht

Ca. l60g

Vibration / Schock

EN 60947-5-2
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FESTO

Betriebsumgebungstemperatur

0° C.... 50° C (80% Luftfeuchtigkeit, nichtkondensierend)

Lagertemperatur

-20° C.... 60° C (80% Luftfeuchtigkeit, nichtkondensierend)

Schutzart

IP65/67

Steckeranschluss

24V DCund 1/O M12 12-polig, LAN M12 4-polig, Daten
MI2 5-polig

Gehausematerial

Aluminium, Kunststoff

Funktionen und Eigenschaften

Objekt

Anzahl Jobs / Detektoren

SBS -XX-Standard: 8/ 32
SBS -XX-Advanced: max. 255 / max. 255

Auswertemodi

* Lagenachfiihrung

* Konturvergleich mit / ohne Positionsauswertung
* Mustervergleich mit / ohne Positionsauswertung
* Flachentest Grauschwelle

* Flachentest Kontrast

* Flachentest Helligkeit

*» Koordinatenausgabe bei Lagenachfiihrung, Kontur- und
Mustervergleich

SBS -XX-Advanced:

* Messschieber, Abstande zwischen Kanten

* BLOB, Objekte bewerten und zahlen

Typische Zykluszeit

Typ. 20 ms Mustervergleich
Typ. 30 ms Kontur
Typ. 2 ms Flachentests

Code Leser

Anzahl Jobs / Detektoren

SBS -XX-Standard: 8/2
SBS -XX-Advanced/Professional: max. 255 / max. 255

Auswertemodi

* DataMatrix Code nach ECC200 in beliebiger Drehlage,
quadratisch und rechteckig

* QR-Code, Modul | und Modul 2, Version | .. .40

* Barcode Interleaved 2 of 5, Code 39, EANI3-Gruppe
(EANS, EANI3,UPC-A, UPC-E), EANI28 (Codes A, B, C)
* Lage und GroBe des Sichtfelds frei wahlbar

* Logische Verkniipfung der einzelnen Konfigurationen
(AND, OR, =, Sortierung)

* Stringvergleich / Verify

Typische Zykluszeit

40 ms fiir eine Auswertung Codelesung, 10 ms pro Zeichen
OCR

Typische Zykluszeit

100 ms fiir eine Auswertung
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Color

SBS -XX-Standard: 8/ 32

Anzahl Jobs / Detektoren SBS -XX-Advanced: max. 255 / max. 255

* Lagenachfiihrung

* Konturvergleich mit / ohne Positionsauswertung
(Advanced)

* Mustervergleich mit / ohne Positionsauswertung
(Advanced)

* Flachentest Grauschwelle (Advanced)

* Flachentest Kontrast

* Flachentest Helligkeit (Advanced)

* BLOB, Objekte bewerten und zahlen

» Koordinatenausgabe bei Lagenachfiihrung, Kontur- und
Mustervergleich

* Farbwert (Advanced)

* Farbflache

* Farbliste (Advanced)

Auswertemodi

typ. 30 ms Mustervergleich
typ. 60 ms Kontur

typ. 2 ms Helligkeit

typ. 2 ms Kontrast

typ. 2 ms Grauschwelle
typ. 2 ms Farbwert

typ. 30 ms Farbflache

typ. 2 ms Farbliste

Typische Zykluszeit

Universal

Anzahl Jobs / Detektoren SBS R2B-ALL ...: max. 255/ max. 255

Alle Funktionen von:

. Ob]ekt

o Codeleser

Auswertemodi / Zykluszeiten

e Color
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8 Anhang

8.1 Telegramm, Datenausgabe

FESTO

Folgende Telegramme stehen zur Datenausgabe zur Verfligung

Serielle Kommunikation ASCII (Seite 335)
Serielle Kommunikation BINAR (Seite 357)

EtherNet/IP, Anhang (Seite 316)

8.1.1 Serielle Kommunikation ASCII

Datenformate der Kommandos und Datenausgabev

Kommunikationseinstellungen

Kommunikation Ethernet RS422
Zum Sensor, Kommando Wihlbar im Tab: Datenausgabe (Bindr oder ASCII)
Vom Sensor, Datenausgabe Woihlbar im Tab: Datenausgabe (Bindr oder ASCII)

Kommandos an den Sensor in ASCII

Trigger (ASCII) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung

I T

2 R Trigger, (einfacher Trigger ohne Index, via
Port 2006)

3 G

Trigger (ASCIl) Response String vom Sensor

Bearbeitung:

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I T . .
Trigger, (Response auf Kommando Trigger
2 R ohne Index, via Port 2006. Falls definiert:
3 G Ergebnisdaten ohne Index via Port 2005)
4 P Erfolgreich (Pass)
F Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wahrend Low
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Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Extended Trigger (ASCII) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung
I T
Extended Trigger, (Trigger mit Index, zur
2 R Zuordnung Trigger zu entsprechenden
3 X Ergebnisdaten, via Port 2006)
4 X
Lange nachfolgender Daten (n)
5 X
6..n X Daten

Extended Trigger (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| T Extended Trigger, (Response auf Trigger mit
Index und Ergebnisdaten, via Port 2006, zur

2 R Zuodrnung von Trigger zum Ergebnis.
Ergebnisdaten ausserdem ohne Index via

3 X Port 2005)

4 P Erfolgreich (Pass)

F Fehler (Fail)

5 X
Lange nachfolgender Daten (n)

6 X

7..n X Daten aus dem Sendebefehl
C = Config

nl X R = Run

n+2 X

n+3 X

n+4 X

n+5 X
Lange nachfolgender Ergebnis Daten (m)

n+6 X

n+7 X

n+8 X

n+9 X

n+9..m X Ergebnis Daten
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Telegrammende (optional, max. 4 Byte)

m+ | X
m+2 X
m+3 X
m+4 X

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: low

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Jobwechsel (ASCIIl) Request String an Sensor

Byte Nr. Inhalt ASCII Bedeutung

| C

2 J Change Job

3 B

4 X

5 X Job Nummer

6 X

Jobwechsel (ASCIIl) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| C

2 J Change Job

3 B

4 P Erfolgreich (Pass)
F Fehler (Fail)

5 T Triggered
F Freerun

6 X

7 X Job Nummer

8 X

Zusatzinformationen
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Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wihrend
. Low
Bearbeitung:
Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Parameter setzen (ASCII)
Byte Nr. Inhalt ASCIl | Bedeutung
| S
Setze Parameter
2 P
P Permanent
3 P T Temporidr
T Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporidr geindert wurden.
4 X
5 X Detektor Nummer
6 X
7 X
8 X Kommando: Referenzstring / Wert setzen *1) s. unten
9 X
10 X
I X
12 X Liange Referenzstring / Wert in Bytes (n)
13 X
14 X
15...n X Referenzstring / Wert
Parameter setzen (ASCIl) Response string vom Sensor
Byte Nr. Inhalt ASCIl | Bedeutung
| S
Setze Parameter
2 P
p P Permanent
3 T T Temporir
Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
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diejenigen die zuvor nur temporir geindert wurden.

4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

5 S
6 T

Parameter vom Typ STRG (String) wurde gesetzt
7 R
8 G

Zusatzinformationen

wihrend Bearbeitung:

Akzeptiert im Run Mode: |Ja
Akzeptiert im )
Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready

Ja
Low:
Status des Signals Ready Low

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

*1) Byte Nr. 7: Kommando Referenzstring / Wert setzen

Detector Function Command
N ot i Threshold Min 00l
Ignment Fattern matching Threshold Max 002
N o Threshold Min 001
ignment Contour Threshold Max 002
Threshold Min 001
. Threshold Max 002
Alignment Edge Transition_Horizontal 101
Transition_Vertical 102
oace wch Threshold Min 001
attern matching Threshold Max 002
o Threshold Min 001
ontour Threshold Max 002
Threshold Min 001
Threshold Max 002
Grey Level GreyMin 101
GreyMax 102
Greylnvert 103
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Contrast Threshold Min 001
ontras Threshold Max 002
Brisht Threshold Min 001
rlghtness Threshold Max 002

Barcode Reference String 101

Datacode Reference String 101

OCR Reference String 101
ColorMinChannell 101
ColorMaxChannel | 102
ColorInvertChannel 103
ColorMinChannel2 104

Color Value ColorMaxChannel2 105
ColorinvertChannel2 106
ColorMinChannel3 107
ColorMaxChannel3 108
ColorlnvertChannel3 109
ColorMinChannell 101
ColorMaxChannel | 102
ColorInvertChannel | 103
ColorMinChannel2 104

ColorArea ColorMaxChannel2 105
ColorinvertChannel2 106
ColorMinChannel3 107
ColorMaxChannel3 108
ColorInvertChannel3 109
GreyAbsoluteMin 101

BLOB GreyAbsoluteMax 102
GreyAbsolutelnvert 103

Parameter lesen (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| G

2 P Lese Parameter

3 A

4 X

Detektor Nummer
5 X
z.B. 001
6 X
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7 X

8 X Kommando: Referenzstring / Wert lesen *1) s.
unten

9 X

Parameter lesen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| G

2 P Lese Parameter

3 A

4 P P Erfolgreich (Pass)

F F Fehler (Fail)

5 S

6 T Parameter vom Typ STRG (String) wurde

7 R gelesen

8 G

9 X

10 X

» X Linge des Referenzstrings /| Wert (n)
z.B. 00005

12 X

13 X

14...n X Referenzsting /| Wert

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Bearbeitung:

Status des Signals Ready wihrend

keine Veranderung

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

*1) Byte Nr. 7: Kommando: Referenzstring / Wert lesen

Detector Function Command
Al ¢ Patt tchi Threshold Min 001
'ghment Fattern matching Threshold Max 002
Alienment Contour Threshold Min 001
g Threshold Max 002
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Threshold Min 001

Alienment Edee Threshold Max 002
g g Transition_Horizontal 101
Transition_Vertical 102

. Threshold Min 001

Pattern matching Threshold Max 002
Contour Threshold Min 001
Threshold Max 002

Threshold Min 001

Threshold Max 002

Grey Level GreyMin 101
GreyMax 102

Greylnvert 103

Contrast Threshold Min 001
° Threshold Max 002
Brightness Threshold Min 001
g Threshold Max 002
Barcode Reference String 101
Datacode Reference String 101
OCR Reference String 101
ColorMinChannel 101

ColorMaxChannel| 102

ColorInvertChannell 103

ColorMinChannel2 104

Color Value ColorMaxChannel2 105
ColorlnvertChannel2 106

ColorMinChannel3 107

ColorMaxChannel3 108

ColorlnvertChannel3 109

ColorMinChannel | 101

ColorMaxChannel | 102

ColorlnvertChannell 103

ColorMinChannel2 104

ColorArea ColorMaxChannel2 105
ColorlnvertChannel2 106

ColorMinChannel3 107

ColorMaxChannel3 108

ColorInvertChannel3 109

GreyAbsoluteMin 101

BLOB GreyAbsoluteMax 102
GreyAbsolutelnvert 103
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Bild holen (ASCII), nicht verfiigbar fiir RS232/RS422
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I G
2 I Bild holen
3 M
0 - Letztes Bild
4 X | — Letztes Schlecht-Bild
2 - Letztes Gut-Bild
Bild holen (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen
I G
2 I Bild holen
3 M
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
Error code
0 - Erfolgreich,
5 X
| = Rekorder aus
2 - Kein passendes Bild fiir diesen Request
Typ Bild
0 - Graustufen
| - COLOR_BAYER_GB
2 - COLOR_BAYER_GR
6 X 3 - COLOR_BAYER_BG
4 - COLOR_BAYER_RG
Bei Konvertierung des Farb Bildes von Bayer in RGB, muss der
entsprechende Bild Typ beriicksichtigt werden.
Vorverarbeitungs- Filter der Kategorie "Anordnung" haben EinfluB auf
den Bayer- Type.
Image result
7 X | - good image
0 - failed image
8 X
9 X Anzahl der Zeilen
10 X z.B. 0480 / 0200
I X
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12 X

13 X Anzahl der Spalten

14 X z.B. 0640 / 0320

15 X

16...n X Bindre Bilddaten (Zeilen * Spalten)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations

Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready

wihrend Bearbeitung: pulled low
Telegrammende max. 4 Byte (optional)
Shutter setzen (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| S
Shutter setzen in aktivem Job
2 S
Permanent
3 Temporir
T Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporir geindert wurden.
4 X
Anzahl der Stellen des Shutter Werts, z.B. 04
5 X
6 X
7 X
Neuer Shutter Wert in Mikrosekunden, z.B. 8000 = 8 ms
8 X
9 X
Shutter setzen (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen
| S Shutter setzen
2 S
3 P Permanent
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Temporir
T Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporir geandert wurden.
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

widhrend Bearbeitung:

Akzeptiert im Run Mode: |Ja
Akzeptiert im Nein
Konfigurations Mode:
Akzeptiert wenn Ready

Ja
Low:
Status des Signals Ready pulled low

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Shutterwert lesen (ASCII, ab Version 1.6.5.3)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

I G

2 S Get shutter, von aktivem Job
3 H

Shutterwert lesen(ASCIl) Antwort String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I G
2 S Get shutter
3 H
4 P P Pass

F F Fail
5 X Shutterwert, Lange
6.n X Shutterwert
Zusatzliche Informationen
Akzeptiertin Run Mode: Ja
Akzeptiertin Konfigurations Mode: Nein
Akezeptiert wenn Ready low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

keine Veranderung

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)
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ROI setzen (ASCII), nicht verfiigbar fiir RS232/RS422

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I s ROI setzen
SRP00000055001000200 16000000 120000000800000004000000 | 80000
Lange=55, Detektor=1,gelber Suchbereich, Rechteck, Zentrum X=160,
2 R Zentrum Y=120, Halbe Breite= 80, Halbe Hohe=40
Permanent
3 P Temporir
T Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporidr geindert wurden.
4-11 X ROI Info Linge in Bytes ab Byte 4 bis Ende z.B. 00000055
12 X
Detektor Nr.
13 X
z.B. 001
14 X
15 X ROI Index
= 00 fiir gelben Suchbereich
16 X = 0l fiir roten Teachbereich
17 X ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse z.B. 02 fiir
I8 X Rechteck
19-26 X Zentrum X (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 160 Pixel = 00160000
27-34 X Zentrum Y (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 120 Pixel = 00120000
35-42 X Halbe Breite / X-Radius (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 80 Pixel =
] 0008000
43-50 X Halbe Hohe / Y-Radius (Wert in Pixeln * 1000), z.B. 40 Pixel =
0004000
51.58 X Winkel (nicht bei Kreis / Ellipse) (Wert in ° * 1000), z.B. 180° =

0018000

ROI setzen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Antwort ID Bild holen

| S ROI setzen

2 R
Permanent

3 P Temporir

T Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf

diejenigen die zuvor nur temporar geindert wurden.

4 P P Erfolgreich (Pass)

Seite 346

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung

F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: |Ja

Akzeptiert im Nein
Konfigurations Mode:
Akzeptiert wenn Ready
Ja
Low:
Sifttus des Slgna!s Ready pulled low
wihrend Bearbeitung:
Telegrammende max. 4 Byte (optional)

ROI auslesen (ASCII), nicht verfiigbar fiir RS232/RS422

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| G
ROI auslesen
2 R
z.B. GRI00100
3 |
4 X
Detektor Nr.
5 X
z.B. 001
6 X
7 X ROI Index
= 00 fiir gelben Suchbereich
8 X = 0l fiir roten Teachbereich

ROI auslesen (ASCIlI) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Antwort ID ROI auslesen
I G
2 R ROI auslesen
3 I
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
512 X ROI Info Lange in Bytes, ab Byte 5 bis Ende

String
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13 X
14 X Detektor Nr.
15 X
16 X ROI Index
= 00 fiir gelben Suchbereich
17 X = 0l fiir roten Teachbereich
18 X
ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
19 X
20-27 X Zentrum X (Wert in Pixeln * 1000)
28-35 X Zentrum Y (Wert in Pixeln * 1000)
36-43 X Halbe Breite / X-Radius (Wert in Pixeln * 1000)
44-51 X Halbe Hohe / Y-Radius (Wert in Pixeln * 1000)
. . . . . s o
52.59 X Y:(I)r(;;(el (nicht bei Kreis / Ellipse) (Wert in

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready widhrend pulled low

Bearbeitung:

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Detektor einlernen (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I T
2 E Detektor einlernen (Teach detector)
3 D
4 X
Detektornummer
5 X 0 = Lagenachfiihrung
>= | Detektoren
6 X
Permanenz
7 X 0= Temporar
| = Permanent
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Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporar geandert wurden.

Trigger
8 X 0 = kein Trigger
| = Trigger

Detektor einlernen (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt
I T
2 E Detektor einlernen (Teach detector)
3 D
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im
Konfigurations Mode:

Akzeptiert wenn Ready Low: | Ja

Status des Signals Ready

wihrend Bearbeitung: pulled low

Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Kalibrierung: Add Point (ASCII) Request String zum Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

I C

2 A Calibration Add Point
3 P

Listenindex des Kalibrierpunktpaars
0: neuen Punkt am Ende der Liste anfiigen

4-8 X >0: Punkt an bestehendem Index liberschreiben
I: erster Listeneintrag

9-16 X Welt- X

17-24 X Welt - Y

Kalibrierung: Add Point (ASCII) Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt
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I C
2 A Calibration Add Point
3 P
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
5-8 Listenindex des eingefligten Kalibrierpunktpaars
9-16 X Bild- X
17-24 X Bild- Y
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Ja
Mode:
Ilztflilpgtlllef::ilomns Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Ja

Low:

Status des Signals
Ready wihrend
Bearbeitung:

keine Verianderung

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Notige Einstellungen im
aufrufenden Job

Unter "Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische Nutzdaten" missen als erster
und zweiter Ausgabewert der X- und der Y- Wert der Findeposition eingestellt
sein.

Kalibrierung: Calibrate (ASCII) Request String zum Sensor
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
I C
2 C Calibration Calibrate
3 L
Permanenz
4 X 0= Temporar
| = Permanent
Kalibrierung: Calibrate (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt
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I C
2 C Calibration Calibrate
3 L
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
5-9 X Aktuell hochster Punktpaarindex
10-17 X RMSE (Root Mean Square Error)
18-25 X Mittelwert (Abweichung)
26-33 X Max (Abweichung)
34-4| X Min (Abweichung)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung:

keine Verianderung

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Kalibrierung: Clear (ASCII), Request String zum Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

| C

2 C Calibration Clear
3 D

Kalibrierung: Clear (ASCII), Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt

I C

2 C Calibration Clear

3 D

4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode:

Ja

Akzeptiert im Konfigurations Mode:

Nein
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Akzeptiert wenn Ready Low:

Ja

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: keine Verianderung

Telegrammende

max. 4 Byte (optional)

Kalibrierung Validation (ASCIl) Request String zum Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
| C
2 A\ Calibration Validation
3 L
Kalibrierung Validation (ASCII) Response String vom Sensor
Byte Nr. Inhalt
I C
2 \ Calibration Validation
3 L
4 P P Erfolgreich (Pass)
F F Fehler (Fail)
5-9 X Aktuell hochster Punktpaarindex
10-17 X RMSE (Root Mean Square Error)Welt- X
18-25 X Mittelwert (Abweichung)Welt- Y
26-33 X Max (Abweichung)
34-41 X Min (Abweichung)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: keine Veranderung
Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Gain setzen (ASCII), Request String zum Sensor

Byte Nr. Inhalt

Bedeutung

Seite 352

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016



Vision Sensor Bedienungsanleitung

I S

2 G Gain setzen

3
| = Permanent

4 | 0 = Temporir

0 Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf

diejenigen die zuvor nur temporir geandert wurden.

5 X

6 X

7 X Neuer Gain Wert

8 X

9 X

Gain setzen (ASCII), Response String vom Sensor

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

I S

2 G Gain setzen

3 A

4 P P = Erfolgreich (Pass)
F F = Fehler (Fail)

5-9 X Aktueller Gain Wert

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: |Ja

Akzeptiert im

Konfigurations Mode: Nein

Akzeptiert wenn Ready
Low:

Ja

Status des Signals Ready

Keine Verind
wihrend Bearbeitung: eine Yeranderung

Telegrammende max. 4 Byte (optional)

Datenausgabe in ASCII
Dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software
Fur detailierte Angaben zum Datenformat s. auch: Datenausgabe (Seite 201)

Prinzipieller Stringaufbau:
<START> (((<OPTIONAL FIELDS> <SEPARATOR> <PAYLOAD>))) <CHKSUM> <TRAILER>
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Ausgabedaten (ASCIl), dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software

Ergebnis des
aktiven Jobs
Folgende Bytes:
Anzahl der
Detektoren

Folgende Bytes:
Detektor

Byte Inhalt ASCIl /
Name Anzahl | Beispiel Bedeutung /Kommentare
I - User definiert, bis )
Vorspann max. 8 | max. 8 Zeichen Start String (Header)
iiber dieses Feld werden alle aktivierten
Checkboxen ausgegeben.
- Die Reihenfolge der Ausgabe ist von links
nach rechts und von oben nach unten
- D.h. pro aktiver Checkbox wird ein Byte
beginnend beim LSB = Low significant Bit
Gewihlte Felder 16 | Byte pro Feld ausgegeben.
- Die Checkbox ,,Gewihlte Felder" selbst
wird nicht mit ausgegeben!
P = logischer Ausgang gesetzt
F = logischer Ausgang nicht gesetzt
0 = logischer Ausgang nicht aktiv
User definiert, bis | Separator ab:
Trennzeichen l1-5 max 5 Zeichen »ynhach erstem optionalen Feld‘, oder
(pro Separator) »,nach erstem detektorspez. Datum*¢
Pro Ziffer der
Dezimalzahl ein
Telegrammlidnge n Byte Telegrammlidnge in Byte
z.B. 102 ,,1¢; ,,0%;
”2“
» 110 triggered
mode
Statusbyte 3 oder
,, 101"’ free-run
mode
Byte | = UND
Verkniipfung aller
Detektoren
Byte 2 =
Boolsches
Ergebnis der
Lagenachfiihrung
Detektorergebnisse | n Byte 3 = Globales
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Ergebnisse (P =
Erfolgreich
(Pass), F = Fehler
(Fail)), das letzte
Byte steht fiir den
ersten Detektor
Linge.: 4 Byte + |
Byte je genutztem
Detektor

Erste Bytes:
Anzahl aktiver

P = logischer Ausgang gesetzt

Ausginge
Digitalausginge n F = logischer Ausgang nicht gesetzt
Folgende . . .
Bytes:Digitale 0 = logischer Ausgang nicht aktiv
Ausginge,
Beispiel: 18 logische Ausgidnge werden
konfiguriert, aber nur Ausgang 1,2 und 9
werden tatsdchlich mit Funktionen belegt
(sind also aktiv):
Erste Bytes: Anzahl
aktiver logischer 3PP000000P
) . Ausginge 2 Bytes Anzahl aktiver Ausginge dann alle
Logische Ausgénge | n Folgende Ergebnisse bit- codiert...
Bytes:Logische Im Beispiel werden wg. Ausgang 9, zwei
Ausginge, Bytes bendtigt....
P = logischer Ausgang gesetzt
F = logischer Ausgang nicht gesetzt
0 = logischer Ausgang nicht aktiv
Ausfiihrungszeit n Aktuelle (Job-)Zykluszeit in [ms]
Aktiver Job 1-3 Aktive Job Nr. (1..255)
<<Detector
specific>>
P = Erfolgreich
Detektor Ergebnis | | (Pass) Boolsches Detektorergebnis
F = Fehler (Fail)
Scorel ..n 1-3 Score (0..100%)
. . Ausfiihrungzeit des einzelnen Detektors in
Ausfiirhrungszeit n
[msec].
Abstand n Berechneter Abstand
z.B.: X =180
.. (pixel) = (in Gefundene Position X (x-coordinate).
Position X 1..n  In ASCII) ,,180000" = | [1/1000] *1)
6 Byte
Position Y I .. n n Gefundene Position Y (y-coordinate).

[1/1000] *1)

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 355



Vision Sensor Bedienungsanleitung

Delta Position X zwischen eingelerntem und

Delta Pos X n gefundenem Objekt [1/1000] *1)
Delta Position X zwischen eingelerntem und
Delta Pos Y n gefundenem Objekt [1/1000] *1)
. Orientierung des gefundenen Objekts
Winkel n (0°..360°) [1/1000] *1)
. Winkel zwischen eingelerntem und
Delta Winkel n gefundenem Objekt (0°..360°) [1/1000] *1)
Skalierung n Nur bei Kontur (0,5..2) [1/1000] *1)
. P = Erfolgreich . .
Ergebnis I (Pass) Boolsches Ergebnis der horizontalen
horizontal . Kantenantastung der Lagenachfiihrung
F = Fehler (Fail)
P = Erfolgreich Boolsches Ergebnis der hori I
Ergebnis vertikal I (Pass) oolsches Ergebnis der orlzonfa en
Kantenantastung der Lagenachfiihrung
F = Fehler (Fail)
o .
Score horizontal 13 Score 0..100% (Nur Lagenachf. mittles
Kantenantastung)
Score vertikal 13 Score 0..100% (Nur Lagenachf. mittles
Kantenantastung)
R(ot) n Wert fiir Farbparameter
G(riin) n Wert fiir Farbparameter
B(lau) n Wert fiir Farbparameter
H(ue) n Wert fiir Farbparameter
S(aturation) n Wert fiir Farbparameter
V(alue) n Wert fiir Farbparameter
L(uminanz) n Wert fiir Farbparameter
A n Wert fiir Farbparameter
B n Wert fiir Farbparameter
Ergebnis Index n Listenindex
Farbabstand N Abstand der aktuellen Farbe ggu. der eingelernten
Farbe
Flache n Flache des BLOBs, ohne Locher, in Pixel
Flache (inkl. Locher) n Flache des BLOBs, mit Lochern, in Pixel

Konturlange

Anzahl der Pixel der auBeren Kontur

Kompaktheit

Kompaktheit des BLOBs, (Kreis = |, andere >1).
Je groBer die Abweichung der BLOB- Form vom

idealen Kreis, desto groBer wird der Wert fiir die
Kompaktheit.
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Schwerpunkt X n X- Koordinate des BLOB- Schwerpunkts
Schwerpunkt Y n Y- Koordinate des BLOB- Schwerpunkts
X- Koordinate des gefitteten, geometrischen
Zentrum X n Elements (Rechtecks / Ellipse)
Zentrum Y N Y- Koordinate des gefitteten, geometrischen
. Elements (Rechtecks / Ellipse)
Breite des gefitteten, geometrischen Elements
Breite n (Rechtecks / Ellipse, Breite >= 0, Breite >= Hohe,
negative Werte = Fehler)
Hohe des gefitteten, geometrischen Elemets
Hohe n (Rechtecks / Ellipse, Hohe >= 0, Hohe <= Breite,
negative Werte = Fehler)
Winkellage des Objekts in Grad, bzgl. der
Winkel (360) n Objektbreite,(Wertebereich +180° ... -180, 0° =
Ost, Drehrichtung = Gegenuhrzeigersinn)
Exzentrizitat n Numerische Exzentrizitat (Wertebereich. 0,0 ... 1,0)
Bauch/Riicken, Fliche | n Bz.l.UCh-/ Ruckt?n- Lage, Unters.cheldung auf Basis:
Flache, angezeigt durch Vorzeichen
Inhalt des gelesenen Codes, Abhingig vom
Code kann die Stringldnge variieren. Wird
eine feste Stringlange gewiinscht, so miissen
Strin ln maximale Liange | die minimale Stringlange
g - 127 1! (Detektorspezifische Nutzdaten) und die
maximale Stringlange
(Detektoreinstellungen) auf den gleichen
Wert (z.B. 127) gesetzt werden.
Stringlange n Liange des gelesenen Codes in Bytes
F = Code
Trucated 1 komplett, P = Code abgeschnitten
Code
abgeschnitten
. XOR-Priifsumme iiber alle Bytes im
Priifsumme 3
Telegramm
I - User defined, bis ) .
Nachspann max. 8 | max. 8 Charakter 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.

8.1.2 Serielle Kommunikation BINAR

Datenformate der Kommandos und Datenausgabe

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

Kommandos an den Sensor in BINAR

Trigger (Binar) Anforderungs- String an Sensor

Z);te DataTyp Inhalt Bedeutung

| 0x00

2 ; 0x00
Unsigned Telegrammlinge

3 Int 0x00

4 0x05

5 Unsigned 0x01 Kommando Trigger, (einfacher Trigger ohne Index,
Char via Port 2006)

Trigger (Binar) Antwort- String vom Sensor

Byte

Nr DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 Unsined 0x00 .
Telegrammlidnge
3 Int 0x00
4 0x07
Unsiened Kommando Trigger , (Response auf Kommnado
5 Charg 0x01 Trigger ohne Index, via Port 2006. Falls definiert:
Ergebnisdaten ohne Index via Port 2005)
Fehler Code
Unsigned _ .
6 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
Status des Signals Ready wihrend Low

Bearbeitung:
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Extended Trigger (Binar) Anforderungs- String an Sensor

:);te DataTyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 ; 0x00
Unsigned Telegrammlidnge
3 Int 0x00
4 0x05
. Kommando Extended Trigger, Trigger mit Index,
Unsigned .
5 Char 0x013 zur ZuordnungTrigger zu entsprechenden
Ergebnisdaten, via Port 2006)
Unsigned .
6 0xXX Lange nachfolgender Daten (n)
Char
7..n Unsigned 0xXX Daten
Char

Extendetd Trigger (Bindar) Antwort- String vom Sensor

Byte

Nr DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 Unsined | 0x00 .
Telegrammlidnge
3 Int 0x00
4 0x07
Kommando Extended Trigger, (Response auf Trigger
Unsigned mit Index und Ergebnisdaten, via Port 2006, von
5 0x013 . .
Char Zuordnung von Trigger zum Ergebnis.
Ergebnisdaten ausserdem ohne Index via Port 2005)
¢ Unsigned 000 ;e_h:;:j ofe(?ch (Pass)
Short greteh
7 03X X | = Fehler (Fail)
8 Unsigned 0xXX Lange nachfolgender Daten (n)
Char
9..n Unsigned 0xXX Daten aus dem Sendebefehl
Char
Unsigned Betriebsmodus
+ =
n+| Char [J 0xXX 0 = Konfig Mode

| = Run Mode
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n+2 OxXX
n+3 OxXX
Unsigned Int Ergebnis Daten
n+4 0xXX
n+5 OxXX
n+é6 0xXX
n+7 ; 0xXX
Unsigned Ergebnis Daten
n+8 Char(] 0xXX
n+9..m OxXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wihrend

Lo
Bearbeitung: v

Jobwechsel (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

z);te DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsigned Int | 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
3 0x00
4 0x06
5 Unsigned 0x02 Kommando Jobwechsel
Char
6 Unsigned 0xXX Job Nr, XX = I-n
Char

Jobwechsel (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Z);te DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsined Int | 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned 0x02 Kommando Jobwechsel
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Char
Fehler Code
Unsigned _ .
6 Short 0x00 0 = Erfolgreich (Pass)
| = Fehler (Fail)
7 0xXX
Trigger Mode
Unsigned _ .
8 Char 0xXX 0 = getriggert
I = Freilauf
9 Unsigned 0xXX Job Nr, XX = I-n
Char

Zusatzinformationen

Bearbeitung:

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: | Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready widhrend Low

Parameter setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor
Byte
Nr DataTyp |Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlidnge = 9 Bytes + Linge Referenzstring
(n)
3 0x00
4 0xn
Kommando Parameter permanent setzen
Unsigned | 0x05 Kommando I-'."arameter tempordr setzen
5 Char 0x06 Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter,
auch auf diejenigen die zuvor nur temporiar gedandert
wurden.
6 Unsigned OxXX Detektor Nr., XX = |- n
Char
Unsigned Kommando Referenzstring / Wert setzen*l), siehe
7 0x65
Char unten!
Unsigned e .
8 Short 0x00 Liange neuer Referenzstring / Wert (n)
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9 0x0n

Unsigned

10..n Char

Oxn

Referenzstring / Wert

Parameter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert

ankommen)
:);te DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x08
ID Referenzstring permanent setzen
Unsigned | 0x05 ID Referenzst:'mg temporidr setzen
5 Char 0x06 Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter,
auch auf diejenigen die zuvor nur temporar gedandert
wurden.
Unsigned
6 Shorf 0xXX Error Code 00 00 = Pass
Error Code 00 01 = Fail
7 0xXX
Unsigned .
8 Char 0x0A Parameter Typ String

Zusatzinformationen

wihrend Bearbeitung:

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready Low

*1) Byte Nr. 7: Kommando Referenzstring / Wert setzen

Detector

Function Command Length of

following data

Alignment Pattern matching

Threshold Min |
Threshold Max 2

Alignment Contour

Threshold Min |
Threshold Max 2

Alignment Edge

Threshold Min |
Threshold Max 2

E O N N N
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Transition_Horizontal 101 4
Transition_Vertical 102 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
OCR Reference String 101 n
ColorMinChannell 101 4
ColorMaxChannel | 102 4
ColorInvertChannel | 103 4
ColorMinChannel2 104 4
ColorValue ColorMaxChannel2 105 4
ColorinvertChannel2 106 4
ColorMinChannel3 107 4
ColorMaxChannel3 108 4
ColorInvertChannel3 109 4
ColorMinChannell 101 4
ColorMaxChannel | 102 4
ColorInvertChannel 103 4
ColorMinChannel2 104 4
ColorArea ColorMaxChannel2 105 4
ColorInvertChannel2 106 4
ColorMinChannel3 107 4
ColorMaxChannel3 108 4
ColorInvertChannel3 109 4
GreyAbsoluteMin 101 4
BLOB GreyAbsoluteMax 102 4
GreyAbsolutelnvert 103 I

Parameter lesen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor
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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 | Oxn 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 Linge gelesener Wert (n)
10 0x0n

Il..n Unsigned Char [ Oxn 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 Verdnderung

*]) Byte Nr. 7: Kommando Referenzstring /| Wert lesen

Detector Function Command Length of

following data

Threshold Min | 4

Alignment Pattern matching
Threshold Max 2 4
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Alignment Contour Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4
Threshold Min | 4
Alignment Edge Threshold Max 2 4
Transition_Horizontal 101 4
Transition_Vertical 102 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 1
Contrast Threshold Min | 4
Threshold Max 2 4
Barcode Reference String 101 n
Datacode Reference String 101 n
OCR Reference String 101 n
ColorMinChannell 101 4
ColorMaxChannel | 102 4
ColorInvertChannel 103 4
ColorMinChannel2 104 4
ColorValue ColorMaxChannel2 105 4
ColorInvertChannel2 106 4
ColorMinChannel3 107 4
ColorMaxChannel3 108 4
ColorlnvertChannel3 109 4
ColorMinChannell 101 4
ColorMaxChannel | 102 4
ColorInvertChannel | 103 4
ColorMinChannel2 104 4
ColorArea ColorMaxChannel2 105 4
ColorinvertChannel2 106 4
ColorMinChannel3 107 4
ColorMaxChannel3 108 4
ColorInvertChannel3 109 4
GreyAbsoluteMin 101 4
BLOB GreyAbsoluteMax 102 4
GreyAbsolutelnvert 103 I
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Bild holen (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 0x06
5 Unsigned | 03 Bild holen
Char
. 0 - Letztes Bild
6 Unsigned | g,xx | - Letztes Schlecht-Bild
Char
2 - Letztes Gut-Bild
Bild holen (Bindr) Antwort- String vom Sensor (kann bis zu 4-5 Sekunden verzogert
ankommen)
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0xXX
Int
2 0 XX Telegrammlange
z.B. 00 04 BO OD
3 0xXX
4 0xXX
5 Unsigned 19,03 Antwort ID Bild holen
Char
; Error code
Unsigned
6 short 0xXX 00 00 - Erfolgreich,
00 01 — Rekorder aus
7 0xXX 00 02 - Kein passendes Bild fiir diesen Request
Typ Bild
00 - Graustufen
| - COLOR_BAYER_GB
. 2 — COLOR_BAYER_GR
8 Unsigned 0xXX 3 - COLOR_BAYER_BG
Char 4 - COLOR_BAYER_RG
Bei Konvertierung des Farb Bildes von Bayer in RGB, muss
der entsprechende Bild Typ berticksichtigt werden.
Vorverarbeitungs- Filter der Kategorie "Anordnung" haben
EinfluB auf den Bayer- Type.
i Ergebnis Bild
9 Unsigned 05X X g
Char 0l - Gut-Bild
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00 - Schlecht-Bild
Unsigned
10 shorf 0xXX Anzahl der Zeilen
e.g. 01 EO
I 0xXX
Unsigned
12 shortg 0xXX Anzahl der Spalten
e.g. 02 80
13 0xXX
Unsigned s . .
14...n 0xXX Binare Bilddaten (Zeilen * Spalten)
Char
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status f.ies Signals Ready wihrend pulled low
Bearbeitung:

Shutter setzen (Binar) Anforderungs- String an Sensor

z);te DataTyp Inhalt | Bedeutung
| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x09
Kommando Shutter setzen temporir
0xOE
5 Unsigned Char Kommando S"hutter setzen permanent
0xOF Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch
auf diejenigen die zuvor nur temporidr geiandert wurden.
6 Unsigned Int 0xXX
7 0xXX
Shutter Wert
8 0xX
9 0xXX
Shutter setzen (Bindr) Antwort- String vom Sensor
z);te DataTyp Inhalt | Bedeutung
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| Unsined Int 0x00
2 0x00

Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x07

Antwort Shutter setzen temporir

0xOE
5 Unsigned Char Antwort Shutfer setzen permanent
O0xOF Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch

auf diejenigen die zuvor nur temporir gedndert wurden.
6 Unsigned Short | 0x00 | Fehler Code,

0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX | | = Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status t-.'les Signals Ready wihrend Pulled Low
Bearbeitung:

Shutter lesen (Bindr), 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 | Ox17 Request ID, Shutter lesen
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0 - Pass
6 0xXX | - Fail
. 2 - Ungenutzt
Unsigned short 3 - Unzureichende Parameter Daten
7 0x XX 4 - Kommando abgewiesen, mehrere, gleichzeitige
Anfragen empfangen
8 0xXX
9 0xXX
Unsigned int Shutterwert
10 0xXX
I 0xXX
Zusitzliche Informationen
Akzeptiert im Run Mode Ja
Akezeptiert im Konfigrutaions Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready low: Ja
Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: Keine Verinderung

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 0x20
Kommando ROI setzen temporar
5 Unsigned | 0x10 Kommando ROI setzen permanent
Char OxI1 Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch
auf diejenigen die zuvor nur temporidr geindert wurden.
6 Unsigned 0xXX
Int
7 0xXX ROI Info Linge in Bytes ab Byte 6 bis Ende
8 0xXX
9 0xXX
10 Unsigned | XX | Detektor Nr.
Char
I Unsigned | 5 00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
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Unsigned

12 Char 0xXX ROI Form 01=Kreis / 02=Rechteck / 03=Ellipse
13 Unsigned 0xXX
Int
14 0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in Pixeln * 1000)
15 0xXX
16 0xXX
17 Unsigned 05X X
Int
18 0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
19 0xXX
20 0xXX
21 Unsigned 0xXX
Int
22 0xXX ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in Pixeln
*1000)
23 0xXX
24 0xXX
25 Unsigned 0XX
Int
26 0xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: halbe Breite
bzw. Radius Y (Wert in Pixeln * 1000)
27 0xXX
28 0xXX
29 Unsigned 05X X
Int
30 0xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
31 0xXX
32 0xXX

ROl setzen (Bindr) An

twort- String vom Sensor

Byte Nr. | DataTyp |Inhalt Bedeutung

I Unsigned 0x00
Int

2 0x00 Telegrammlange

3 0x00

4 0x07

5 Unsigned 0xI0 Antwort ROl setzen temporiar
Char oxI1 Antwort ROl setzen permanent
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Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch
auf diejenigen die zuvor nur temporidr gedindert wurden.

6 Unsigned 0x00 Fehler Code,
Short 0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX | = Fehler (Fail)
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Nein
Mode:
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready
wihrend 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 Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned 0x12 Kommando ROI auslesen
Char
6 Unsigned | 5, xx Detektor Nr.
Char
Unsigned
7 Char 0xXX ROI Index = 00 = gelber Rahmen

ROI auslesen (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

I Unsined 0x00
Int

2 0x00 Telegrammlinge

3 0x00

4 0x34

5 Unsigned 0x12 Antwort ROI auslesen
Char

6 Unsigned | ;. 00 Fehler Code,
Short

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016

Seite 371




Vision Sensor Bedienungsanleitung

0 = Erfolgreich (Pass),
7 0xXX I = Fehler (Fail)
3 Unsigned 05X X
Int
9 0xXX ROI Info Linge in Bytes ab Byte 8 bis Ende
10 0xXX
1 0xXX
12 Unsigned | g, xx Detektor Nr.
Char
13 Unsigned | o 00 ROI Index = 00 = gelber Rahmen
Char
14 ::"l'::'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 05xXX
Int
24 0xXX ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in
Pixeln * 1000)
25 0xXX
26 0xXX
27 Unsigned 05X X
Int
28 0xX X Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: halbe
Breite bzw. Radius Y (Wert in Pixeln * 1000)
29 0xXX
30 0xXX
Unsigned
31 Int 0xXX Nur bei Ellipse / Rechteck: ROl Parameter: Winkel in °
(Wert in ° * 1000)
32 0xXX
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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

Teach Detektor (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

z);te DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsigned 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x08
5 Unsigned 0x18 Kommando Teach Detektor
Char
Unsigned Detektornummer
6 g 0xXX 0 = Lagenachfiihrung
Char
>= | Detektoren
Permanenz
. 0 = Temporar
7 g:mgned 0xXX | = Permanent
ar Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporar geandert wurden.
. Trigger
U d
8 nsigne 0xXX 0 = kein Trigger
Char o
| = Trigger
Teach Detectorl (Bindr) Antwort- String vom Sensor
z);te DataTyp | Inhalt Bedeutung
I Unsined 0x00
Int
2 0x00 Telegrammlinge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned | 0x18 Kommando Teach Detektor

Vision Sensor SBSI/SBSC-DE, 8062649 - 1607b - 13.09.2016 Seite 373



Vision Sensor Bedienungsanleitung

Char

Fehler Code

6 lsJ[:\signed 05xXX 0 = Erfolgreich (Pass)

ort | = Fehler (Fail)

2 = Unused
3 = Insufficient parameter data

7 0xXX 4 = Command rejected, simultaneous module requests
received

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja

Akzeptiert im Konfigurations
Mode:

Akzeptiert wenn Ready Low: | Ja

Status des Signals Ready

Nicht indert
wihrend Bearbeitung: icht verande

Kalibrierung Add Point (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte

Nr DataTyp Inhalt Bedeutung

| 0x00

2 ; 0x00
Unsigned Telegrammlinge

3 Int 0x00

4 0x10
Unsigned . . .

5 0xID Kommando Calibration Add Point
Char

6 . 05XX Listenindex des Kalibrierpunktpaars )
Unsigned 0: neuen Punkt am Ende der Liste anfiigen
Short >0: Punkt an bestehendem Index tiberschreiben

7 0xXX I: erster Listeneintrag

8-11 Unsigned Int | 0xXX Welt- X

[2-15 | Unsigned Int | OxXX Welt- Y

Kalibrierung Add Point (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte

Nr DataTyp Inhalt Bedeutung
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I 0x00
2 Unsined 0x00 .
Telegrammlinge
3 . 0x00
4 0xOF
Unsigned . . .
5 0xID Kommando Calibration Add Point
Char
Fehler Code
6 0x00 0 i Erfolgrelcl.'l (Pass)
. | = Fehler (Fail)
Unsigned N
Sh 2 = Nicht benutzt
ort 3 = Unzureichende Parameterdaten
7 0xXX 4 = Kommando zurlickgewiesen, da gleichzeitig anderer
Request
8-11 Unsigned Int | OxXX Bild- X
[2-15 | Unsigned int | 0xXX Bild-Y
Zusatzinformationen
Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend
Bearbeitung:

keine Verinderung

Notige Einstellungen im aufrufenden Job

Unter "Ausgabe/Datenausgabe/Detektorspezifische Nutzdaten"
mussen als erster und zweiter Ausgabewert der X- und der Y-
Wert der Findeposition eingestellt sein.

Kalibrierung Calibration (Bindr) Anforderungs- String an Sensor
Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 0x00
Unsigned Int Telegrammlinge
3 0x00
4 0x05
Unsigned . . .
5 OxIE Kommando Calibration Calibrate
Char
Permanenz
6 Unsigned Char | 0xXX 0 = Temporar
| = Permanent
Kalibrierung Calibration (Bindr) Antwort- String vom Sensor
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Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 0x00
Unsined Int Telegrammlange
3 0x00
4 0x17
Unsigned . . .
5 OxIE Kommando Calibration Calibrate
Char
Fehler Code
6 0xXX 0 = Erfolgreich (Pass) t
Unsigned | = Fehler (Fail)
Short 2 = Nicht benutzt
3 = Unzureichende parameter Daten
7 0xXX 4 = Kommando zuriickgewiesen, da gleichzeitig
anderer Request
8-9 Unsigned Short | 0xXX Aktuell hochster Punktpaarindex
10-13 Unsigned Int 0xXX RMSE (Root Mean Square Error)
14-17 Unsigned Int 0xXX Mean (Abweichung)
18-21 Unsigned Int 0xXX Max (Abweichung)
22-25 Unsigned Int O0xXX Min (Abweichung)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wiahrend Bearbeitung:

keine Veranderung

Kalibrierung Clear (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung

| 0x00

2 0x00
Unsigned Int Telegrammlange

3 0x00

4 0x07

5 Unsigned OxIF Kommando Calibration Clear
Char

Kalibrierung Clear (Bindr) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
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I 0x00
2 0x00
Unsined Int Telegrammlinge
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned OxIF Kommando Calibration Clear
Char
Fehler Code
6 05X X 0 i Erfolgrelch (Pass)
. | = Fehler (Fail)
Unsigned N
Sh 2 = Nicht benutzt
ort 3 = Unzureichende parameter Daten
7 05X X 4 = Kommando zuriickgewiesen, da gleichzeitig
anderer Request

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung: | keine Verdanderung

Kalibrierung Validation (Binidr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
| 0x00
2 0x00
Unsigned Int Telegrammlinge
3 0x00
4 0x05
5 glr::Lgned 0x20 Kommando Calibration Validate

Kalibrierung Validation (Binar) Antwort- String vom Sensor

Byte Nr. DataTyp Inhalt Bedeutung
I 0x00
2 0x00
Unsined Int Telegrammlidnge
3 0x00
4 0x17
5 g:zlrgned 0x20 Kommando Calibration Validate
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Fehler Code
6 05XX00 0 i Erfolgrelch (Pass)
. | = Fehler (Fail)
Unsigned N
Sh 2 = Nicht benutzt
ort 3 = Unzureichende Parameterdaten
7 05XX 4 = Kommando zuriickgewiesen, da gleichzeitig
anderer Request
8-9 Unsigned Short | 0xXX Aktuell hochster Punktpaarindex
10-13 Unsigned Int 0xXX RMSE (Root Mean Square Error)
14-17 Unsigned Int 0xXX Mean (Abweichung)
18-21 Unsigned Int OxXX Max (Abweichung)
22-25 Unsigned Int OxXX Min (Abweichung)

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Ja

Akzeptiert wenn Ready Low:

Status des Signals Ready wihrend Bearbeitung:

keine Verianderung

Gain setzen (Bindr) Anforderungs- String an Sensor

Byte Nr. | DataTyp Inhalt Bedeutung
| Unsigned Int 0x00
2 0x00
Telegrammlinge
3 0x00
4 0x0A
5 Unsigned Char | 0xIB Kommando Gain setzen
| = Permanent
. 0 = Temporar
6 Unsigned Char OxXX Permanente Anderungen wirken auf alle Parameter, auch auf
diejenigen die zuvor nur temporar geandert wurden.
7 Unsigned Int 0xXX
8 0xXX
Gain Wert
9 0xX
10 0xXX
Gain setzen (Binar) Antwort- String vom Sensor
Byte Nr. | DataTyp Inhalt Bedeutung
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| Unsigned Int 0x00

2 0x00
Telegrammlinge

3 0x00

4 0x0B

5 Unsigned Char 0xIB Kommando Gain setzen
Fehler Code

6 0 = Erfolgreich (Pass)
| = Fehler (Fail)

2 = Nicht benutzt

Unsigned Short 3 = Unzureichende Parameterdaten

7 0xXX 4 = Kommando zuriickgewiesen, da gleichzeitig anderer
Request

8 Unsigned Int 0xXX

9 OxXX
Aktueller Gain Wert

10 0xXX

I 0xXX

Zusatzinformationen

Akzeptiert im Run Mode: Ja
Akzeptiert im Konfigurations Mode: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wihrend

Keine Veranderun
Bearbeitung: ! ung

Datenausgabe in BINAR
Dynamisch zusammengesetzt nach User-Einstellungen in Software
Fir detailierte Angaben zum Datenformat s. auch: Datenausgabe (Seite 201)

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
[ - max User definiert,
Vorspann 8 * | bis max. 8 Start String (Header)
Byte
iiber dieses Feld werden ,,bit-codiert” (in
. 2 . 2Bytes!) alle aktivierten Checkboxen
Gewibhlte Felder (Word) I Bit pro Feld ausgegeben.
- Die Reihenfolge der Ausgabe ist von links nach
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rechts und von oben nach unten.

- D.h. pro aktiver Checkbox wird ein Bit
(gesetzt/nicht gesetzt) beginnend beim LSB =
Low significant Bit ausgegeben.

- Die Checkbox ,,Gewihlte Felder" selbst wird
nicht mit ausgegeben!

z.B. 0x00, 0x02

- 2 o o .o
Telegrammlinge (Word) = Linge =2 Telegrammlinge in Byte
Byte
Bytel: 00000xxx
z.B. 0x00, 0x06 Bit0 = <Free-run>
Statusbyt 2 (triggered) | Bie) = <eriggered>
usbyte itl = <triggere
Y (Word) |z.B. 0x00, 0x05 | _. 88
(free-run) Bit2 = <Op.mode> (I1=run/0=config)
Byte2 (reserved), always 0x00
Byte |
z.B. Bitl (LSB) = Globales Jobergebnis (I = Pass, 0 =
0x05 Fail)
(Bitl+3=5) Bit2 = Boolsches Erg. nur Lagenachfiihrung,
0x00 (zwei Lagenachfiihrung inaktiv =True
Detektorergebnis | 4..n Bytes Anz. 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 |, Bit2 = Det. 2, ....
Byte | und 2:
die Anzahl
aktiver
Digitalausginge |(n Ausginge Ergebnisse aller digitalen Ausginge (bit-codiert)
Byte 3 ... n:
Ausginge, bit-
codiert
Beispiel: 18 logische Ausgiange werden
Byte | und konfiguriert, aber nur Ausgang 1,2 und 9
Byte 2: die werden tatsidchlich mit Funktionen belegt (sind
Anzahl also aktiv):
aktiver! log. | 900,003, 003, 001
Logls.c.:he n Ausginge 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 v
. ., | bendtigt....
Ausginge, bit-
codiert |.ErgebnisByte = 0000001 | (log. Ausgangl+2)
2.ErgebnisByte = 00000001 (log.Ausgang 9)
.. . |4 i
Ausfiihrungszeit (Integer) Aktuelle (Job-)Zykluszeit in [ms]
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Aktiver Job | Aktive Job Nr. (1..255)
<<Detektor spezifisch>>
Detektor (I =Pass, 0= .
Ergebnis 1 Fail) Boolsches Detektorergebnis
Scorel ..n 4 Score (0..100%)
Ausfihrungszeit | 4 Ausfiihrungzeit des einzelnen Detektors in
[msec].
Abstand 4 Berechneter Abstand, signed integer [1/1000] *1)
Position X | .n | 4 >X(jsfundene Position X (x-coordinate). [1/1000]
PositionY | .n |4 SI(;fundene Position Y (y-coordinate). [1/1000]
Delta Position X zwischen eingelerntem und
Delta Pos X 4 gefundenem Objekt [1/1000] *1)
Delta Position X zwischen eingelerntem und
Delta Pos ¥ 4 gefundenem Objekt [1/1000] *1)
. Orientierung des gefundenen Objekts (0°..360°)
Winkel 4 [1/10007*1)
. Winkel zwischen eingelerntem und gefundenem
Delta Winkel 4 Objekt (0°..360°) [1/1000] *1)
Skalierung 4 Nur bei Kontur (0,5..2) [1/1000] *1)
Ergebnis I 0x01 = True, Boolsches Ergebnis der horizontalen
horizontal 0x00 = fail Kantenantastung der Lagenachfiihrung
Ercebnis vertikal | I 0x01 = True, Boolsches Ergebnis der horizontalen
& 0x00 = fail Kantenantastung der Lagenachfiihrung
o .
Score horizontal |2 Score 0..100% (Nur Lagenachf. mittles
Kantenantastung)
Score vertikal 2 Score 0..100% (Nur Lagenachf. mittles
Kantenantastung)
R(ot) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *!)
G(riin) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *!)
B(lau) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *!)
H(ue) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] 1)
S(aturation) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *1)
V(alue) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *!)
L(uminanz) 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] 1)
A 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *1)
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B 4 Wert fiir Farbparameter, signed integer [1/1000] *1)
Ergebnis Index 4 Listenindex, signed integer, [1/1000] *)
Abstand der aktuellen Farbe ggu. der eingelernten Farbe,
Farbabstand 4 signed integer [1/1000] *1)
. Fliche des BLOBs, ohne Locher, in Pixel, signed integer,
Flache 4 [1/1000]*1)
N ) .. Flache des BLOBs, mit Lochern, in Pixel, signed integer,
Flache (inkl. Locher) | 4 [1/1000] *1)
Konturlinge 4 Anzahl der Pixel der auBeren Kontur, signed integer,
onturiang [1/1000]*1)
, Kompaktheit des BLOBs, (Kreis = |, andere >1), signed
Kompaktheit 4 integer [1/1000]*1)
X- Koordinate des BLOB- Schwerpunkts, signed integer
Schwerpunkt X 4 [1/1000] 1)
Y- Koordinate des BLOB- Schwerpunkts, signed integer
Schwerpunkt Y 4 [1/1000] *1)
X- Koordinate des gefitteten Rechtecks / Ellipse, signed
Zentrum X 4 integer [1/1000] *1)
Zentrum Y 4 Y- Koordinate des gefitteten Rechtecks / Ellipse, signed

integer [1/1000] *1)

Breite des gefitteten, geometrischen Elements (Rechtecks
Breite 4 / Ellipse, Breite >= 0, Breite >= Hohe, negative Werte =
Fehler), signed integer [1/1000] *I)

Hohe des gefitteten, geometrischen Elemets (Rechtecks /
Hohe 4 Ellipse, Hohe >= 0, Hohe <= Breite, negative Werte =
Fehler), signed integer [1/1000] *)

Winkellage des Objekts in Grad (Wertebereich +180° ...
-180,

Winkel (360) 4 0° = Ost, Drehrichtung = Gegenuhrzeigersinn), signed
integer [1/1000] *1)
o Numerische Exzentrizitat (Wertebereich. 0,0 ... 1,0),
Exzentrizitit 4 signed integer [1/1000]*1)
Bauch/Riicken, 4 Bauch-/ Riicken- Lage, Basis: Fliche, Unterscheidung
Flache der Lage durch Vorzeichen, signed integer [1/1000] 1)

Inhalt des gelesenen Codes, Abhdngig vom
Code kann die Stringlidnge variieren. Wird eine
. feste Stringlange gewiinscht, so miissen die

. maximale . . L .
String l...n . minimale Stringldnge (Detektorspezifische
Lange 127 ! . . s e
Nutzdaten) und die maximale Stringlinge
(Detektoreinstellungen) auf den gleichen Wert
(z.B. 127) gesetzt werden.

Stringldnge 4 Lange des gelesenen Codes in Bytes
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0x00 = Code

komplett, .
Truncated | 0x01 = Code Code abgeschnitten

abgeschnitten

. XOR-Priifsumme iiber alle Bytes im
Priifsumme |
Telegramm

Nachspann ; - max. 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" tibertragen.

Beispiel: ,,Score" Werte (Binir Protokoll)

In Configuration Studio/Visualisation Studio wird ,,Score" = 35 angezeigt.
Via Ethernet werden dann z.B. folgende vier Bytes empfangen: 000,000,139,1 15
Formel zu Umrechnung: (HiWordByte*256 + HiLowByte) *65536 + HiByte*256 + LoByte = Value

Da Big Endian (vom Sensor) geschickt wird, gilt:

000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, | 15 = LoByte

(0%256 + 0) * 65536 + (139 * 256) + | 15 =35699/ 1000 = 35,699 (= echter Score Wert).
Winkelangaben bzw. andere negative Zahlen werden im Zweierkomplement dargestellt.

8.2 Weitere Erlduterungen zur Kantenantastung
(Lagenachfiihrung)

Wirkung von Anzahl Suchstrahlen

,»Suchstrahlen® gibt an, in wie viele parallele Suchstrahlen der Suchbereich aufgeteilt wird. Die
Kantenantastung wird in jedem Suchstrahl separat durchgefiihrt. Die erste Kante in Suchrichtung aller
Suchstrahlen wird als Gesamtergebnis betrachtet. Mit Erhohung von ,,Suchstrahlen* wird sichergestellt,
dass die erste Kante im Suchbereich gefunden wird.

Beim Erhohen von ,,Suchstrahlen* kann es vorkommen, dass die gefundene Kantenstarke stark schwankt,
z.B. wenn nur der halbe Suchbereich von der Kante belegt ist. Ursache hierfiir ist, dass die Kantenstarke
fir die erste (nicht die starkste) Kante angezeigt wird, die in Suchrichtung tiber der Schaltschwelle liegt.
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Wirkung von Sigma (Gldttung) auf scharfe bzw. unscharfe Kanten
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Die Kantenstarke ergibt sich durch Summation von Kantenstufen iiber einen Bereich in Suchrichtung,
dessen GroBe durch ,,Sigma* (Glattung) gegeben ist. Bei scharfen Kanten wird die Kantenstarke durch
wachsende Glattung nicht erhoht. Bei unscharfen Kanten dagegen wird die Kantenstarke durch
wachsende Glattung erhoht.
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Abbildung 326: Antastung von scharfer Kante. Hohe Kantenstarke bei kleinem Sigma (Glattung).
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Abbildung 327: Antastung von unscharfer Kante. Niedrige Kantenstarke bei kleinem Sigma (Glattung).
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Abbildung 328: Antastung von unscharfer Kante. Hohe Kantenstarke bei groBBem Sigma (Glattung).
Wirkung von Sigma (Glidttung) auf Storkanten

Wie oben erwahnt, ergibt sich die Kantenstarke durch Summation von Kantenstufen tiber einen Bereich
in Suchrichtung, dessen GroBe durch ,,Sigma“ (Glattung) gegeben ist. Liegen in diesem Bereich Kanten
unterschiedlicher Polaritat (dunkel-hell: positive Polaritat, hell-dunkel: negative Polaritat) so konnen sich
deren Kantenstufen aufheben. Dies kann ausgenutzt werden, um Storkanten zu unterdriicken, indem
,»Sigma ,, (Glattung) hinreichend groB3 gewahlt wird.
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Abbildung 329: Kantenantastung mit Sigma (Glattung) = |. Storkante wird nicht iibersprungen.
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Abbildung 330:, Kantenantastung mit Sigma (Glattung) >> |. Storkante wird iibersprungen.

8.3 Vision Sensor Visualisation Studio oder Vision Sensor
Configuration Studio starten iiber Autostart

Fir 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 Verfligung.

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).

8.4 Pflege und Wartung

8.4.1 Reinigung
Der SBS Vision Sensor ist mit einem sauberen und trockenen Tuch zu reinigen.

Bei Verschmutzung die Frontscheibe des Sensor mit einem weichen Tuch und ggf. etwas
Kunststoffreiniger reinigen.

Achtung:
Niemals aggressive Reinigungsmittel sowie Losungsmittel oder Benzin verwenden.

Keine scharfen Gegenstande verwenden. Nicht kratzen!
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