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1 Informationen zum Dokument

1.1 Symbolerkldrung

Warnhinweise

- BB P

VORSICHT / WARNUNG / GEFAHR
Dieses Symbol weist auf moglicherweise gefdhrliche Situationen hin, die zum Tod
oder zu schweren Verletzungen fiihren kénnen, wenn sie nicht gemieden werden.

WARNUNG

Dieses Symbol weist auf moglicherweise gefahrliche Situationen durch Laserstrahlen
hin.

ACHTUNG:
Dieses Symbol kennzeichnet Textstellen, die unbedingt zu beachten sind. Die Nicht-
beachtung kann zu Personen- oder Sachschaden fiihren.

HINWEIS:

Dieses Symbol hebt niitzliche Tipps und Empfehlungen sowie Informationen fiir
einen effizienten Betrieb hervor.

Detektoren

'!" Mustervergleich Il Barcode

Q Kontur Lﬁ Datacode

' Kontrast A OCR

% Helligkeit % Farbwert

L 4 Graustufe == rFarbliste

F Messschieber ‘ Farbflache

BLOB E Ergebnisverarbeitung

@ Kontur 3D 0 Zielmarke 3D
Lagenachfiihrung

1 Lagenachfiihrung
Beinhaltet die Lage-Detektoren: Konturvergleich, Mustervergleich und Kantenantastung

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 5
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1.2 Weitere Dokumente

Fiir den SBS Vision-Sensor stehen folgende Dokumente im Download-Bereich der Festo-Homepage
zur Verfligung.

« SBS Kommunikationshandbuch
« SBS Benutzerhandbuch
« SBS Betriebsanleitung

Des Weiteren sind diese Dokumente Teil der Software-Installation und im Unterordner "...\Do-
cumentation\" sowie tiber das Windows-Startmenii zu finden.

1.3 Dokumentversion

Dieses Handbuch beschreibt die SBS Software -Version 2.4.
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2 Netzwerkanschluss

2.1 Einbindung des SBS ins Netzwerk / Gateway

In Vision Sensor Device Manager/Aktive Sensoren werden alle SBS Vision-Sensoren als Liste ange-
zeigt, die sich im gleichen Netzwerksegment wie der PC befinden, auf dem Vision Sensor Device
Manager lduft. Zur Aktualisierung der Liste den Button ,,Finden“ driicken, fiir z.B. Sensoren, die
erst nach Aufruf von Vision Sensor Device Manager eingeschaltet wurden.

Fiir Sensoren die zwar im Netzwerk angeschlossen sind, sich jedoch {iber ein Gateway in einem
anderen Netzwerksegment befinden, bitte unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen“ die entsprechende
IP-Adresse des Sensors eingeben und den Button ,,Hinzufligen“ driicken. Der entsprechende Sen-
sor erscheint nun ebenfalls in der Liste ,,Aktive Sensoren und kann angesprochen und bearbeitet
werden.

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 7



FESTO

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

2.2 Netzwerkanschluss: Direkter Anschluss

Herstellen einer direkten Ethernet-Verbindung zwischen SBS Vision-Sensor und PC

Wichtiger Hinweis:

Um den PC tber den direkten zu

 ist
Im Vorfeld Administrator / Systembetreuer tiber Anderungen Informieren!

ja
v
Ist der Sensor korrekt angeschlossen?
- Spannungsversorgung 24
- Netzwerkkabel

ja

nein b

v
Ist die elektrische Verbindung OK?
- griine Pwr-LED am SBS istaktiv
- Status-LED an Netzwerkadapter aktiv -
und/oder LAN-Status zeigt "Verbindung
hergestellt" an
=2 <

LAN-Verbindung =Status)

ja
v v
Passt die IP-Adresse des PCs zum Sensor?
Sensor IP: 192.168.100.100/24 (default)
-PC:2.B.192.168.100.101/24
(/24 bedeutet, 24Bit Subnetzmaske =
255.255.255.0)

nein P

ja

v v

Vision Sensor Device manager findet Sensor?
- Vision Sensor Device manager starten
- Schaltflache "Find" dricken
- markieren
- Schaltfliche "Verbinden" ist aktiv?

neinp>

ja

v

Vision Sensor Device manager < Jja
startet Anwender-Software?
- DoppelKiick auf Sensor in der Liste

-PC-Software startet. nein

ja
v

Nun kann die Parametrierung des Sensors erfolgen

s notwendig, die IP- des PCs zu andern.

Sensor korrekt anschlieen!
- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel
A

nein

Einstellungen iberpriifen / korrigieren
-IP des PCs (fixe, zum Sensor korrespondierende IP):
2.B.192.168.100.101
- Subnetzmaske: 255.255.255.0
Start = >

LAN-Verbi = Ei =

i =S
(TCP/IP)

ja <

Netzwerkverbindung “Reparieren”
Gaf. Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
Start = £4 = >
auf LAN. = Rep
(I8scht u.a. ARP Cache).

IP-Verbindung priifen
-in Eingabeaufforderung: ping 192.168.100.100
(IP-Adresse des Sensors) [ENTER]
Wenn vier positive Antworten ausgegeben werden, weiter mit "ja".
(Eingabeaufforderung:
= Zubehér =

Start = Alle Prog

nein a
v i

Firewall deaktivieren / anpassen
Nachfrage bei Administrator/Systembetreuer.
1P-Verbindung prifen (siehe oben)

nein

Achtung!
Nach Abschluss der Parametrierung Firewall wieder
aktivieren

Sensor- und Softwareversion priifen
~Sensorversion wird im Vision Sensor Device Manager
angezeigt (z B.1.0.00).

Abb. 1: Direkter Anschluss Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung

Seite 8
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2.3 Netzwerkanschluss: Anschluss iiber Netzwerk

Herstellen einer Ethernet-Verbindung zwischen SBS Vision-Sensor und PC {iber ein Netzwerk.

Wichtiger Hinweis:

Um den Vision-Sensor fir das Netzwerk zu konfigurieren, ist es notwendig, diesen in das Netzwerk zu integrieren.
Vor dem Anschluss ist zu klaren, ob die Adresse des Sensors bereits vergeben ist (default: 192.168.100.100/24). Ansonsten

kann dies zum Ausfall des Netzwerkes fithren

Zur Konfiguration des Sensors ist die Vision Sensor -Software und eine Kommunikation zwischen Sensor und PC erforderlich.
Um diese aufzubauen, bendétigt der Sensor eine freie IP-Adresse*1).

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
v
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 =
indung = LAN
Status)

=S

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 |P-Adresse *1) und Subnetzmaske
eintragen Set IP Sensor neu starten
fur mind. 6
trennen)

ja

v
Vision Sensor Device manager
findet Sensor mit neuer IP?
- Schaltflache "Find" driicken
- Sensor markieren
- Schaltflache "Verbinden" ist aktiv?
ja
v
Vision Sensor Device manager
startet Anwender-Software?
- Doppelklick auf Sensor in der Liste
- PC Software startet.
ja
v
Nun kann die Parametrierung des Sensors
erfolgen.

*1) eine passende neue, freie IP-Ad wird vom

nein P

ja

IP-Adresse alternativ iiber eine Direktverbindung

nein - p umkonfigurieren (siehe 1. Direkter Anschluss).

Sensor korrekt anschlieRen!
- Spannungsversorgung 24V
- Netzwerkkabel

A

neinp

nein

< nein

ja <

nein Netzwerkverbindung "Reparieren”
bei ini:

Start =

FESTO

g = ingen =
auf verwendete LAN-Verbindung = Reparieren
(I6scht u.a. ARP Cache).

IP-Verbindung priifen
-in : pin XOKINX
(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
bei ini
IP-Verbindung prifen
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).

oder vergeben

Abb. 2: Anschluss iiber ein Netzwerk Sensor / PC, Ablauf und Problembehebung
2.4 Verwendete Ethernet-Ports

Wenn der SBS Vision-Sensor in einem Netzwerk eingebunden werden soll, miissen die folgenden
Ports ggf. durch einen Administrator entsprechend freigegeben werden. Dies ist nur dann der Fall,
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wenn diese Ports im Firmennetzwerk bzw. durch eine auf dem PC installierte Firewall zuvor explizit
gesperrt wurden.

Fiir die Kommunikation zwischen SBS Software (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
Port 2003, TCP
Port 2004, TCP

Fiir die Kommunikation zwischen Steuerung (SPS oder Steuerungs-PC) und SBS Vision-Sensor wer-
den folgende Ports verwendet.

Prozess Schnittstellen:

Ethernet
e Port 2005, TCP (Implizite Ergebnisse, d.h. vom Anwender konfigurierte Ergebnisdaten)

o Port 2006, TCP (Explizite Anfragen, z.B. Trigger oder Jobwechsel)
EtherNet/IP:

e Port 2222, UDP

o Port 44818, TCP
PROFINET:

* Port 161, UDP

o Port 34962, UDP

o Port 34963, UDP

e Port 34964, UDP
Service:

e Port 22, TCP

e Port 1998, TCP

SBSxWebViewer:
* Port 80

HINWEIS:
o Wenn die Ports 2005 bzw. 2006 in der Konfigurationssoftware gedndert werden,
ﬂ missen diese auch bei der Firewall durch einen Administrator entsprechend geédn-
dert werden.

Seite 10 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

2.5 Zugriff auf SBS iiber Netzwerk

Beispielhafte Werte fiir IP etc.

Zugriff auf SBS 1 von PC 1 aus, wenn in gleichem Subnetz
o Uber Vision Sensor Device Manager (/Finden)
Zugriff auf SBS 2 von PC1 aus, wenn in anderem Subnetz

nur wenn:

FESTO

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!

PC1

IP: 192.168.20.x
Subnetmask: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.20.1

1paddiess [ . .

Acd scivesensar H

Subnetmask:
Gateway:

Subnet1e.g.
IP: 192.168.20.x
255.255.255.0
192.168.20.1

Subnetmask:
Gateway:

Router
IP- LAN / Gateway
192.168.30.1

Subnet2e.g.
IP 192.168.30.x
255.255.255.0
192.168.30.1

Subnetmask:
Gateway:

IP:

Gateway:

Subnetmask:

192.168.20.199
255.255.255.0
192.168.20.1

192.168.30.199
255.255.255.0
192.168.30.1

Abb. 3: Zugriff auf SBS iiber Netzwerk, gleiches oder anderes Subnetz

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021

Seite 11



FES I D Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

2.6 Zugriff auf SBS iiber das Internet / World Wide Web
Beispielhafte Werte fiir IP etc.
Zugang von PC 1 (Firmennetz 1), iiber das Word Wide Web, in Firmennetz 2 zu SBS 1.

1. Auf PC1 (Firmennetz 1) in Vision Sensor Device Manager die IP- WAN des Router 2 (Fir-

mennetz 2) unter ,,Aktiven Sensor hinzufiigen® eintragen und hinzufiigen (hier im Beispiel:
62.75.148.101)

2. InRouter 2 die Ports die vom Sensor genutzt werden sollen im Router freigeben (S. Kapitel:
Verwendete Ethernet-Ports).

PC1

1P 192 168.20x
Subnetmask: 255.265.255.0
Gateway 192 168.20.1

Add active sensor

Paddiess | . . . v/ add |

Company-/ Subnet 1 e.g.
IP:

- 192 18820 x
Subnetmask: 265 265255 0
Gateway: 192.168.20.1

IP- LAN / Gateway 192_188.20.1
Router 1
IP- WLAN: e.g. 173.194.35.191

Internet
World Wide Web

IP- LAN / Gateway 192.188.30.1 I‘;D"‘PE"V"S"""B‘ 2eg.

Router 2 192.168.30.x
IP- WLAN: e.g.62.75.148.101 Subnetmask: 265.256.255.0
Gateway: 182.168.30.1

Port- Forwarding neccessary in this router
All used ports must be enabled via the

Port- Forward- Table in the router settings.
Link fo specific chapter see above.

SBS 1

1P 192.168.30.199
Subnetmask: 2852852850
Gateway: 192.168.30.1

Abb. 4: Zugriff auf SBS tber das Internet / World Wide Web
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3 Konfiguration SBS Vision-Sensor

FESTO

Zur Konfiguration des Vision-Sensors gehen Sie wie folgt vor.

Einstellungen in Vision Sensor Device Manager

B 2 FESTO
e

S e e o | ——
angeschlossenen Sensors

FIRNEE e e p——— [ e san

vanante Versin
= advanced |~ 119.47.0

s
e
e
rinaigen | || [Optonen B
- e e e M | R [ R
o psemmp0) 205 sarvase 257552559 e ——
Altiven Sensor hinzufiigen Favoriten
IPAdressa[ S [ Hinzufiigen ] [0phor\en :]
Fnden || Korfiguieren || Anzeigen || Enstelungen |
? bed

SubnetzMaske (24 2[2s5.255.255.000

1P Adresse

Gateway 192.168.100.102
DHCP
Sensarname Vision

Setzen l [ Abbrechen

1.

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021

Starten Sie die SBS Software . Vision Sen-
sor Device Manager wird geoffnet.

Driicken Sie den Button "Finden". Der
Vision-Sensor wird im Fenster "Aktive
Sensoren" aufgelistet.

Driicken Sie den Button "Einstellungen”.
Es 6ffnet sich das Dialog-Fenster zur Kon-
figuration der IP-Adresse und des Sen-
sornamens.

Vergeben Sie eine IP Adresse und einen
Namen fiir den Sensor.

Driicken Sie den Button "Setzen". IP
Adresse und Name sind aktualisiert.
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Adresse sensomame Hardware  sensortyp  Varial
FIEEEC Py p—— [y et sun

v dened v imi v

]| [owren ol

smegen ) [ enstchngen

P Adresse PO) 10.238.16 Sumetsvaske 255.255.255.128

Csoute ] [ zmuec ][ vor ) [ oaen |
) (oo | [amos ][ v ] (o |

PChatmerree Netznerk Adoter

*

Run-Modus des Sensors wird gestoppt. Méchten Sie fortsetzen?

Al

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

6. Offnen Sie Vision Sensor Configuration
Studio indem Sie den gewiinschten Sen-
sor auswdhlen und anschliefend den But-
ton "Konfigurieren" driicken.

7. Bestédtigen Sie das nachfolgende Dia-
logfeld mit "OK" um Vision Sensor
Device Manager zu stoppen und mit der
Konfiguration in Vision Sensor Con-
figuration Studio zu beginnen.

Schnittstelle auswahlen in Vision Sensor Configuration Studio

@ prbelegung | Ausgengssgnale | Schnitstelen | @ Sgnaiserung | zetsteverung | Datenausgabe |

Name Enstelung 1 Enstelng2  [Enstelng3 | Logsche Ausginge| Akt
1/Inteme 1j0 v
2|Ethemet

3 |Ethertiet/p

ololo)
[Pl PID!

1. Offnen Sie iiber den Bedienschritt "Aus-
gabe" den Reiter "Schnittstellen".

2. Aktivieren Sie die Schnittstelle indem Sie

die entsprechende Checkbox in der
Spalte "Aktiv" aktivieren.

3. Wahlen Sie in der Spalte "Einstellung 3"

das Format, indem die Datenausgabe
erfolgen soll.

Telegramme / Datenausgabe definieren in Vision Sensor Configuration Studio

@ prbelegung | Ausgangssigndle | @ schvitistelln | @ Sgnaliserung | Zeitsteuerung | Datenausgabe

Vorspam Nachsoam

ASCII Steverzeichen

Trernzsichen Telegrammende
Export Gewshite Felder Telegrammiznge Statusbyte

[ Ricksetzen | i Log. Ausgéinge

Gesamtausftbrungszeit| | Akiver Job Prifsume
Seite 14

1. Offnen Sie iiber den Bedienschritt "Aus-

gabe" den Reiter "Datenausgabe”.

2. Stellen Sie die gewiinschten Steu-

erzeichen fiir die Datenausgabe ein.

3. Wahlen Sie die gewiinschten Aus-

wabhlfelder aus.
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B 4. Stellen Sie die gewiinschten Daten ein,
- :"""’ %‘"‘"‘ e e die ausgegeben werden sollen.

GENERAL

Detektor. - Erzeugen Sie mit der Schaltflache "+"

Detektor2 . .

R einen neuen Eintrag.

puf Funktion der Schaltflichen:

ol o W,

o "+": Neuen Eintrag einfligen
o "-": Markierten Eintrag l6schen
o "Auf", "Ab": Markierten Eintrag ver-
schieben
5. Wabhlen Sie in der Spalte "Detektor" den
gewiinschten Detektor aus.

6. Wahlen Sie in der Spalte "Wert" den
gewiinschten Detektorwert aus, der
anschlieBend tiber die aktivierte Schnitt-
stelle ausgegeben werden soll.

Weitere Informationen: Datenausgabe (ASCII /

E Detektor muss angelegt sein.

Binar)
Sensor starten
Bedienschritte
[ b ] 1. Driicken Sie den Bedienschritt "Start Sen-
sor". Die Daten werden auf den Vision-
[ Lagenachflihrung ] Sensor iibertragen und der Vision-Sensor
[ Detektoren | wird gestartet.
( Ausgabe | O HINWEIS:

Sensor starten
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4 Ethernet TCP / IP, 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 iiber eine ,,Server-Socket" Schnitt-
stelle zur Verfiigung. Hauptsdchlich ist dies eine ,,Programmier-Schnittstelle".

Um die Daten lesen/verarbeiten zu kénnen muss ein ,,Socket-Client" (PC, SPS, etc.) eine (Socket-
t-)Verbindung (aktiv) zum Sensor aufbauen, und bekommt dann die Daten.

Vorgehensweise, Einstellungen
4.1 Beispiel: Datenausgabe vom SBS an PC / Steuerung
Schritt 1:

Nachdem der Job mit allen nétigen Detektoren, ggf. Lagenachfiihrung etc. eingestellt ist, wird hier
die Ethernet-Schnittstelle zur Datenausgabe aktiviert und ggf. parametriert.

@ schnitstelen | Datenausgabe | 4 Pinbelegung | Ausgangssignale | @ Signalisirung | Zeitsteuerung | Archivierung | Bidibertragung |

Name: Bnsteliung 1 Einstellung 2 Einstelung 3 Logische Ausgénge | Aktiv
1 Interne [jO PNP = o
2 e ounzos Elea 30
3 |EtherNet/IP Binar = o =)
= = =
4 |PROFINET Binar =
5 | SensoView Bid und Einzeichnung | ¥ | Bildquaitat 60% (1PG) £l ¥

a

6 |Sensoled Biidqualitat 60% (JPG)

Abb. 5: Datenausgabe, Ethernet

Im Beispiel wird die Ethernet-Schnittstelle im unteren Parameter-Bereich im Reiter: ,,Schnittstellen®
mit einem Haken in der Checkbox ,,Aktiv¢ aktiviert. Die Default- Einstellungen fiir Port Eingang (IN)
= 2006 und Port Ausgang (OUT) = 2005 werden so iibernommen. Hier kénnen beliebige andere Ein-
stellungen getroffen werden um die Datenausgabe an Ihre Netzwerkumgebung anzupassen. Dazu
ggf. lhren Netzwerkadministrator kontaktieren.

Schritt 2:

Im Reiter ,,Datenausgabe“ werden die via Ethernet Port 2005 auszugebenden Nutzdaten kon-
figuriert.

In diesem Beispiel sind das:

« der Vorspann,,010“
« das Gesamtergebnis von Detektor 1
o der Nachspann ,xxx“
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Als Datenformat wurde ,,ASCII“ definiert, dies erleichtert die Nachvollziehbarkeit dieses Beispiels.
Die Funktion mit anderen Daten, bzw. in Bindr ist analog zu den hier beispielhaft gemachten Ein-
stellungen.

@ schnitistelen | Daterausgsbe | & Pinbelegung | Ausgangssignale | @ Signaliienng | zeisteuenng | Archivieung | Bidibertragung

Vorspann Nachspann 5 e Notadaton
010 X0 ANST =
ASCII Steuerzeichen Aktiv  Detektor  Wert

Trennzeichen Telegrammende 1 ¥ Detektor1 | Gesamtergebnis

Gewahite Felder Telegrammiange Statushyte
Detektorergebnisse Digitalausgéinge Log. Ausgénge

Gesamtausfilhrungszeit || Aktiver Job Prisfsumme (@l

Abb. 6: Datenausgabe, Ausgabedaten konfigurieren

Schritt 3:

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

4 Hercules SETUP utility by HW-group.com _(o] x|
LUDP Setupl Serial  TCP Client |TEP Sarvell UnpP | Test Mndel Abhout |

Received/Sent data —TCR

Module |P Fort

PFing ﬁ LConnect

[~ TEA authorizatior
TEA key

1:|0M020304 S-IUBUAUBUC
2| 05060708 4|DDDEUF1D

|

Suthorization code:

[~ PortStore test
[~ NVT disable

Received test data

I~ Redirect to UDP

[~ Send

| M HEX | Gend ngroup
I [ HEX | cerc wevrw HUW-group.com

Hercules SETUP utility

[ [T HEX,  Send Version 3.2.5

Abb. 7: Datenausgabe, Ethernet Tool / 1

Hier miissen nun noch die IP Adresse des SBS und der korrekte Port zum Datenempfang ein-
getragen werden.
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»Aktive Sensoren* = 192.168.60.199

FESTO

Die IP Adresse des SBS ist in Vision Sensor Device Manager sichtbar. Siehe erste Zeile im Fenster

|aktive Sensoren
P-Adresse Sensorname Hardware Sensortyp
19 192.168.100.125  vision sensor RE Object

- [m} X

FESTO

ot Konfigurieren eines
Stan, angeschlossenen Sensors

Markieren Sie einen Sensor (bzw. eine
Simulation] in der Liste und klicken Sie auf
den Button .Konfigurieren”. Das
Kenfigurationsprogramm Vision Sensor
Configuration Studio vird aufaerufen und die
ggf. auf dem Senser gespeicherten Jobs
werden in der Ausvzhlliste angezeigt. Beim
Aufruf von Vision Sensor Configuration Studic
erscheint u.U. eine Passwortabfrage. Zur
Festlegung von Passwirtern siehe

(Button mit
ol [ D )
Bensoren fur Simulationsbetrieb
Sensortyp Hardware  Variante Version
13 Color R3C ¥ Advanced vliwe171 |v
2/9  Object R v | Advanced viw0171 |v
3|9 CodeReader R ~ | Advanced MERCETANNA
4|2 Universal R2B | Advanced AAERCRTANNE
Aktiven Sensor hinzufuigen Favoriten
IPAdresse[ L [ Hinzufugen ] [Dpnanan ]
Startseite 2uriick Ve Drucker
rcn ][ somtpmeren ] (e ) Lomeste ][ zmus ][ ver [ ovten

IP Adresse (PC) 10.23.8.16

Subnetz-Maske 255.255.255.128

PC hat mehrere Netzwerk-Adapter

Abb. 8: Vision Sensor Device Manager, IP Adresse ...

Die Portnummer fiir den Ausgabeport wurde vorher unter Schritt 1 mit Port 2005 ibernommen.

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 verbunden und die Verbindung im Hauptfenster in griiner Schrift ange-

zeigt.
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4 Hercules SETUP utility by HW-group.com o [=[ |

UDP Setup | Gerial ~ TCP Cliert | TCP Sarvell UnpP | Tesandel Abhout |
Received/Sent data

: - TCP
Connecting to 192.165.80.199 ... Hodule [P Part

Connected to 192.168.60.1599
132, 168.60.199 2005
Fing X Disconnect

[~ TEA authorizatior

TEA key
1:|0M020304 B-IUBUAEIBUE
2 |05050708 4 IDDDEUF1D

Authorization code

[~ PortStore test
[~ NVT disable

Received test data

I~ Redirect to UDP

[~ Send

| ™ HEX Send ngroup
I [~ HEX  Serd wevrw HUW-group.com

Hercules SETUP utility

[ [T HEX  Send Version 3.2.5

Abb. 9: Datenausgabe, Ethernet Tool / 2
Schritt 5:

Der SBS muss nun noch mit ,,Sensor starten“ von der PC- Anwendung aus gestartet werden (im
spdteren Betriebsfall ist der SBS direkt nach dem Einschalten im normalen Betrieb und schickt
Daten wenn konfiguriert). Hier im Beispiel ist als Triggermodus = kontinuierlich eingestellt, d.h. es
werden kontinuierlich Auswertungen gemacht und damit Daten gesendet. Diese sind nun im Haupt-
fenster von Hercules sichtbar.

Bedienschritte

Job

Lagenachfihrung

Ausgabe

Sensor starten

[ ]
[ ]
[ Detektoren ]
[ ]
| |

Abb. 10: Sensor starten
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by HW-group.com ;Iﬂlll

UDP Setup | Gerial ~ TCP Cliert | TCP Sarvell UnpP | Tesandel Abhout |
Received/Sent data

- TCP
Connecting to 192.168.60.139 ... Hodule [P it
Connected to 192.165.60.199
011 0P 01 0P 3060 L P ssex 10 P30 L 0P 01 0P 1 0By | |19 16260193 2003
10PRRx010PXXXO10P XXX 010PX X 010PKXX010PXXX010FPxxx01
OPxxx010FPxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010 Fing X Discornect

Fxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010F
%0 10Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Px [ 1EA authorizatio
xx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010F xxx010Pxxx010Pxxx010Pxx TEA key
®010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010FPxxx 1:|0M020304 B'IUBDAEIBUE
O10Pxxx010PxxX010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx0 l— I—
10Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx01 105060705 _[J0D0ECF10
OPXxxO010Pxxx010Pxxx010Pxxx010PX¥x010Pxxx010Pxxx010
Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010Pxx*x010Pxxx010Pxxx010p | Authorization code

xxH010Pxxx010Pxxx010PHxx010Pxxx010Pxxx010Pxxx010P % %I
HHO10Pxxx010PRKxX010PRXX010PxxK010Px R K

[~ PortStore test
[~ NVT disable

Received test data

I~ Redirect to UDP

[~ Send

| ™ HEX Send ngroup
I [~ HEX  Serd wevrw HUW-group.com

Hercules SETUP utility

[ [T HEX  Send Version 3.2.5

Abb. 11: Datenausgabe, Ethernet, Tool / 3
Die hier sichtbaren Daten sind wie unter ,,Datenausgabe” eingestellt:

« der Vorspann,,010“

o das Gesamtergebnis von Detektor 1 (hier ein ,,P“ fiir Positiv, da Priifbedingung: Helligkeit
erfiillt)

o der Nachspann ,xxx“

4.2 Beispiel: Kommandos (Requests) von PC / Steuerung an SBS

Mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS
Schritt 1

Zur besseren Ubersichtlichkeit wird hier fiir Beispiel 2 in den getriggerten Betrieb geschaltet. Das
geschieht wie folgt: In Vision Sensor Configuration Studio unter Job/Bildaufnahme/ Triggermodus
= ,Trigger“ einstellen. Ansonsten bleiben die Einstellungen aus Ethernet Beispiel 1 im SBS unver-
andert.
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Job einrichten
s Beschreibung | Autor _ Erstellt Gel [ idsuabme. | Vorverarbeiung | Kalbrerung | Zyiusaeit |
i b Ao 15082 15| yersdsseit e
A [1owms [3] [amo | [1#aosorovz 2] [en ]
versarung Trggermadis Quadranien
(| ——1 Trigger 3] 90
o 2t 323
——{p [256m 1] [twcrensiaa 3] ©QQ
Dymamic Exteme celeuchung
(] I 1) Lnear :
e ) (ovpimeen | [ oscren | [Aetoscnen |
Modus: Confg | Name; Actver Job: 1, Job1 Zyduszeit: (ofa) xovorojoor @ @ O O © O

Abb. 12: Datenausgabe, Ethernet, Trigger

Schritt 2

Zum Absetzen von Kommandos an den SBS wird die Anwendung Hercules ein zweites Mal geoffnet.
Diesmal mit Port 2006 als Eingangsport des SBS auf dem dieser Kommandos empfangen kann. Alle
Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom SBS sind in Kapitel Ubersicht
Telegrammebeschrieben.

=T

Hw-groun:

..... | UBP | TestMods | Abaut | TOP Seves | UDP | Test Mode| Abcuk |

152,165, 60. 195 [ - [con to 157.160.60.155 [ ==
1oa it ioe e o192, 160.50.. 35 P o
Pro | | Oreores Pro | Dieerne
T s
Ten
o [
B
.
8
=
Fecsvedie e
™ esecio 0P I Ratostolop
[ — I 111 el — N T P
I — | — =
I —— P —

Abb. 13: Datenausgabe, Ethernet Tool / 4

Im Fenster rechts wurde von Port 2006 aus das Kommando ,,TRG* (fiir Trigger, Kommando siehe
unten erste Zeile) durch Klick auf den entsprechenden Button ,,Send“ an den SBS geschickt. Das
Kommando wird beim Absenden im Hauptfenster in roter Schrift dargestellt. Der SBS antwortet auf
Port 2006 mit einer Quittung aus Kommando ,,TRG* und in diesem Falle ,,P* fiir ein positives Ergeb-
nis des Detektors 1 (schwarze Schrift im rechten Fenster).

Im linken Fenster schickt der SBS {iber Ausgabe- Port 2005 die unter Datenausgabe definierten
Werte ,,010Pxxx“ wie auch in Beispiel Ethernet 1.

4.3 Beispiel: Jobumschaltung von PC / Steuerung an SBS

Mit Quittierung / Datenausgabe vom SBS
Funktion der beiden Ethernet-Ports fiir Ein- und Ausgabe:

*A: Port 2005, nur eine Richtung: Sensor » PC, alle Nutzdaten, definiert unter ,,Datenausgabe“
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*B: Port 2006, beider Richtungen: Sensor ¢ PC, Kommandos an mit Quittierung, + alle Respon-
sedaten auf Kommandos (keine Nutzdaten)

oD

Abb. 14: Ethernet- Ports
Schritt 1

Zur besseren Ubersichtlichkeit wird hier in den getriggerten Betrieb geschaltet. Das geschieht wie
folgt: In Vision Sensor Configuration Studio unter Job / Bildaufnahme / Triggermodus =, Trigger*
einstellen. Ansonsten bleiben die Einstellungen aus Ethernet Beispiel 1 im SBS unverdndert. Alle

Datenausgabedefinitionen werden hier in ,,ASCII* getroffen zur besseren Nachvollziehbarkeit der

Beispiele.

Fiir dieses Beispiel miissen mindesten zwei Jobs auf dem SBS Vision-Sensor angelegt sein. Um
einen neuen Job auf Basis eines bestehenden Jobs zu erstellen, kdnnen Sie die Funktion ,,Dupli-
zieren® verwenden. Passen Sie zur einfachen Uberpriifung des Jobwechsel folgenden Parameter an.
Spéter konnen Sie die Ausgabe frei definieren.

Fiir dieses Beispiel wurde Job1 definiert mit der Datenausgabe:

« Vorspann:,010“ und

o Nachspann: ,xxx*

Ausgabe einrichten
@ scittstelen | Datenausgsbe | @ Pribelequng | Ausgangssionale | @ Signasierung | Zeisteuerung | Archivierung | Bidiberiragung
j==an e Detektorspeaische Nutzdeten
o oo
e — i e e R
Tremmzeichen Telegrammende C_
GenateFeder Telegranmigrge ] Statusbyte ——
[ rudsetzen | Log. Ausginge [+ J

Gesamtausfvungszeit | | Aktver Job Prifaumme (1 I D)
Modus: Config | Name: vison sensor | | Actver Job: 1, Job1 Zyduszet: (o) xowm(oor @ O O O @ O

Abb. 15: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung Job 1
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Ausgabe einrichten
Yy g me— Yewre— —— Iy ey eeemy gysnem—y e rre—
REEmET Detektorspezifische Nutzdaten
ANST B
Aty Detektor  Wert i tange nzi [+ |
s C
Gesamtausfihrungszeit || Aktiver Job Prifsumme [« I D)
e [ —— [r—— pr———— xowwor @ @ ©® © © ©

Abb. 16: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Job 2
Schritt 2

Hier wurde die Anwendung Hercules zwei Mal gedffnet. Einmal mit Port 2005 (Empfangen von
Ergebnissen wie in ,,Datenausgabe“ definiert) und Port 2006 (Kommandos + Quittung) als Ein-
gangsport des SBS auf dem dieser Kommandos empfangen kann.

Alle Telegramme (Kommandos und Antwortstrings) zum und vom SBS sind in Kapitel Ubersicht
Telegramme beschrieben.

o

T
U e
2 [ 4w
uuuuuuu ez o

8
Patooten
™ T e

D —
1 [o102030¢ 3 [oswmmoc
2[eors 4 [ooceorio

Recsiediodoo
I RediectoUOP
Sond
I3 ruec s || DS
oo I Hex | Sond

| — I HE Send

Abb. 17: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 1

Im rechten Fenster (Port2006) wurde das Kommando TRG (Trigger, siehe unten bei ,,Send“, erste
Zeile) abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit ,,TRG“ dargestellt. Der SBS ant-
wortet sofort mit der Quittung ,,TRGP* (Wiederholung des Kommandos ,,TRG* und ,,P* fiir Positiv,
in schwarzer Schrift im rechten Fenster)

Im linken Fenster (Port2005) schickt der SBS, auf dem gerade der Job2 aktiv ist, den ent-
sprechenden Ergebnisstring der unter Datenausgabe in Job 2 mit ,,020Pyyy“ definiert ist.
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| Tt |

ke o
joz0pyyy | AT Z
Fng |3 Discoresc

TEA suerzaton
[TEAkey

1:[o1020308 3 [os0ATBoC |
2 [wrmn 4 [ovoeori

Aot
8

[R—
™ VT deble

Recshed st dss

I Rediectto UDP.

HLW:s

Send
g I HEX_Serd
[eB0r I HEX_Sond

T

Abb. 18: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 2

Nun wurde im rechten Fenster (Port2006) das Kommando CJB001 (Change Job 001, 001 = Job Nr. 1,
siehe unten bei ,,Send*, zweite Zeile) abgesetzt. Dieses wird im Hauptfenster in roter Farbe mit
,CJB001“ dargestellt. Der SBS antwortet sofort mit der Quittung ,,CJBPT001“ (Wiederholung des
Kommandos ,,CJB“, ,,P* fiir Positiv, ,,T“ = Triggered, 001 Jobnummer auf die umgeschaltet wurde)

EET

o X T
o UDP | Tet o | At | 0P Setp| Ssial 0P Cin | TcP5ons

1o | Tet s | aut |

e
=

TEA auzaton———————|

el
o0z 3 e
2 0T 4 [oE
p——,
8|
Patsae ot
I T it
Rocevd et dts
™ RediectaUDP
 — N 1] 1) e A —
L
S ——

Abb. 19: Datenausgabe, Ethernet, Jobumschaltung, Tool / 3

Auf ein weiteres Trigger- Kommando TRG (siehe unten bei ,,Send*, dritte Zeile) wird dies im Haupt-
fenster wieder in roter Farbe mit ,,TRG* dargestellt. Der SBS antwortet wieder sofort mit der Quit-
tung ,,TRGP* (Wiederholung des Kommandos ,,TRG“ und ,,P* fiir Positiv)

Im linken Fenster (Port2005) schickt der SBS, nachdem zuvor auf Job 1 umgeschaltet wurde, nun

den entsprechenden Ergebnisstring, der unter Datenausgabe in Job 1 mit,,010xxx* definiert wurde
!
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5 Service / Visualisierung

Fiir den SBS Vision-Sensor steht ein Service-Port (Ethernet TCP/IP Port 1998) zur Verfiigung. Dieser
ist unabhdngig von der Konfiguration verfiigbar.

5.1 Backuperstellung
Fiir das automatische Sichern und Wiederherstellen stehen folgende Telegramme zur Verfligung

« Jobsatz einlesen (ASCII)
Mit dem Telegramm "Jobsatz einlesen" kann der Jobsatz des SBS Vision-Sensors getauscht
werden. Die Jobsatz-Datei muss zuvor auf den SBS geladen werden.

 Jobsatz sichern (ASCII)
Mit dem Telegramm "Jobsatz sichern" kann der Jobsatz des SBS Vision-Sensors gelesen wer-
den.

5.2 Visualisierung

Fiir die Visualisierung der Applikationen stellt der SBS Vision-Sensor {iber den Service-Port alle
Daten zur Verfligung.

Weitere Informationen: Service (nur auf Port 1998 und in ASCII Format verfiigbar)
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FESTO

6 Telegramme SBS fiir PROFINET und EtherNet/IP

6.1 Modul 1:,,Control“ (Von Steuerung an SBS)

Name in Steuerung "CTRL (3 Bytes)"

Byte Bit
Name Datent: Bedeutun
Offset Adr.. yp B
0 0 Reset Error | 1 Bit Reset Error loscht den 4-Bit-Fehlercode im Sta-
tus-Modul.
Steigende Flanke (False — True) loscht Feh-
lercode.
1 Trigger 1 Bit Dieses Bit dient zum Disable des Triggers. Giiltig
Disable fiir Triggermodus Trigger und Freilauf.
o False (0): Trigger aktiviert.
e True (1): Trigger deaktiviert.
Falls der Digital-Eingang "Trigger enable"
genutzt wird, miissen zum Akzeptieren eines
Triggers beide Bedingungen (Digitaler Eingang
"Hardware Trigger" und "Trigger Disable-Bit")
auf "Enable" gesetzt sein.
2 Trigger 1 Bit Steigende Flanke (False — True): Trigger, wird

sofort ausgefiihrt.

Falls der Trigger nicht ausgefiihrt werden
konnte, bleibt das Trigger-Acknowledge-Bit False
und das Modul Error Status weist den Feh-
lercode "1: Failure trigger request” auf.

Siehe auch Timing-Diagramm, Kap. Fall: Trigger
nicht méglich (not ready)
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Byte Bit

N D. B
Offset Adr.. ame atentyp edeutung
3 Change job [ 1 Bit Steigende Flanke (False —» True): Umschalten
auf Job mit Nummer "Job number" aus Control-
Modul.

Beim Ausfiihren dieses Requests kann es zu Ver-
zbgerungen kommen.

Nach einem erfolgreichen Jobwechsel zeigt das
Byte "Job number" im Status-Modul den glei-
chen Wert wie im Control-Modul.

Falls der Jobwechsel nicht durchgefiihrt werden
konnte (aufgrund eines Fehlers, z.B. falsche Job-
nummer), weist das Error Status Modul den Feh-
lercode "2: Failure Change Job" auf (und Ready
bleibt False!). Siehe auch Timing-Diagramm, Kap.
Fall: Jobchange nicht moglich (z.B. falsche Job

Nummer)
4 Switch-to- 1 Bit Steigende Flanke (False — True): "Switch-to-
Run Run" wird ausgefiihrt. Erfolg oder Fehler des

Switch-to-Run-Requests wird angezeigt im Error
Status Modul (Fehlercode "3: Failure Switch to

run request") und Bit "Operation Mode". Siehe
auch Timing-Diagramm, Kap. Fall: Switch to run
nicht méglich

5-7 Reserve
1 Reserve 1 Byte
2 Job number | U8 Jobnummer auf die umgeschaltet werden soll,

bei der steigenden Flanke des Change-Job-Bit.
Bindrer Wert 1-255 fiir "Job number Change".
0 steht fiir: "Keine Umschaltung", auch wenn
das Change-Job-Bit wechselt.

Timing-Diagramme zur SBS Kommunikation
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FESTO

6.2 Modul 2: ,,Status“ (Von SBS an Steuerung)

Name in Steuerung ,,STAT (6 Bytes)*

Byte
Offset

Bit

Adr.

Name

Datentyp

Beschreibung

0

0

Ready

1 Bit

SBS ist bereit fiir die ndchste Auswertung. Rea-
dy=1.

Achtung:
Das Ready Bit ist ausschlielich
zur Anzeige der Bereitschaft des

SBS Vision-Sensors fiir die
ndchste Auswertung reserviert.
Es ist nicht geeignet zur Anzeige,
dass eine Auswertung abge-
schlossen ist, bzw. die Ergeb-
nisse einer Auswertung
vorliegen!

Reserve

1 Bit

Trigger ack-
nowledge

1 Bit

Acknowledge (Bestétigung) fiir erfolgreichen
Trigger-Request (via Trigger-Bit im Control-
Modul). Acknowledge wird gel6scht als
Response auf das Loschen des Trigger-Bit.
Falls der Trigger nicht ausgefiihrt werden
konnte, bleibt das Trigger-Acknowledge-Bit
false.

Change Job
acknowledge

1 Bit

Acknowledge (Bestatigung) fiir den erfolgten
Change-Job-Request (via Change-Job-Bit im
Control-Modul) — unabhéngig von dessen
Erfolg. Acknowledge wird gel6scht, sobald das
Change-Job-Request-Bit geldscht wurde.
Erfolg oder Fehler des Change-Job-Request
wird angezeigt im Bitfeld "Error" (Fehlercode
"2: Failure change Job") und im Byte "Job-
number" im Modul Status. Bei Verzégerungen
bei der Ausfiihrung des Job-Change kann die-
ses Acknowledge-Bit ebenfalls verzogert
gesetzt werden.
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Byte
Offset

Bit

Adr.

Name

Datentyp

Beschreibung

4

Switch to run
acknowledge

1 Bit

Acknowledge (Bestatigung) fiir den erfolgten
Switch-to-Run-Request (via Switch-to-Run-
Request-Bit im Control-Modul). Acknowledge
wird geloscht, sobald das Request-Bit geloscht
wurde. Erfolg oder Fehler von Switch-to-Run-
Request wird angezeigt im Bitfeld "Error" (Feh-
lercode "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.

Reserve

Reserve

1 Byte

Digital Results

1 Bit

12 RDBU

1 Bit

09 RD

1 Bit

05 PK

1 Bit

06 YE

1 Bit

07 BK

1 Bit

08 GY

AN | |lWIN]-]|O

Reserve

1 Bit

Dieses Byte wird gefiillt mit den Ergebnissen
der digitalen Schaltausgénge. Die Bitposition
ist fix. Der Wert des Ausgangs wird definiert im
Reiter: Ausgabe/Ausgangssignale, Spalte:
»Logischer Ausdruck® in Vision Sensor Con-
figuration Studio. Falls nicht ausgewdahlt als
Ergebnis-Ausgabe-Pin, oder falls kein giiltiger
logischer Ausdruck zugewiesen ist, ist der
Wert = 0.

Reserve

1 Bit

Job Number

us

Nummer des aktuellen Jobs: Jobnummer 1-255

Image ID

us

Image ID (0-255) wird bei jeder Job-Ausfiihrung
um 1 erh6ht, unabhangig von der Trigger-
Quelle.

Seite 32
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FESTO

Byte
Offset

Bit

Adr.

Name

Datentyp

Beschreibung

5

0-3

Error

4 Bit

4 Bit Fehlercode (dezimal). Zeigt Fehler bei
Requests via Control-Modul oder -Systemfehler
an. Der Fehlercode kann durch "Reset error"
zuriickgesetzt werden oder wird durch ndchs-
ten Fehler {iberschrieben. Im Falle eines
Archivierungsfehlers (8), kdnnen Sie auch ohne
"Reset error” fortfahren.

: Kein Fehler

: Fehler Trigger Request (Sensor nicht Ready)
: Fehler Change Job

: Fehler Switch-to-Run

: Request abgelehnt

: Fehler Schnittstelle in Job nicht aktiv

: Fokus-Sperrzeit

: Fehler Archivierung

15: System-Fehler

ONUTEAWNRLO

Trigger mode

1 Bit

1 = Freilauf
0 = Trigger

Reserve

1 Bit

Operation
mode

1 Bit

1=Run
0 = Config

Reserve

1 Bit
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6.3 Modul 3: ,,Data“ (Von SBS an Steuerung)

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Name in Steuerung ,,DATA 2 +8 /16 / ... / 192 [ 252 Bytes)“

Byte Bit
Name Datent: Beschreibun
Offset Adr. P g
0 Image ID us Image ID (0 - 255) wird bei jeder Job-Ausfiihrung
um 1 erhoht, unabhdngig von der Trigger-Quelle.
1 0 Result data | 1 Bit Ergebnis-Daten wurden abgeschnitten.
overrun 1: Data overrun = abgeschnitten
0: No overrun
1-7 |Reserve 7 Bit
2 Result data | Byte- array | Daten wie definiert in Vision Sensor Configuration
Studio unter "Aus-
gabe/Datenausgabe/Detektorspezifische Nutz-
daten”.
Bei Nutzung von PROFINET muss im Reiter Schnitt-
stellen “Bindr” aktiviert sein.
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FESTO

6.4 Modul 4: ,,Request* (Von Steuerung an SBS)

Name in Steuerung ,,REQU (4 +8 / 16 / ... / 192 / 250 Bytes)“

g‘f,ft:et f\:itr Name Datentyp | Bedeutung

0 1 Key 1 Byte Request key (Request counter)

1 1 Reserve 1 Byte Reserve

2 1 Reserve 1 Byte Reserve

3 1 Reserve 1 Byte Reserve

4 Request Byte Array | Weitere Informationen: Ubersicht Telegramme
Data
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6.5 Modul 5: ,,Response* (Von Steuerung an SBS)
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Name in Steuerung ,RESP (4 +8 / 16 / ... / 192 / 250 Bytes)“

g‘f,ft:et f\:itr Name Datentyp Beschreibung
0 Key us Response key = gespiegelt vom Request
1 0 Result Data | 1 Bit Response-Daten wurden abgeschnitten
overrun

1-7 Reserve 7 Bit
2 Reserve 1 Byte
3 Reserve 1 Byte
4 Result Data | Byte Array | Weitere Informationen: Ubersicht Telegramme
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6.6 Start- / Ende-Kriterien je Telegramm

FESTO

Telegramm
(Modul ,,Con-
trol*®)

Start-Bedingung
(Modul ,,Status*)

Bestdtigung Annahme
(Modul ,,Status*)

Bestdtigung Ausfiihrung
(Modul ,,Status*)

Trigger Ready = True Trigger acknowledge = Image ID wechselt
True

Change Job / Change Job acknowledge | Job number wechselt
=True

Switch-to- Operation Mode = False | Switch-to-Run ack- Operation Mode = True

Run nowledge = True

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021
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7 Timing-Diagramme zur SBS Kommunikation

Fall: Trigger ok

Trigger (ok)

Trigger Bit :@

[\
;ni':ggerAck m m
Ready Bit T R

N\
\

7

Image ID % PLC
Sensor

Error D Sensor

Trigger "

Abb. 20: Timing Trigger ok

Fall: Trigger nicht méglich (not ready)

Trigger (not ready)

Trigger Bit

Reset Error
Bit

Trigger Ack
Bit
Ready Bit
7
Image ID % PLC
Sensor
Error Trigger Sensor

Abb. 21: Timing Trigger not ready
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Fall: Jobchange ok

Jobchange (ok)

el )

Jobchange
Bit

Ack Bit

Jobnumber i

7)) pLc

Abb. 22: Timing Jobwechsel ok

Fall: Jobchange delayed

Jobchange (delayed)

el 7/

Jobchange

Ack Bit

Jobnumber i

7)) pLc

Abb. 23: Timing Jobwechsel verzogert
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Fall: Jobchange nicht méglich (z.B. falsche Job Nummer)

FESTO

Jobchange (not possible)
Jobnumber

remsall//// M)
w0777 V277

Reset Error
Bit

Jobchange
Ack Bit

Jobnumber

Error
Jobchange

7)) prc
Sensor

Abb. 24: Timing Jobwechsel nicht méglich

Fall: Switch to run ok

Switch to run (ok)

:\ir:itch-to-run m
it

Switch-to-run
Ack Bit

o
Mode Bit

Error
Switch-to-run

7)) pLc
Sensor

Abb. 25: Timing Switch to run ok
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Fall: Switch to run nicht méglich
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Switch to run (not possible)

Switch-to-run W
Bit

Reset Error
Bit

Switch-to-run

Ack Bit

Operati
Mode Bit No swich possible (.. o job n sonsor)

7)) pic

Error I

Switch-t

Sensor

Abb. 26: Switch to run nicht méglich
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8 Request-Sequenzen

Wichtige Empfehlungen fiir SPS-Programmierer

1. Reihenfolge der Requests einhalten

2. Immer die komplette Ausfiihrung 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:

0O Die komplette Ausfiihrung einer Aktion kann nicht auf Grund der Low-/ High-

IL Wechsel von READY als sicher erkannt werden, da es, wegen evtl. langer Zyklus-
zeiten zwischen SPS und (z.B. 32ms), dazu kommen kann, dass READY nie Low

wird.

3. READY sollte immer High sein bevor ein Trigger Request gesendet wird
Akzeptieren / Verwerfen von Requests des Control-Moduls

1. Request ist akzeptiert mit steigendem Acknowledge Bit
Request ist verworfen wenn Error Bit gesetzt.

3. Request ist verworfen ohne Error Bit und Acknowledge Bit, wenn der Sensor noch den vor-
herigen Request bearbeitet und fiir diesen noch kein Acknowledge gesetzt wurde. (d.h. der
empfohlene ,Handshake“ nicht befolgt wurde)
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8.1 Trigger Request Reihenfolge

=

i

v

nein @ Error Code 1: Failure Trigger
Request und Trigger Ack-
nowledge = False

Error Status-Modul = 0?

( Neue Daten verflighar )
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8.2 Change Job Request Reihenfolge

=

I4_I‘-

v

la Error Status-Modul = 0? nein @ Error Code 2: Failure

Change Job

H

( Neuer Job ist angewahlt )
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8.3 Switch to Run Reihenfolge

=

[l

v
Error Status-Modul = 0? nein @ Error Code 3: Failure
Switch-to-Run Request

i
Il

( Sensor ist im Run-Modus )
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8.4 Reihenfolge fiir Requests via Request / Response Modul

[ ( Start )

Request im Breich Request

Data setzen
l @ Weitere Informationen: Kapitel Telegramme: Verfiigharkeit

und unterstiitzte Schnittstellen

Key auf einen Wert von 0...255

dandern
|
v
Abfrage: Key im Response-
Modul
Response auf Request in Result
Data priifen
I
v
la Error Code priifen: Fehlerfrei? nein
I - 3
C Ende ) ® Weitere Informationen: Kapitel Error Codes

Weitere Informationen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Fehlercodes

Error Reset (dargestellt im Usecase “Jobchange not possible”)

1. Reset durch “Reset Error Bit”
2. Error Bits werden iiberschrieben durch neue Error Bits
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9 PROFINET

Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des SBS Vision-Sensors mit PROFINET.

9.1 Konfigurationsbeispiel Siemens S7-1200 TIA 12

Diese Beschreibung zeigt alle SPS Screenshots in englischer Sprache, ggf. TIA Software auf Eng-
lisch umstellen.

9.1.1 Neues Projekt anlegen

Projekt anlegen unter: Project/Create new project

Create a new project %
Froject name: | |
Path: |C:".D-:-I<L||'nente und Einstellungen's  ‘Eigene Dc'|___|
Authar: | |
Carnrment: -
~
Create 1 | Cancel

Abb. 27: PROFINET Neues Projekt anlegen

9.1.2 GSD-Datei auswédhlen
Zundchst muss eine PROFINET-fahige Steuerung zum Projekt hinzugefiigt werden.

Um die PROFINET- Funktionen des SBS Vision-Sensors nutzen zu kénnen, muss die entsprechende
SBS-GSD-Datei in der jeweils aktuellen Version installiert werden. Dies erfolgt unter: Opti-
ons/Install general station description file. Die GSD-Datei ist im Installationspfad des SBS unter:
...\Festo\SBS Vision Sensor\Tools\PROFINET zu finden, und steht auch zum Download unter www.-
festo.com bereit.
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Install general station description file %
Source path: | IDocumentslAutomatisierung|S7-1200_SBSI_FESTO_HMI_ProjektlAdditionalFiles|GSD | E
Content of imported path
[ File Versian langusge  Ststus Info
¥ GSDMLV23-Festo-5B5I-2015030.. 31512015 1. English SBSI Vision ...

[

Abb. 28: GSD-Datei auswahlen und installieren

9.1.3 SBS Vision-Sensor zum Projekt hinzufiigen

Die SBS Module werden im Hardware-Katalog unter: Other field devices/PROFINET 10/Sensors/
Festo Corporation hinzugefiigt.

Seite 50

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch FES I D

K3 | Catalog
|<Search::- |
[ Filter

» [ Controllers

v [H Hm

] E PC systems
» (i Drives & starters
» (i Network companents
b E Detecting & Monitoring
» (i Distributed /0
» (i Field devices
« [ Other field devices
« (il PROFINETIO
¥ E Drives
v (il Encoders
¥ E Gateway
» E Ident Systems
"E Sensors
» (i Siemens AG
'E Festo
~ [ 5BS1 Vision Sensor

[l sesi

v [Fi FROFIEUS DF

Abb. 29: SBS zum Projekt hinzuftigen

mit SPS verbinden

Per Drag and Drop kann nun ein Modul vom Katalog in die Network View gezogen werden. Der wird
tiber PROFINET mit der Steuerung verbunden (Reiter Network View).
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i BORTAL

Abb. 30: SBS mit SPS verbinden

Einfiigen der 1/0 Daten

Im Reiter ,,Device View“ sind per Default die Module CTRL (Control) und STAT (Status) aktiviert.
Optional kann ein DATA (Data Modul) mit einer bestimmten NutzgréBe hinzugefligt werden.

Im Beispiel: 2 Byte + 16 Byte Nutzdaten (1 Byte: Image ID, 1 Byte: Result data overrun (siehe
Modul 3: ,,Data“ (Von SBS an Steuerung)), + 16 Byte Daten). Sind die Daten langer als der defi-
nierte Bereich werden diese abgeschnitten (Result data overrun = 1), sind sie kiirzer wird der Rest
bis 16 Byte mit 00h aufgefiillt.

[¥¢ [sest [ & (4] @ [ox =
» Go tonetarkview

T ik

1( [ ] W;‘
Device overview
V- [voduie Rack [Siov[1address |Q address [Typ o Firmwe —
H - ses 0 ° sesi
> interace o oxt sest
H  Gbyes o 1 13 aRGbyes)
H sWiebyes o 2 1s STAT(6 byees)
B omm@s1sbpes o 3 esss DATA(2+ 16 bytes)
H QUG+ tsbyes o & 6483 REQU(4+ 16 bytes)
B resrestsbre o s seios RESP (416 bytes)

Abb. 31: 1/0 Daten einfligen
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IP Adresse setzen

Moglichkeit 1: Im Projekt

FESTO

Die IP Adresse des kann tiber 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
geschrieben. Die IP Adresse der Steuerung und des miissen ungleich sein, aber korrespondieren,

d.h. im gleichen Adressraum liegen.

[ Properties |7 Info_u)| %l Diagnostics

ral | 0tags | Texts

~ PRORINETmerisce [X1]
Gen Interface networked with

Subnet: | PiE_1

1P protocol

9 use P protocel
@ secipaddress inthe project

Paddress: 192 165 100100

PROFINET.

Abb. 32: IP Adresse im Projekt setzen

Der kann auch ohne laufendes PROFINET genutzt, und daher via Vision Sensor Device Manager kon-
figuriert werden. Stimmt die IP des mit der im TIA Projekt nicht tiberein, so wird die Steuerung das
Setzen der IP veranlassen. Dabei wird die urspriingliche Konfiguration im mit 0.0.0.0 tber-
schrieben. Das heiBt die IP wird zwar korrekt gesetzt, die IP- Konfiguration (wichtig fiir einen Neu-

start evtl. ohne angeschlossene Steuerung) aber geldscht.

Maoglichkeit 2: In Vision Sensor Device Manager

Die IP- Adresse des kann auch tiber Vision Sensor Device Manager gesetzt werden. Dazu Option
»Set IP Address using a different method“ im SPS / TIA Interface auswéahlen. IP Adresse (iber Vision
Sensor Device Manager setzen (S. Kapitel: Einstellungen in Vision Sensor Device Manager).
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[ Properties [“tbInfo_1)] & Diagnostics

al [ 10tags | Texs
]

roce (1]
Interface networked with

E T

1P protocol

@ use e proveco

O setpaderess inthe poject

PROFINET

Abb. 33: IP Adresse des SBS in Vision Sensor Device Manager setzen, Einstellungen dazu im SPS/TIA Interface

Name im TIA Portal setzen
Um den Namen des aus dem TIA Portal heraus zu setzen gibt es zwei Moglichkeiten.
Name automatisch generieren

Der PROFINET Name des SBS kann in der Steuerung automatisch generiert werden. Option: ,,Gene-
rate PROFINET device name automatically* tibernimmt Name aus dem Projekt.

Name manuell eingeben

Wenn die Option ,,Set PROFINET device name using a different method* aktiviert ist kann ein belie-
biger Name editiert werden.

Info: Im Feld ,,Converted name“ wird ein abweichender Name als eingegeben angezeigt, der dann
auch so benutzt wird. Da im PROFINET nicht alle Zeichen genutzt werden kdnnen ist eventuell eine
Konvertierung notwendig und wird hier automatisch gemacht (Namen miissen DNS kompatibel
sein, s. dazu auch Kap.Einstellungen in Vision Sensor Device Manager).

Wird der Name des SBS Vision-Sensors {iber das TIA Portal gesetzt, muss dieser mit dem Tool
"PROFINET device name" (wie in Kapitel Name in SBS schreiben beschrieben) auf den Sensor
geschrieben werden.

Der PROFINET Name im Projekt und im miissen tibereinstimmen.
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[S rroperties [inie DI bisgnostics

T General [ 10ags | T
-
ey
e
1P protocol

9 se P protocal

PROFINET

Abb. 34: Name im Projekt setzen

9.1.4 Name in SBS schreiben

Um eine Kommunikation aufbauen zu kénnen, muss, wenn dieser aktualisiert werden soll, der
PROFINET-Name noch in den SBS geschrieben werden.

Dies geschieht mit dem Tool: Online/Assign PROFINET device name. Dazu entsprechendes Gerat
(SBS) auswihlen und Name mit ,,Assign name“ iibernehmen.

Assign PROFINET device name.

X
PROFINET device name: | sbsi I~
Type:  [sESI |
Type ofthe FGPCimerpce:  [Mpie [+

PalPCinterface: (Wl intel(R) Ethernet Connecti...[~ | €[S

[T] Onlyshow devices of the same type

[ Only show devices with bad psrameter settings
u [ onlyshow devices without names
Accessible devices in the network:

[ FlashLED @ l}
IP sddress. MAC address Type Hame Status
192.168.100.100 | OD-OEFO01-1004  Festo sbsi 0K
192168100102 00-1C06-11-D1C1  57-1200 ple_1 @ ox
192168100105 00-1C06-11-FD-96  SIMATICHM hrmi_1 @ ok

Abb. 35: Name in SBS schreiben
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9.1.5 Projekt auf Steuerung laden

Zum AbschlieBen der Konfiguration und Ubernehmen der Anderungen das Projekt 1. ibersetzen,
und 2. auf die Steuerung laden.

Project Edit View Insert  Online  Options Tocls  Windey >
Ui il seveprojes & Y 2 E X 0 E (¥ @ IR & coonline @¥ Goofiine  f (N W 3 (1]

Abb. 36: Projekt Uibersetzen und auf Steuerung laden

9.1.6 Zuordnung der Ausgangsdaten

Die Zuordnung der Ausgangsdaten des SBS Vision-Sensors zu den Daten im PROFINET-Protokoll
kann auf folgende Weise erfolgen:

Schritt 1) Die Startadresse fiir eine Eingangsvariable kann aus ,,Device Overview* entnommen
werden.

AHART TN
Hame Address Display format Monitor value Modify value 7

1 O s %IB68 Hex [+] 16200
2 %IB69 Hex 16400
3 “Datal” %IB70 Hex

4 “Data2"” %IBT1 Hex

5 “Data3” %IB72 Hex

6 “Datad” %IB73 Hex

7 “Datas” %IB74 Hex

8 “Datag” %IB75 Hex

9 “Data7" %IETE Hex

10 “Datag" %IBTT Hex

11 “Datad” %IB78 Hex

12 “Datal0” %IB7S Hex

13 “Datal1" %IB80 Hex

14 "Data12" %IB81T Hex

15 “Datal3" %IB82 Hex

16 “Datal4” %IB83 Hex

17 “Datal5" %IB84 Hex

18 "Datal6" %IBBS Hex

19 <Add news=

Abb. 37: Variablentabelle

Schritt 2) Variablentabelle in der SPS erstellen

| Device overview |
¥ .. Module Reck Sl Iaddress  Q address | Type Orderno. Firmware Comment
L - sest o o sesi
b > Interface o ox1 sesi
k CTRL (3 bytes) 1 0 1 1.3 CRGbyes)
k STAT(6 bytes)_1 o 2 1.6 STAT (6 bytes)
b DATA (2 + 16 bytes)_1 o El DATA (2 + 16 bytes)
k REQU (&.+ 16 bytes)_1 0 4 64.83  REQU(4-+16bytes)
k RESP (4 + 16 bytes) 1 o 5 86.105 RESP (4 + 16 bytes)

Abb. 38: Gerite-Ubersicht
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Schritt 3) Konfiguration in Vision Sensor Device Manager erstellen und konfiguriertes Protokoll
als CSV Datei abspeichern.

Tgger |~
Speichem unter
ool =
3

Connection mode: P .
& Orline ) Offine Organisieren »  Neuer Ordner

¢ Favoriten — # Dateiordner (1)

P Deskiop

S PPT_Présentationen
- 1% Downloads ‘ 5
i E { ateiordner

YO msping | Digtaloutput | I %] Zuletzt besucht

Start 4 Microsoft Excel-CSV-Datei (1)

o & Bibliotheken Protocol
& Bilder Microsoft Excel-CSV-Datei
Separator B Dokumente 332 Bytes
End of Telegram| H videos 4 Verkniipfung (1)
Selected fie Erweiterung_Profinet -
8 Computer 3 E Verknipfung
[ Resst | [ | Detectorre R Verknopfung
&8 Windows7 (C3) <
Execution tit
Dateiname: Protocol
Mode: Config | Mame: sbsi | Active j Dateityp: ["-Lw
Abb. 39: Ausgabeformat als CSV- Datei speichern
Schritt 4) Datei mit Textprogramm 6ffnen
A - i | 8yte posiion Y
A B C D E F G H J K -
7 [Exte postion [ostatpe  Fieid Detactor ramiVae Lengih | Detector num Detector ope
2 Detector Detector1 Overall result 1 1 Contour
3 2 Integer Detector Detector! Pos X 4 1 Contour
4 6 Integer Detector Detector! Pos Y 4 1 Contour
5 10 Integer Detector  Detector]  Angle 4 1 Contour
3
;
8
9
Protocol ® [N = S

Abb. 40: Ausgabeprotokoll in Excel- Darstellung

Fiir die Beschreibung des Formats der PROFINET Data- Modul, siehe Modul 3: ,,Data“ (Von SBS an
Steuerung)
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Schritt 5) Es ergibt sich die folgende Zuordnung zwischen den Eingangsdaten der SPS

b # & & =
Name Address. Display format Monitor value Modify value 7 Comment
Hex [=] 16201
Hex 16400
“Datal” Hex 16201
“Data2” Hex 16200
*Data3” Hex 16403
“Datad” Hex 16498
*Data5" Hex 16506
“Datag” Hex 16200
9 *Data7" Hex 16405
10 *Datag" Hex 16488
1 “Datag” Hex 16485
12 “Datal10” Hex 163FF
13 *Data11” Hex 164FF
14 “Data12" Hex 164FF
15 “Data13" Hex 16478
16 “Data14” Hex 16200
17 *Datal5" Hex 16400
18 “Datal6" Hex 16400
13 >

Abb. 41: Eingangsdaten SPS
... und dem konfigurierten Protokoll:

A1 - fr

v
A 8 c o e F I H ] K
1 [Byte position IData tpe__ Field Detector nam:Value Lengin Detector num Detector type
2 T Bre Detecior  Detecior] _ Overallreslt 7 1 Contour
3 Beiecior—— Detsctorl — PosX s 1 Contour
4 1 Contour
s Detsciort Ange 1 Contour
8
s
Protocol @ N < y

Abb. 42: Im Vision-Sensor konfiguriertes Protokoll

Umrechnung von Bindr- Werten

Alle detektorspezifischen Nutzdaten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen, mit 1000
multipliziert, ibertragen, und miissen nach Datenempfang deshalb wieder durch 1000 geteilt wer-
den. Die Werte werden im Format ,,Big Endian" iibertragen. Die Lange richtet sich nach dem Wert,
z.B. Score 32 Bit (DWord).

i Ineme Address Displayformat | Monitorvalue | odify value 7
T e 15017
2 Hex 16900
s Hex 16501
4 Hex 16800
s e 1606
6 “Data 4 Hex e
- e = T i Displayformat  Nonitorvalue | Madiyvalue |5
. oEce a0s41s
D S KR 2 oEce aze34
10 Hex 16973 z S =
1 “Data 9" Hex 16982 B
12 “Data 107 w879 Hex 165
s - g0 e 16
4 Py Hex 16t
15 P Hex 16960
16 s Hex 16800
7 P e 16900
18 e Hex 16900
19 &l Add
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Detectr Sore e oo A o R ot

Score Postion X[pr] PositonY [px] Angle Scale Delt posX [px] Delt posY [px] Deta angle Positon conrol | | s
o ma e = B 00 02 "
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10 EtherNet/IP

Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des SBS Vision-Sensors mit EtherNet/IP.

10.1 Konfigurationsbeispiel Rockwell CompactLogix™

Zum Datenaustausch zwischen SBS Vision-Sensor und SPS via EtherNet/IP werden im Folgenden
die erforderlichen Einstellungen in der SPS (beispielhaft fiir Rockwell CompactLogix™) beschrie-
ben.

Rockwell Studio 5000

Diese Beschreibung zeigt alle SPS Screenshots (Studio 5000, Version 30 unter Windows 7) in eng-
lischer Sprache. Ggf. Rockwell Software auf Englisch umstellen.

1. Neues Projekt anlegen: "Create" / "New Project".

Rockwell Software’

Studio 5000

New F'ruiev:l Existing Project

From Import Sample Project

From Sample Project From Upload

Recent Projects

Abb. 43: EtherNet/IP Neues Projekt anlegen
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2. Passenden Steuerungstyp auswdhlen und einen Namen vergeben.

&) New Project 2 =
Project Types Search X
5 Logix I Compact GuardLogix® 5370 Safety Contraller =

I Compactlogix™ 5370 Controller
Q View
4 Compactleogix™ 5380 Controller
5068-L306ER Compactlogix™ 5380 Controller
5069-L306ERM Compactlogix™ 5380 Controller

5069-L3100ERM  Compactlogix™ 5380 Controller

| 5069-L310ER Compactlogix™ 5380 Controller
5069-L310ERM Compactlogix™ 5380 Controller
5069-L310ER-NSE  Compactlogix™ 5380 Controller
I 5069-L320ER CompactLogix™ 5380 Controller
5069-L320ERM Compactlogix™ 5380 Controller -
Mame: Quickstart_Vision_Sensor

N EEETE

Abb. 44: EtherNet/IP Steuerungstyp auswahlen.

3. Standardeinstellungen tibernehmen. Mit "Finish" Projekt anlegen.
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& New Project

5069-L306ERM CompactLogix™ 5380 Controller
Quickstart_VISOR

Revision:

Security Authority: [Nn Protection

= Use only the selected Security Authority for authentication and
authorization

Secure With: O Logical Name <Controller Name>

Description:

T gy

Abb. 45: EtherNet/IP Standardeinstellungen iibernehmen.

10.2 EDS-Datei installieren

Die Projektansicht 6ffnet sich. Um die EtherNet/IP-Funktionen des SBS Vision-Sensors nutzen zu
kdnnen, muss die entsprechende SBS-EDS-Datei in der jeweils aktuellen Version installiert werden.

Falls Steuerung EDS-Datei nicht unterstiitzt, Anweisungen in Kapitel Modul anlegen / Verwendung
eines Generic Device (ohne EDS-Datei) befolgen.

1. EDS-Datei installieren unter "Tools" / "EDS Harware Installation Tool".
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(5 togixdesgrer - Quickra

Controller Tags
Controller Feult Handier

5 Power-Up Handie

STasks

568 MainTask
1658 Maioprogram B ComvorrLash
{3 Unscheduled

EData Types
G User-Defined
G strings

G Ade-On-Defined
(& Cif Predefined
&G Module-Defined
Trends
i Logical Model
&0 Configuration
(51695068 Backpiane

B [0] 5069-L306ERM Quickstart VISOR
-8 AL Ethemet

B 5065-L306ERM Quickstart VISOR
- A2, Etheret

B 5065-L306ERM Quickstart VISOR

RLing Edtion: Classic
—

Abb. 46: Projektansicht, Tool, EDS Hardware Installation Tool
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2. Informationen mit "Next" bestatigen.

,
e

Welcome to Rockwell
Automation's EDS Wizard

(=]

The EDS Wizard allows you to:
-register EDS-based devices.
- unregister a device.
- change the graphic images associated with a device.
- create an EDS file from an unknown device.
- upload EDS file[z] stored in a device.

To continue click Mext

L.

Abb. 47: Informationen bestatigen

3. In den Optionen "Register an EDS File(s)" auswéhlen.

Rockwell Automa

Options
What task do you wart to complete?

& Register an EDS filefs).
This option will add 3 device(s) to our database

" Unregister a device
@ This option will remove 2 device that has been registered by an EDS file from
our database

" Create an EDSfile
This option creates a new EDS file that allows our software to recognize your
levice.

<= " Upload EDS files) from the device.
[=a)

This optian Lploads and registers the EDS file[s] stared in the device.

< Zunick I Weiter > I Abbrechen

Abb. 48: Register an EDS File(s)

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021
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4. "Register a single file" auswahlen.

O HINWEIS:

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Fiir alle SBS Vision-Sensoren kann die identische EDS-Datei verwendet werden.

5. Pfad zur EDS-Datei angeben.

Die EDS-Datei ist im Installationspfad des SBS unter: \Festo\SBS Vision-Sensor\Tools\EtherNet/IP
zu finden, und steht auch zum Download unter www.festo.com bereit.

Registration

Hlectranic Data Shest flels) wil be added to your system for use in Rockwel Automation applications.

Rockwell Automation’s EDS Wizard

L6

 [egster a sngle fie

" Register a directory of EDS files I Look in subfolders

MNemed

Software_V1_36_0_2'Tools\EtherNet|P'

0)

then this image will be associated with the device

*If there is an icon file (ico) with the same name as the file(s) you are registering

Browse..

To perform an installation test on the filefs), cick Next

< Zunick | Weiter > I

Abbrechen

Abb. 49: EDS-Datei auswahlen

Seite 66
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6. EDS-Datei Test bestatigen.

Rockwell Automation’s EDS Wizar

EDS File Installation Test Results
This test evaluates each EDS file for emors in the EDS fils. This test does not guarantee EDS file validity.

5 1) Installation Test Resuts
: c:Memph - - - - eds

View file

< Zuriick Abbrechen

Abb. 50: EDS-Datei Test

7. Bei Bedarf Icon auswahlen oder mit Standard-Icon fortfahren.
e sz e S

Change Graphic Image 2
You can changs the graphic image that is associated with a devics |

Product Types

m‘ =l @ Vendor Specfic Type

Vision Sensor

< Zurick Abbrechen

Abb. 51: Icon
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8. Die Installation bestéatigen.

Rockwell Automation’s EDS Wizar

Final Task
This is a review of the task you wart to complete

[E™ You would like to register the following device
 Vision Sensor

<Zmick | Weter> |  Abbrechen

Abb. 52: Installation bestdtigen

9. Installation mit "Fertig stellen" abschlief}en.

Abb. 53: Installation abschlie3en
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10.3 Modul anlegen

10.3.1 Auswabhl iiber Hardware-Katalog (mit EDS-Datei)

1. Um mit dem Projekt Online zu gehen, Communications / "Go Online" wahlen.

®) HINWEIS:
Der Projektpfad muss zuvor korrekt gesetzt worden sein.

7
& Logix Designer - Quickstart_Vision_Sensor [5069-L306ERM 30.11]

File Edit View Search Logic [ Communications | Tools Window He

-
& Logix Designer - Quickstart_Vision_Sensor [5069-L306ERM 30.11]

s = Who Active — .
EEFE & R File Edit View Sesrch Logic Communications Tools Window Help
Select Recent Path...
| Offline . = RUN —pone> ged & =R oo .
».| MoK Go Online
o Eds g, | [ ooy St Uplozd.. ol e | [Rem Run A8 M Run Mode SN o [AB_ETHP %2
=m0 I »_| ™ Cortroller OK —
Download Favorites £ <

5

2 Energy Storage OK O e
1/0 Net Present ;

Program Mode 4 b ]\ Favorites £

=43 Controller Quickstart_Vision_| Run Mode

Controller Tags

Controller Fault Handler N =4 Controller Quickstart_Vision_Sensor
5 Power-Up Handler Lock Controller i Controller Tags
=3 Tasks (3 Controller Fault Handler
{558 MainTask Clear Faults [ Power-Up Handler

5 Tasks

% MainProgram
& i 58 MainTask

[ Unscheduled
{51 Motien Groups
il | 3 Ungrouped Axes

Ge To Faults

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021 Seite 69



FES l D Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

2. Mit Rechtsklick auf die gewiinschte Netzwerkverbindung ein neues Modul anlegen.

=5 Controller Quickstart_Vision_Sensor
Controller Tags

i 7 Controller Fault Handler
| Power-Up Handler
=-E5 Tasks

@ MainTask

i -C}MainProgram

(| i..[3 Unscheduled

=451 Motion Groups

il 7 Ungrouped Axes

.[.7 Add-On Instructions

-5 Data Types

: [ User-Defined

| Cﬂ,Strings
[ Add-On-Defined
(| [ Predefined
-5 Module-Defined
-.[[3 Trends

., Logical Model

=510 Configuration

ll - 5069 Backplane

@ [0] 5069-L306ERM Quickstart_Visicn_Sel

W,ﬁ;" rrors
Q_‘ wnload
Irmport Module... wnload
Discover Modules... wnload
wnload
B Paste Ctrl+V vnload
wnload
<[ | Properties Alt+Enter [mLoad
+inter nking

Bus Size i

Print 3 nking
wnload
WFinalizi

Abb. 54: Neues Modul anlegen
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FESTO

3. SBS aus dem Katalog auswahlen oder Online nach verfiigbaren Gerdten suchen.

HINWEIS:

=10

anlegen / Schritt 1).

Fiir die Option "Online suchen" muss die Software bereits online sein (siehe Modul

‘‘‘‘‘‘‘ R ISR Sl Sl Sl S8 Sl S S8 3
oo ety [ o
= S SorFime ]
Coeghter [ o G
"
g y
20 Moo T ot [Ratnramies)
LEee [y

E— [(Gee] “Goe ) [ ]

Im Hardware-Katalog kann nach "Festo" gesucht werden. Die entsprechenden Gerdte werden
aufgelistet. Alternativ kann tiber den Reiter "Module Discovery" nach erreichbaren Teilnehmern

gesucht werden.

4. Gerdtenamen und IP Adresse des SBS vergeben.

o Der Gerdtename wird spater als Variablenname fiir die Daten verwendet.

« Die IP Adresse kann {iber Vision Sensor Device Manager ausgelesen werden.
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B New Module [

General” | Connection | Module Info | intemet Protocol | Port Configuration |

Type: SN S S ision Sensar

Vendor: — ———

Parert Local

Name: Vision_Senser_Dev| Ethemet Address

Description — O Pivate Networc iseet| |

@ |P Address: 192 . 168 . 100 . 125

Moduie Definition
Revision: 2001
Blectronic Keying:  Compatible Moduls

Connections: CTRL & STAT

Status: Creating [

Abb. 55: Gerdtename und IP Adresse setzen

5. Uber "Change ..." kénnen die gewiinschten Module und ModulgréBen ausgewéhlt werden.

il r— S
- # Module Definiton®

& Module Definition
—_—_— e e s
S —

Connactions: o] | Connactins:

are sz [rag st
e asar ot | o | Vson_Sensaroevtt E
1 e o 7aT 2047 @ 4 byt
3] [Vson_Sensor pevt o

3 ED [rog st

I
vt |72 | Wison_Sensorbevtt
|3 | " Vs sensor_oevot

ood| | |cRCasTATaDATA @ - Bbes) 5
bytes)

STATSOMTA G- 16 b (o ] (e ]

T
S st
STAT 5DATA (2 + 56 ytes)

[ ==

STAT &.DATA (2 128 bytes)
sng  STAT&DATA 2+ 192 bytes)
STAT 8.DATA (2. 247 bytes)

i

E=r=re=| |

==

6. Im Reiter "Connection" die gewiinschte Aktualisierungsrate (RPI) einstellen.
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-
i New Module [
| General* | Connection® | Module nfo | Intemet Protocol” | Port Corfiguration™
Connection
Name SRR PB(CNT) A over Input Trigger
EtherlietiP
CTRL & STAT & DATA (2 + 64 bytes) 2.0 ={3.0-750.0 Unicast x| Cyclic -
[7] tnhibit Module
] Major Fault On Controller If Connection Fails While in Run Made
Module Fault
Stalus: Creating [ ok | [ cancsl | [ hep
\

Abb. 56: Aktualisierungsrate einstellen.

7. Uber "OK" die Einstellungen des Teilnehmers abschlieRen.

10.3.2 Verwendung eines Generic Device (ohne EDS-Datei)

Falls die Steuerung EDS-Dateien nicht unterstiitzt, mit folgenden Schritten fortfahren.

1. Mit Rechtsklick auf die gewiinschte Netzwerkverbindung ein neues Modul anlegen.
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Seite 73



FESTO

=45 Controller Quickstart_Vision_Sensor
Controller Tags

[T Controller Fault Handler

7 Power-Up Handler

=455 Tasks

E@ MainTask

CE MainProgram

3 Unscheduled

=45 Motion Groups

.31 Ungrouped Axes
-.[.7 Add-On Instructions
=-£5 Data Types

.0 User-Defined
L strings

(3 Add-On-Defined
[ Predefined

L Module-Defined
.27 Trends

., Logical Model
=-E3 10 Configuration

5 £9 5069 Backplane

&5

@ [0] 5069-L306ERM Quickstart_Visicn_Sel

L B wrors
.. [ 50 o New h_‘ wnload
-2 A2, Et Import Module... wnload
R 50 Discover Modules... wnload
wnload
past Crl+V wnload
E aste " wnload
L] F— i oad
Properties Alt+Enter nking

Bus Size i

Print y pEing
wnload
l|Finalizi

Abb. 57: Neues Modul anlegen

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

2. Aus dem Katalog ein Modul vom Typ Ethernet-Module - "Generic Ethernet Module" auswahlen.

Seite 74
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Select Module Type

Catalog  Module Discovery  Favorites

Ethemet-

Clear Filters Show Filters ¥
Catalog Number Description Vendor Categary
ETHERNET-BRIDGE  Generic EtherNet/IP CIP Bridge Rockwel Autom_ Commuricatid
ETHERNET-MODULE _ Generic Ethemet Modue Rackwel Autom .. Commuricati]
ETHERNET-PANELVIEW EtherNet/IP Panshiew Rockwel Autom . HMI
ETHERNET-SAFETY-5.. Generic Etherlist/IP Safety and Standard Moduie Rackwel Autom ... Safety.Cther
< >
466523 Module Types Found Add to Favorites
[ Close on Create k Close Help

Abb. 58: Auswahl "Generic Ethernet Module"
3. Gerdtenamen und IP Adresse des SBS vergeben (A).

o Der Gerdtename wird spéter als Variablenname fiir die Daten verwendet.

o Die IP Adresse kann iber Vision Sensor Device Manager ausgelesen werden.

MNew Module X
Type: ETHERMET-MODULE Generic Ethemet Module
Vendor: Rockwell Automation/Allen-Bradley
Parent Local A B
MName: EthemetlP Device ‘ Connection Farameters
= = Assembly
Description: Instance: Size:
Input:
Output:
C Format: | Data - SINT -
ermm Zem 2 Configuration:
Address / Host Name
(®) IP Address: 192 . 163 . 100 . 100 Statuz Input:
(O Host Name: Statusz Output:

[] Open Module Properties Cancel Help

Abb. 59: Vergabe des Gerdtenamens und der IP-Adresse

4. Datenformat mit Parameter "Comm Format" auf "Data - SINT" (8 Bit Format) umstellen (A).

5. Verbindungsparameter eintragen (B) (siehe folgende Tabelle).
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:15;:’:::\’(“() S () ::Zr:cb:y(hex) Sy
Control + Status
Input 101 6 0x65 0x06
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+8)
Input 102 16 0x66 0x10
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+16)
Input 103 24 0x67 0x18
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+32)
Input 104 40 0x68 0x28
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+64)
Input 105 72 0x69 0x48
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+96)
Input 105 104 0x69 0x68
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+128)
Input 105 136 0x69 0x88
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+192)
Input 105 200 0x69 0xCB
Output 100 3 0x64 0x03
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ﬁssizl:(:idec) S () ::::l;ly(hex) Sy
Configuration 1 0 0x01 0x00
Control + Status + Data (2+247)
Input 105 255 0x69 OxFF
Output 100 3 0x64 0x03
Configuration 1 0 0x01 0x00

10.4 Projekt in Steuerung laden

1. Das Projekt tiber "Communications" / "Download" auf die Steuerung herunterladen .

O HINWEIS:
Hierfiir muss die Software bereits online sein (siehe Modul anlegen / Schritt 1).

F

ﬁ Logix Designer - Quickstart_Vision_Sensor [3069-L306ERM 30.11]*
I{ | File Edit View Search Logic | Communications | Tools Window
; ER=R = Who Active
; Select Recent Path...

Offline 0. [ RUN B_ETHIP-
W Mo Forces » 7oK Go Online
a = [T Energy Sto

i Upload...

! No Edits = = 0 =p
1 Download Favorite
o)
i Controller Organizer Program Mode

9 =] Cntroller Quickstart_Vision_! Run Mode
. Controller Tags Test Mode
. [23 Controller Fault Handler
| [23 Power-Up Handler Lock Controller
L BB Tasks
1l 553 MainTask Clear Faults
B o Ca, MainProgram Go To Faults
i : (23 Unscheduled " "

Abb. 60: Download

2. Die Hinweise priifen und mit "Download" bestatigen.
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Download offline project 'Quickstart_Vision_Sensor' to the
controller,
Connected Controller:
Mame: Quickstart_Vision_Sensor
Type: 5069-L306ERM CompactLogix™ 5320 Controller
Path: AB_ETHIP-11192.168.100.222
Serial Number:  60B4506D
Security: Mo Protection

_:}. The controller is in Remote Run mode. The mode will be changed to
Remote Program prior to download.

DAMGER: This controller is the system time master. Servo axes in
synchronized controllers, in this chassis or other chassis, may be
turned off.

DANGER: Unexpected hazardous motion of machinery may occur.

Some devices maintain independent configuration settings that are
not loaded to the device during the download of the controller.

Verify these devices (drives, network devices, 3rd party products)
have been properly loaded before placing the contraller into run
mode,

Failure to load proper configuration could result in misaligned data
and unexpected equipment operation.

IDcwnIoad I ’ Cancel ] ’ Help

Abb. 61: Hinweise

3. Nach erfolgreichem Download ist der SBS Vision-Sensor im Status "Running".

ﬁ [0] 5069-L306ERM Quickstart_Vision_Ser
&5 A1, Ethernet

ﬁ 5068-L306ERM Quickstart_Vision_Sensoi
'a -63x-91x00 Vision_Sensor_Dev
A2 Ethernet

|

i [l Module Fault

Abb. 62: Status "Running"
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10.5 Zuordnung der Ausgangsdaten

Die Inputdaten werden wie folgt zugewiesen: (Auswahl Modul CNTL + STAT + Data (2+128))

FESTO

.... 11.Data[0] - .... I1.Data [5] Modul "Status" (siehe Beschreibung Modul 2: ,,Status* (Von SBS an

Steuerung))

z.B. .... 11.Data [3] = Jobnumber
.... 11.Data[4] = Image_ID
Das Datamodul wird direkt angefiigt. Start Data Modul ab .... I1.Data[6] - .... 11.Data[135]

Hier werden die Daten eingefiigt wie in Vision Sensor Configuration Studio unter "Ausgabe" /

"Datenausgabe” angegeben.

Weitere Informationen: Telegramme / Datenausgabe definieren in Vision Sensor Configuration

Studio

Mama =8| & | ¥alae * | Force Magk * | Shve Ce
= Wiion_Sensor_Dev:l1.Data faoall I |Dacima 1
|+ Vamion_Sensor_Dey:I1 Dista]0] 1 Decimal 501

[+ Vsian_Sensor_Dev:1 Data[1] a Decimal El

[+ Viaion_Eengor_Dev:l1.Datald] a Dacimal Si

[+ Malan_Sersor_Dev-I1.Data[3)] 1 Decimd ET

|+ Vaion_Sersor_Dev-1 Distald] 3 Di=cimal el

+ : q Di=cimal El

[+ Vaion_Sergor_Dev:1.Datals] £ Dacmal Ell

[+ Vigion_Sengor_Dev: Dta[7] a Decimal 3l

|+ Vmion_Sensor_Dev: 1 Datald] a Decimal el

[+ Vaion_Sergor_Dev:1.Dam[3] a Dacmal Ell

[+ Viion_Sengor_Dev:1.Data[10] a Decimal 3l

|+ Vsian_Sensar_Dev:1 Data[11] a Decmal E

1+ Vsion_Sensor_Dev:l1 Data[12] a Decmal Efl

[+ Valon_Sengor_Dev:l1 Data[13] a Dacmal Eil

[+ Vaion_Sensor_Dev:1 Data[14] a Decimal ET

|+ Waion_Sensar_Dev-1 Data[15] a Di=cimal el

Lt Maion_Seraor_Dev:l1.Data[16] a Dizcimal 50

Abb. 63: Ausgangsdaten

Umrechnung von Bindr- Werten

Alle detektorspezifischen Nutzdaten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen, mit 1000
multipliziert, Gibertragen, und missen nach Datenempfang deshalb wieder durch 1000 geteilt wer-
den. Die Werte werden im Format ,,Big Endian" libertragen. Die Ldnge richtet sich nach dem Wert,

z.B. Score 32 Bit (DWord).
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Logix Designer -

B File Edit View Search Logic

Communications Tools Window Help
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[-]=]x

BH & i BB o

Rem Run [Y ™ Run Mode

No Forces '! Controler OK
E Energy Storage OK
No Edits 16 oK

- 285 B Y E QA s

Path IABiEFH\PVW\H? 162.100.222*

MU UM AND

4 H e =

OR HOR NOT SWPB CLR BTD

Movet...

Controller Organizer

Controller Tags
(23 Contraller Fault Handler
(23 Power-Up Handler

E Tasks

£8 MainTask

-8 MainProgram

.y MainRoutine
(23 Unscheduled
5] Motion Groups
| (2 Ungrouped Axes
(23 Add-On Instructions
5] Data Types
- £ User-Defined
g Strings
- L Add-On-Defined
L Predefined
L Module-Defined
(3 Trends
T, Logical Model
10 Configuration
95069 Backplane

&5 Al, Ethernet

B
| &5 A2, Ethemnet

5 Controller Quickstart_Vision_Sensor

Parameters and Local Tags

0] 5069-L30SERM Quickstart Vision_|

069-L306ERM Quickstart_Vision_Ser
-63x-Ooc Vision_Sensor_Dev

Ll | e

I RRE AN WY FE v »
5P =
] Copy File —— Swap Byte —
Source Vision_Sensor_Dev:l1 Data[8] Source  Pos_X_tmp
Dest Pos_x_tmp 859768320 ¢
Length 4 Order Mode REVERSE
Dest Pos_X
409305 «f
0
1 Copy File —— swapByte —
Source Vision_Sensor_Dev:l1 Data[13] Source  Pos_Y_tmp
Dest Pos_Y_tmp. 125042224
Length 4 Order Mode REVERSE
Dest Pos_Y
422919 ¢f
0 S0P
2 Copy File — SwapByte -
Source Vision_Sensor_Dev:l1 Data[17] Source  Angle_tmp
Desf Angle_tmp 1926379341 «f
Length 4 Order Mode REVERSE
Dest Angle
1164

Current Routine -

“« I

Name =5|& | Scape Value [ Force Mask ¢ [ Description
| MainProgram 115
| Main Program 409385
| MainProgram 422019
Vision_Sensor... |Contraller {---1 [
Vision_Sensor... |Contraller [ [

<[

fi Controller Drgamzer& Logical Organizer|

lo Errors [iZ] Search Results ] Watcn|

RSLinx Edition: Classic Rung 2

Abb. 64: Tauschen der Byte-Reihenfolge

Time

Detector
1oetectorr o 938 2ms

Detectort
Contour

Seite 80

No. objects |1

No. of valid objects |1 |

Score Position X [px] Position Y [px] Angle Scale Delta posX [px] Delta pos.Y [px] Delta angle Position control

—

Count

Pass

1jo

98 9.4 28 ot 1

00

02 01 off

f oo |

Fail lo J[ooow |
e [
B [sms )
exccutontme s
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11 Telegramme und Datenausgabe

11.1 Ubersicht Telegramme ... . ... o 81
11.2 Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte Schnittstellen .............................. 86
11.3 Fehlercodes ... ..o i 89
11.4 Beschreibung Telegramme ASCIl ... ... . . 92
11.5 Beschreibung Telegramme BINAR .. ... ... .. 192

In diesem Kapitel werden die Telegramme beschrieben, welche fiir den SBS Vision-Sensor zur Ver-
fligung stehen. Die Telegramme konnen (iber verschiedene Schnittstellen an den SBS Vision-Sen-
sor gesendet werden.

o EtherNet/IP

e TCP/IP

o PROFINET (Request / Response Modul)

Die Telegramme stehen in ASCII sowie Binar Format zur Verfligung. Das Format wird im Modul
"Vision Sensor Configuration Studio" im Reiter "Datenausgabe" des Bedienschritts "Ausgabe"
festgelegt.

Folgende Einstellungen sind méglich:

Kommunikation TCP / IP EtherNet/IP PROFINET

Telegramm Format ASCIl / Binar Bindr Bindr

11.1 Ubersicht Telegramme

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

SBS Allgemein

« Statistik zuriicksetzen (RST) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Statistik zuriicksetzen" kann der interne Statistikzahler des SBS Vision-
Sensors zuriickgesetzt werden.

« Bild aus Datei verarbeiten (PIF) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Bild aus Datei verarbeiten" kann der SBS Vision-Sensor fiir Simulations-
und Testzwecke eine Bilddatei anstelle eines Live-Bildes verarbeiten.

SBS Kontrolle

« Trigger (TRG) (ASCII / Bin&r)
Mit dem Telegramm "Trigger" kann eine Bildaufnahme gestartet werden. Einige Befehle
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benotigen eine zusatzliche Bildaufnahme. Ergebnisdaten der Auswertung werden {iber den
"Out"-Port ausgegeben.

« Erweiterter Trigger (TRX) (ASCII / Binar)
Das Telegramm "Erweiterter Trigger" ist eine Erweiterung zum "Trigger"-Telegramm. Neben
den Ergebnisdaten besteht zusatzlich die Moglichkeit, eine ID zu vergeben oder Informationen
iiber den Betriebszustand (Run/Config) zu erhalten. Im Unterschied zum "Trigger"-Telegramm
werden beim "Erweiterten Trigger" die Ergebnisdaten auch tber den "In"-Port gesendet.

« Trigger Robotics (TRR) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Trigger Robotics" kann eine Bildaufnahme gestartet werden. Zusatzlich
zur Bildaufnahme kann die Roboterwerkzeug-Position (TCP) iibergeben werden. Diese wird ver-
wendet, um die Positionswerte zu berechnen.

« Trigger ID setzen (STI) (ASCII / Binér)
Mit dem Telegramm "Trigger ID setzen" kann ein Trigger Identifier gesetzt werden. Der Iden-
tifier wird fiir die ndchste Bildaufnahme verwendet und kann bspw. als Dateiname gesetzt wer-
den.

» Jobwechsel (CJB) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Jobwechsel" wird ein Jobwechsel auf dem SBS Vision-Sensor ange-
stoBBen.

+ Jobwechsel Permanent (CJP) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Jobwechsel Permanent" wird ein permanenter Jobwechsel auf dem SBS
Vision-Sensor angestof3en. Der Job wird nach dem Neustart wieder ausgefiihrt.

+ Jobwechsel nach Jobname (CJN) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Jobwechsel nach Jobname" wird ein Jobwechsel auf dem SBS Vision-Sen-
sor angestofien. Der Job wird nach dem Jobnamen ausgefiihrt. Die Jobnamen kénnen z.B. mit
dem Telegramm "Jobliste lesen " ausgelesen werden.

SBS Jobeinstellungen

 Auto Arbeitsabstand (AFC) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Auto Arbeitsabstand” kann der Arbeitsabstand des Jobs automatisch
bestimmt werden.

* Arbeitsabstand setzen (SFC) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Arbeitsabstand setzen" kann der Arbeitsabstand des Jobs gedndert wer-
den.

« Arbeitsabstand lesen (GFC) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Arbeitsabstand lesen" kann der aktuelle Arbeitsabstand des Jobs gele-
sen werden.
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 Auto Verschlusszeit (ASH) (ASCII / Binér)
Mit dem Telegramm "Auto Verschlusszeit" kann die Verschlusszeit des Jobs automatisch
bestimmt werden.

» Verschlusszeit setzen (SSP/SST) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "Verschlusszeit setzen" kann die Verschlusszeit des Jobs gedndert wer-
den. Dieses Telegramm kann z.B. fiir einen Helligkeitsausgleich verwendet werden.

« Verschlusszeit lesen (GSH) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Verschlusszeit lesen" kann die gesetzte Verschlusszeit des Jobs gelesen
werden.

- Verstérkung setzen (SGA) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Verstarkung setzen" kann die Verstarkung des Jobs gedndert werden.
Dieses Telegramm kann z.B. fiir einen Helligkeitsausgleich verwendet werden.

» Verstarkungswert lesen (GGA) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Verstarkung lesen" kann die gesetzte Verstarkung des Jobs gelesen wer-
den.

» Parameter setzen (SPP/SPT) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Parameter setzen" konnen Parameter von Detektoren angepasst werden,
z.B. Referenzstrings, Schwellenwerte fiir Detektoren.

« Parameter lesen (GPA) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Parameter lesen" kdnnen die gesetzten Parameter der Detektoren gele-
sen werden.

« Suchbereich / ROI setzen (SRP/SRT) (ASCII / Bindr)
Mit dem Telegramm "ROI setzen" kann die Position des angegeben Detektors gedndert wer-
den.

» Suchbereich / ROI lesen (GRI) (ASCII / Binér)
Mit dem Telegramm "ROI lesen" kann die Position des angegeben Detektors ausgelesen wer-
den.

« Jobliste lesen (GJL) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Jobliste lesen” kann eine Auflistung aller verfiigbaren Jobs auf dem SBS
Vision-Sensor ausgegeben werden.

« Detektorliste lesen (GDL) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Detektorliste lesen” kann eine Auflistung aller Detektoren im aktuellen
Job ausgegeben werden.

« Detektor einlernen (TED) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Detektor einlernen" wird der angegeben Detektor neu eingelernt (nur fiir
Mustervergleich, Kontur und Barcode verfiigbar).

o Trigger-Verzogerung setzen (STD) (ASCIl / Binar)
Mit dem Telegramm "Trigger-Verzogerung setzen" kann eine Verzogerung fiir das Auslésen
eines Triggers eingestellt werden (in Zeit (ms) oder Encoder-Schritten).
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Trigger-Verzogerung lesen (GTD) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Trigger-Verzogerung lesen” kann die eingestellte Verzogerung fiir das
Auslésen eines Triggers ausgelesen werden.

Speichern Job Permanent (S)JP) (ASCII / Binér)

Mit dem Telegramm "Speichern Job Permanent" werden alle zuvor tempordr gesetzten Para-
meter in einen Jobsatz (ibernommen.

SBS Kalibrierung

Kalibrierung: Initialisieren (CCD) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Punktpaarliste initialisieren" wird die Punktpaarliste initia-
lisiert.

Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (CAW) (ASCII / Binar)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen" wird ein Weltpunkt (Referenzmarke
oder Punktpaar) der Punktpaarliste hinzugefiigt. Das Telegramm kann fiir Kalibriermethode
Punktpaarliste (Roboter) und Kalibrierplatte (Roboter) verwendet werden.

Kalibrierung: Punktpaarliste (CCL) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Punktpaarliste" wird die Kalibrierung anhand der Punkt-
paarliste im aktuellen Job durchgefiihrt.

Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (CVL) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Punktpaarliste validieren" wird die Kalibrierung anhand der
Punktpaarliste validiert.

Kalibrierung: Kalibrierplatte (CCP) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Kalibrierplatte" wird die Kalibrierung anhand der Kalibrier-
platte durchgefiihrt.

Referenzmarke setzen (CSF) (ASCII / Binr)

Mit dem Telegramm "Referenzmarke setzen" werden die Referenzmarken anhand der Punkt-
paarliste im aktuellen Job gesetzt.

Kalibrierung: Bild hinzufiigen (CAI) (ASCII / Binér)

Mit dem Telegramm "Bild hinzufiigen" wird eine Bildaufnhame ausgeldst und wenn eine
Kalibrierplatte gefunden wird, wird dem Kalibrierobjekt eine Aufnahme hinzugefiigt. Das Tele-
gramm kann fiir Kalibriermethode Mehrbild-Kalibrierung und Kalibriermethode Kalibrierplatte
(Roboter) verwendet werden.

Kalibrierung: Mehrbild (CMP) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Mehrbild" wird eine Kalibrierung durchgefiihrt und dabei
auf ein vorhandenes Kalibrierobjekt zugegriffen.

Kalibrierung: Roboter Mehrbild (CRP) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Roboter Mehrbild" wird eine Kalibrierung anhand der Kalibrierplatte
durchgefiihrt.
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Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (CCC) (ASCII / Bindr)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Kalibrierung kopieren" wird die Kalibrierung aus dem aktu-
ellen Job auf das angegeben Ziel kopiert.

Kalibrierung: Parameter setzen (CSP) (ASCII / Binar)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Parameter setzen" konnen Parameterwerte fiir die Kali-
brierung gesetzt werden.

Kalibrierung: Parameter lesen (CGP) (ASCII / Binér)

Mit dem Telegramm "Kalibrierung: Parameter lesen" kdnnen eingestellte Parameterwerte der
Kalibrierung gelesen werden.

SBS Visualisierung

Bild holen (GIM) (ASCII / Binar)
Mit dem Telegramm "Bild holen" kann das Bild vom SBS Vision-Sensor erhalten werden.

SBS Service (nur auf Port 1998 und in ASCII Format verfiigbar)

Update Visualisierungsdaten (UVR) (ASCII)

Mit dem Telegramm "Visualisierungsdaten aktualisieren" werden Visualisierungsdaten, wie
z.B. Bild, Detektor Informationen und Ergebnisse aktualisiert.

Sensoridentitdt lesen (GSI) (ASCII)

Mit dem Telegramm "Sensoridentitdt lesen" kann der aktuelle Firmwarestande sowie der Hard-
waretyp abgefragt werden.

Firmware aktualisieren (UFW) (ASCII)

Mit dem Telegramm "Firmware aktualisieren" wird ein Firmwareupdate gestartet. Die Firm-
ware-Datei muss zuvor auf den SBS Vision-Sensor geladen werden.

Jobsatz einlesen (S)S) (ASCI)

Mit dem Telegramm "Jobsatz einlesen" kann der Jobsatz des SBS Vision-Sensors getauscht
werden. Die Jobsatz-Datei muss zuvor auf den SBS geladen werden.

Jobsatz sichern (GJS) (ASCII)

Mit dem Telegramm "Jobsatz sichern" kann der Jobsatz des SBS Vision-Sensors gelesen wer-
den.

Datenausgabe

In diesem Abschnitt finden sich Informationen iiber die Datenausgabe (z. B. welches Format die ein-
zelnen Ergebnisse erhalten).
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Datenausgabe ASCII

Allgemein

Basiswerte

Position / Lage
Messen

Identifikation
Identifikation - Qualitat
Farbe

Zahlen / Anzahl
Erweitert

HINWEIS:

=10

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Datenausgabe Bindr

Allgemein

Basiswerte

Position / Lage

Messen

Identifikation
Identifikation - Qualitat

Farbe

Zahlen / Anzahl

Erweitert

Fiir die Ubertragung von Dateien vom bzw. zum SBS Vision-Sensor wird das Ver-

zeichnis /tmp auf dem SBS verwendet. Dateien kénnen von hier / hierhin mit einem

SFTP-Client tibertragen werden. Zugangsdaten fiir SFTP-Client:
Benutzername: user, Passwort: user.

11.2 Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Gerdtevariante Gerdtetyp Schnittstellen

u Universal Standard 1 Ethernet TCP IN (2006)

Q  Object AF  Erweitert 2 PROFINET

B  Code Reader PF  Professional 3  EtherNet/IP

Robotic 4  Service Port (1998)
v verflighar
[1 Eingeschrénkt verfligbar: Unterschiede zwischen Versionen < 2 und = 2
u Q B R Schnittstellen | Ap Ver-
Telegramm .
ae [pe| [ar| [ar|er|ar|pr| 1| 2]3]4]sion

SBS Allgemein
Statistik zuriick- 2N A AN I 2N AN 2N AN AN AN 1.18
setzen (RST)
Bild aus Dateiver- | v | ¥ | ¥V | ¥ 2N 2N 2 2 2 VAN BV I 2.0
arbeiten (PIF)
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u Q B R Schnittstellen | Apb Ver-
Telegramm .
AF|PF |AF |AF|PF AF|PF 1|z|3|4 sion
SBS Kontrolle
Trigger (TRG) v v v v v v v v v v v v 1.0
Erweiterter Trigger | v [V | Y [ v v |[v v VY |Y |V |VY 1.6
(TRX)
Trigger Robotics v v | v v v | v 2.2
(TRR)
Trigger ID setzen viiviviIviiiviivivi]v]|v]iv]|v |V 2.2
(ST
Jobwechsel (CJB) viliviliviiviivi|ivi|iv]iviiv]iv|iv]v 1.0
Jobwechsel Per- v ivi]vi|ivi]iviivi|iv]iv]iv]v]|v|v 1.18
manent (CJP)
Jobwechsel nach viiviyvi|vi]viiviIiv]v]|v]v ]V |V 2.0
Jobname (CJN)
SBS Jobeinstellungen
Auto viviliviviivi|ivi|iv]iviiv]iv|iv]v 2.0
Arbeitsabstand
(AFQ)
Arbeitsabstand viiviviviiviivivi]v]|v]iv ]|V |V 2.0
setzen (SFC)
Arbeitsabstand VY Yy vl vY YV 2.0
lesen (GFC)
Auto viviliviviivi|ivi|iv]iviiv]iv|iv]v 2.0
Verschlusszeit
(ASH)
Verschlusszeitset-| v | Y | Y | v Y [V Y Y |V V|V |V 1.0
zen (SSP/SST)
Verschlusszeit VY Yy vyl lyly vy 1.0
lesen (GSH)
Verstarkung v ivi]vi|ivi]iviivi|iv]iv]iv]v]|v|v 1.6
setzen (SGA)
Verstarkungswert | v [ Y Y [ v Y |Y Y Y Y|V |Y |VY 1.6
lesen (GGA)
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u Q B R Schnittstellen | Apb Ver-

Telegramm .

AF | PF AF AF [ PF | AF [ PF ] 1 2 3 | 4 |sion
Parametersetzen | v [V } Y |V |V |V |V |V [V VY |VY |V 1.0
(SPP/SPT)
Parameter lesen viviiviviivivi|v]vI iv]IvI|Iv]VY 1.0
(GPA)
ROl setzen v ivilivi|ivi]iv|ivi|iv]iviiviiv|iv]|v 1.0
(SRP/SRT)
ROl lesen (GRI) v iviliviivi]iv|ivi|iv]iviiv]iv|iv]vy 1.0
Joblistelesen G| v [V |V |V Y |V (VY IV IV ]V ]|V |V 1.18
Detektorliste lesen| v | Y | Y [V |V (Y | Y Y |V |V |V |V 1.18
(GDL)
Detektor einlenen| v [V } Y |V |V |V |V |V Vv VY |¥Y |V 1.0
(TED)
Trigger-Ver- v iviliviivi]iv|ivi|iv]iviiv]iv|iv]vy 1.22
zogerung setzen
(STD)
Trigger-Ver- vl iviliviivi]iv|ivi|iv]iviiviiv|iv]|v 1.22
zogerung lesen
(GTD)
Job Permanent v iviliviivi]iv|ivi|iv]iviiv]iv|iv]vy 2.0
Speichern (SJP)
SBS Kalibrierung
Initialisieren (CCD) | ¥ | v 2R R R Y 1.18
Weltpunkt hin- VoY viiviiv]|v |V 1.22
zufiigen (CAW)
Kalibrierung Punkt-| v [ ¥ AN AN AN A 1.18
paarliste (CCL)
Kalibrierungvali- | v | ¥ viivilv|v|v 1.18
dieren (CVL)
Kalibrierung v g VvV Vv 1.19
Kalibrierplatte
(ccP
Referenzmarken v viivi]v]v|v 1.22
setzen (CSF)
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u Q B R Schnittstellen | Apb Ver-

Telegramm .
AF | PF AF AF [ PF | AF [ PF ] 1 2 3 | 4 |sion

Bild hinzufiigen Vo AN VAN 2 VA 4 2.2
(CAD
Mehrbild (CMP) vV viivi]v]|v|v 2.2
Roboter Mehrbild v AN AN A I 2.2
(CRP)
Kalibrierung kopie- v viivi]v]v |V 1.19
ren (CCO)
Parameter setzen | [1 | v [ A 2N 2 A 1.22
(CSP)
Parameter lesen v [ viiviiv v |V 1.22
(CGP)
SBS Visualisierung
gidholen @) | v [ [v [T T[T T T [ 1o
SBS Service
Update Visua- VoV v vViivi]v |V v 1.22
lisierungsdaten
(UVR)
Sensoridentitat vV v vViivi]v |V v 1.19
lesen (GSI)
Firmware aktua- VoY 4 ViV |V v 1.19
lisieren (UFW)
Jobsatz einlesen vV v VvV |V v 1.19
(S1S)
Jobsatz sichern oY v Vilv vV v 1.19
@GJS)

Siehe auch: Ubersicht Telegramme

11.3 Fehlercodes

Fehlercode :Iil;(lercode Beschreibung

000 0x00 Erfolgreich

001 0x01 Fehler

003 0x03 Ungiiltige Parameterdaten
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Fehlercode :I;(lercode Beschreibung

005 0x05 Ungiiltiges Telegramm

006 0x06 Eingabeparameter mit ungiiltiger Gréf3e oder ungiiltigem Wert

007 0x07 Die Datei existiert nicht

008 0x08 Rekorder ausgeschaltet

009 0x09 Das passende Bild des angeforderten Typs wurde nicht gefunden

010 0x0A Ungiiltiger Dateiname oder Ldnge

011 0x0B Ungiiltige Datenldnge

012 0x0C Nicht zuldssig aufgrund von nicht ibereinstimmendem Jobsatz

013 0x0D Fehler beim Starten eines neuen Jobs aus dem Jobsatz

016 0x10 Nicht iibereinstimmende Firmware-Version

018 0x12 Kalibrierplattendatei nicht vorhanden

020 0x14 Mehr als eine vis-Datei vorhanden

021 0x15 Sensortyp unpassend fiir vis-Datei

029 0x1D Tempordre Jobdnderung abgelehnt, da Job-Priifsumme aktiv ist.

030 Ox1E Kalibrierung nicht aktiviert / Kalibrierung nicht unterstiitzt

031 Ox1F Fehler beim Kopieren

032 0x20 Nicht tibereinstimmende Eingangsbedingung fiir Ziel-Job

033 0x21 Kalibrierungs-/ Validierungsfehler

034 0x22 Ungiiltige Anzahl an Punkten

035 0x23 Fehler Kalibrierung: Punkt hinzufiigen (z.B. letztes Jobergebnis fehl-
geschlagen)

036 0x24 Ungiiltige Referenzmarke

037 0x25 Jobsatz geschiitzt: Permanente Anderungen an Job nicht zuldssig

038 0x26 Parameter-Werte sind nicht verfiigbar zum Schreiben / Lesen

039 0x27 Sensor ist im Konfigurations-Modus, Telegramm wurde abgelehnt

040 0x28 Fehler beim Schreiben / Lesen von Parameter-Wert

041 0x29 Kein {ibereinstimmender Job gefunden

042 0x2A Formatfehler

043 0x2B Jobset- / Job-Speicherfehler

044 0x2C Fokussperrzeit verletzt

Seite 90 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021




Vision-Sensor Kommunikationshandbuch FES I D

Fehlercode :I(;I;(lercode Beschreibung

045 0x2D Fehler bei mehreren Dateien

046 Ox2E Arbeitsabstand konnte nicht ermittelt werden

047 0x2F "Min. Bearbeitungszeit pro Bild" wurde nicht eingehalten

048 0x30 Suchbereichgrofe (ROI) stimmt nicht tiberein

049 0x31 Suchbereich (ROI) Freiform nicht gewahlt

050 0x32 Kalibriermethode stimmt nicht tiberein

051 0x33 Keine Kalibrierplatte gefunden

052 0x34 Bildanzahl zu gering

053 0x35 Keine Kalibrierung moglich: Abstand Werkzeugpositionen nicht
plausibel

054 0x36 Rotation zwischen den Bildern nicht ausreichend

055 0x37 Neigung zwischen den Bildern nicht ausreichend
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11.4 Beschreibung Telegramme ASCII
11.4.1 Allgemein

Statistik zuriicksetzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Statistik zuriicksetzen (RST) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 R Statistik zurlicksetzen (Reset Statistics)
2 S
3 T
Beispiel: RST
Statistik zuriicksetzen (RST) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 R Statistik zurlicksetzen (Reset Statistics)
2 S
3 T
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
Beispiel: RSTP
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
HINWEIS:

Statistik-Werte kénnen ausgegeben werden im Bedienschritt Ausgabe / Reiter Daten-
ausgabe / "Detektorspezifische Nutzdaten", Auswahl "GENERAL".
Weitere Informationen: siehe Datenausgabe ASCII / Allgemein

=10
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Bild aus Datei verarbeiten (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Bild aus Datei verarbeiten (PIF) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr.

Inhalt Bedeutung

P Bild aus Datei verarbeiten (Process image from

| file)

Version des Request

Reserviert

Reserviert

N|oanjvn|lpdr|lWIN] -

X|m|lO|X]|m

Lange des darauffolgenden Dateinamens der
Datei (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Datei-
erweiterung, max. 255 Bytes)

10...n

X Dateiname (UTF-8) und Format verfiigbar auf
dem Gerat im Verzeichnis " /tmp/".

Erlaubte Erweiterungen:

Monochromer Sensor: .pgm

Farbsensor: .ppm (RGB) or .pgm (Bayer)

Beispiel:

PIF1 0 1 009 Image.pgm
PIF1 0 1 008 test.pgm

Bild aus Datei verarbeiten (PIF) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 P Bild aus Datei verarbeiten (Process image from
5 ) file)
3 F
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8 0 Reserviert
9-16 X Lange der impliziten Ergebnisausgabe
17 ...n X Ausgabe des impliziten Ergebnis
Beispiel: PIF P 000 00000010 0123456789

PIF P 000 0 00000014 [15;P;1;53371]

PIF P 000 1 00000005 [2;7]
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Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wadhrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)

0 HINWEIS:

BildgroBe des Testbilds muss tibereinstimmen mit der Bildgrof3e des derzeit aktiven

Jobs auf dem Gerdt.
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11.4.2 Kontrolle

Trigger (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger (TRG) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 T Trigger (einfacher Trigger, In-Port)
2 R

3 G

Beispiel: TRG

Trigger (TRG) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 T Trigger, (Response auf Kommando Trigger ohne
5 R Index, via Port 2006. Falls definiert: Ergeb-
nisdaten ohne Index via Port 2005)
3 G
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
Beispiel: TRGP

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Erweiterter Trigger (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Erweiterter Trigger (TRX) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 T Erweiterter Trigger, (Trigger mit Index, zur Zuord-
5 R nung Trigger zu entsprechenden Ergebnisdaten,
via Port 2006)
3 X
4-5 X Ldnge nachfolgender Daten (0-99)
6..n X Daten
Beispiel: TRX06MyPart
Erweiterter Trigger (TRX) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 T Erweiterter Trigger, (Response auf Trigger mit
5 R Index und Ergebnisdaten, via Port 2006, zur
Zuordnung von Trigger zum Ergebnis. Ergeb-

3 X nisdaten auBerdem ohne Index via Port 2005)
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-6 X Lange nachfolgender Daten (n)
7..n X Daten aus dem Sendebefehl
n+1 C C = Config

R R =Run
n+2 ... n+9 X Lénge nachfolgender Ergebnisdaten (m)
n+9...m X Ergebnisdaten
Beispiel: TRX06MyPartR00000000
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Trigger Robotics (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger Robotics (TRR) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 T Trigger Robotics
2 R
3 R
4 1 Version des Request
5-6 X Lange des Trigger-ldentifiers
7..n X Trigger Identifier
n+1...n+8 X Pose_TCP Pos. X
(in Kundeneinheit * 1000)
n+9...n+16 X Pose_TCP Pos. Y
(in Kundeneinheit * 1000)
n+17...n+24 X Pose_TCP Pos. Z
(in Kundeneinheit * 1000)
n+25...n+32 X Pose_TCP Winkel X
(in Grad * 1000)
n+33...n+40 X Pose_TCP Winkel Y
(in Grad * 1000)
n+41...n+48 X Pose_TCP Winkel Z
(in Grad * 1000)
Beispiel: TRR104Part000040040000500500006006000070070000 800800009009
Trigger Robotics (TRR) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 T Trigger, (Response auf Kommando Trigger
5 R ohne Index, via Port 2006. Falls definiert:
Ergebnisdaten ohne Index via Port 2005)
3 R
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
7-8 X Lange des Trigger-ldentifiers
9..n X Trigger Identifier
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n+1 X Operation Mode
C = Config
R =Run
n+2...n+9 X Lénge der Ergebnisdaten
n+10...m X Ergebnisdaten
Beispiel: TRRPO0004PartRO0O000000
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: Low
Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfiigbarkeit und

unterstiitzte Schnittstellen

Telegrammende:

Hinweis: Flir "Kalibrierplatte (Roboter)" und "Punktpaarliste (Roboter)" werden nur die X- und Y-
Position beriicksichtigt. Die anderen Werte (Position Z und Rotationen) miissen 0 sein.
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Trigger ID setzen (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger ID setzen (STI) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Trigger ID setzen (Set Trigger ID)
2 T
3 |
4 1 Version des Request
5-6 X Lénge der nachfolgenden Daten (max 99)
7..n X Trigger ID
Beispiel: STI106MyPart
Trigger ID setzen (STI) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Trigger ID setzen (Set Trigger ID)
2 T
3 |
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
Beispiel: STIPOOO

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende:
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Jobwechsel (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobwechsel (CJB) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel (Change Job)
2 J
3 B
4-6 X Job Nummer
Beispiel: CJB0O05
Jobwechsel (CJB) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel (Change Job)
2 J
3 B
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5 T Triggered
F Freerun
6-8 X Job Nummer
Beispiel 1: CJBPT005
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)

o HINWEIS:
H. Tritt ein Fehler beim Jobwechsel auf, besteht die Moglichkeit in Job 1 zu wechseln.
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Jobwechsel Permanent (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

FESTO

Jobwechsel Permanent

(CJP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel Permanent (Change Job Per-
5 ) manently)
3 P
4-6 X Job Nummer
Beispiel: CJP00O5
Jobwechsel Permanent (CJP) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel Permanent (Change Job Per-
5 ] manently)
3 P
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5 T Triggered
F Freerun
6-8 X Job Nummer
Beispiel 1: CJPPT005
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)

O HINWEIS:

H. Tritt ein Fehler beim Jobwechsel auf, besteht die Moglichkeit in Job 1 zu wechseln.
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Jobwechsel nach Jobname (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobwechsel nach Jobname (CJN) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel nach Jobname (Change Job by
5 ) Name)
3 N
4 1 Version des Request
5-7 X Lange Jobname
8..n X Jobname
Beispiel: CJN1005Myjob
Jobwechsel nach Jobname (CJN) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Jobwechsel nach Jobname (Change Job by
5 ) Name)
3 N
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8 X Triggermodus
T: Trigger
F: Freilauf
Beispiel: CJNPOOOT
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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11.4.3 Jobeinstellungen

Auto Arbeitsabstand (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Auto Arbeitsabstand (AFC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 A Auto Arbeitsabstand (Auto Focus)
2
3 C
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar
1: Permanent
6 X Schrittlange 1-5

7-9 X Fokusauswahl

: Hochster Score

: Min. Arbeitsabstand

: Max. Arbeitsabstand

: Mittelwert Arbeitsabstand

: Median Arbeitsabstand

: Hochste Score und alle Ebenen

10 X Fokuseinheit
0: Millimeter
1: Schritte

11 X Auswahl Arbeitsabstand
0: Standardbereich
1: Spezifizierter Bereich

VA WN PO

) HINWEIS:
Folgende Bytefolge ist nur relevant wenn "Auswahl
Abstandsbereich" auf 1 gesetzt wurde.

12-19 X Anfang Arbeitsbereich (nah)
20-27 X Ende Arbeitsbereich (fern)
Beispiel: Beispiel 1: AFC11100500

Beispiel 2: AFC111005010001000000100000
Auto Arbeitsabstand (AFC) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
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1 A Auto Arbeitsabstand (Auto Focus)
2 F
3 C
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-10 X Auswahl Fokus = 5 ; Anzahl gefundener
Abstdnde Auswahl Fokus = 1-4 ; 1
0 HINWEIS:
Die Folgenden Felder [Abstandswert / Score-Wert] werden
pro Anzahl Gefundener Abstande wiederholt.
11-18 X Abstandswert (in mm *1000) oder in Schrit-
ten
19-26 X Score-Wert in %*1000
Beispiel: AFCP00000200000095000000900009300000089000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Arbeitsabstand setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Arbeitsabstand setzen (SFC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Arbeitsabstand (Set Focus)
2 F
3 C
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar
1: Permanent
6 X Bewegung
0: Absolut
1: Relativ
2: Absolut mit Neuinitialisierung
7 X Einheit
0: 1/1000 Millimeter
4: Schritte
8-15 X Abstandswert (in mm *1000) oder in Schritten
Beispiel: SFC111400000010
Arbeitsabstand setzen (SFC) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Arbeitsabstand (Set Focus)
2 F
3 C
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-15 X Abstandswert (in mm *1000) oder in Schritten
Beispiel: SFCP00000000050
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Status des Signals Ready wadhrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung
Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Arbeitsabstand lesen (GFC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Arbeitsabstand lesen (Get Focus)
2 F
3 C
4 1 Version des Request
5 X Einheit
0-1/1000 Millimeter
4 - Schritte
Beispiel: GFC10

Arbeitsabstand lesen (GFC) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Arbeitsabstand lesen (Get Focus)
2 F
3 C
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-15 X Abstandswert (in mm *1000) oder in Schritten
Beispiel: GFCP00000092500

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Auto Verschlusszeit (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Auto Verschlusszeit (ASH) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 A Auto Verschlusszeit (Auto Shutter)
2 S
3 H
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar
1: Permanent

Beispiel: ASH11
Auto Verschlusszeit (ASH) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 A Auto Verschlusszeit (Auto Shutter)
2 S
3 H
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-15 X Auto Verschlusszeit-Wert (in mm *1000)
16 - 23 X Score in % * 1000
Beispiel: ASHP0000000178000057500
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Verschlusszeit setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verschlusszeit setzen (SSP/SST) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Verschlusszeit setzen (Set Shutter Speed)
2
3 P Permanent
T Tempordr
4-5 X Anzahl der Stellen des Verschlusszeitwerts, z.B.
04
6-9 X Neuer Verschlusszeitwert in ms * 1000
z.B. 8000 = 8 ms
Beispiel: SSP048000
Verschlusszeit setzen (SSP/SST) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Verschlusszeit setzen (Set Shutter Speed )
2 S
3 P Permanent
T Tempordr
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
Beispiel: SSPP
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Verschlusszeitwert lesen (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verschlusszeitwert lesen (GSH) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Verschlusszeitwert lesen (Get Shutter Speed)
5 S (von aktivem Job)

3 H

Beispiel: GSH

Verschlusszeitwert lesen (GSH) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Verschlusszeitwert lesen (Get Shutter Speed)
2 S
3 H
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5 X Verschlusszeitwert, Ldnge
6..n X Verschlusszeitwert in ms * 1000
Beispiel Run Mode: GSHP41200

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdnderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Verstirkung setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verstarkung setzen (SGA) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 S Verstarkung setzen (Set Gain)

2 G

3 A

4 X 0: Tempordr
1: Permanent

5-9 X Neuer Verstarkungswert (in Wert *1000), z.B.
2,0 = 02000

Beispiel: SGA102000

Verstarkung setzen (SGA) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 S Verstarkung setzen (Set Gain)

2 G

3 A

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-9 X Aktueller Verstarkungswert * 1000

Beispiel: SGAP02000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)

Seite 112 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Verstirkungswert auslesen (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verstarkungswert lesen (GGA) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Verstarkungswert lesen (Get Gain)
2 G
3 A
Beispiel: GGA
Verstarkungswert lesen (GGA) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Verstarkungswert lesen (Get Gain)
2 G
3 A
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-9 X Aktueller Verstarkungswert (in Wert * 1000),
z.B. 1,0 = 01000
Beispiel: GGAP01000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Parameter setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Parameter setzen (SPP/SPT) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Parameter setzen (Set Parameter)
2 P
3 P P: Permanent
T T: Tempordr
X Detektor Nummer
- X Kommando: Parameter-Nummer, siehe unten,
Tabelle Ubersicht Detektor-Parameter
10- 14 X Lange des Werts (max. 512 Byte)
15..n X Wert
Beispiel: SPP0010010000560000
Parameter setzen (SPP/SPT) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Parameter setzen (Set Parameter)
2 P
3 P P: Permanent
T T: Tempordr
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
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FESTO

5-8 X

SI08 - Signed Integer 08
Ul08 - Unsigned Integer 08
SI16 - Signed Integer 16
Ul16 - Unsigned Integer 16
SI32 - Signed Integer 32
UI32 - Unsigned Integer 32
S140 - Signed Integer 40
Ul40 - Unsigned Integer 40
FLOT - Float

DOBL - Double

STRG - String

BOOL - Boolean

SPO8 - Special Signed 8
UDEF - Undefined

IARR - Integer Array

ZERO - Default Zero Parameter

Beispiel: SPPPSTRG

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode:

Akzeptiert im Konfigurationsmodus:

Akzeptiert wenn Ready Low:

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung:

Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Ubersicht Detektor-Parameter (setzen / lesen)
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Detektor |Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Lagenachfiihrung
Mustervergleich Schwellenwert Min. 1 1000 n
Konturvergleich Schwellenwert Max. 2 1000 n
Ergebnisoffset 30 1 n
0: "Aus"
1: "Bildebene (in Pixel)"
2: "Positionierung (2D)"
3: "Roboter (3D)"
Ergebnisoffset Bildebene: 31 1000 n
Pos. X
Ergebnisoffset Bildebene: 32 1000 n
Pos. Y
Ergebnisoffset Bildebene: 33 1000 n
Winkel
Ergebnisoffset 34 1000 48 (6*8
Positionierung (2D), Roboter Byte je Wert)
(3D): Pos. X, Pos. Y, Pos. Z,
Winkel X, Winkel Y, Winkel Z
Ergebnisoffset berechnen* |35 1000 48 (6*8
mit tibertragener Position Byte je Wert)
e Positionierung (2D):
Pos. X, Pos. Y, 0, 0, 0,
Winkel Z
 Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z
*Es muss eine giiltige Posi-
tion fiir den Detektor vor-
handen sein
Kantenantastung Antaster 1: Ubergang 101 1 n
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 2: Ubergang 102 1 n
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Antaster 3: Ubergang 103 1 n
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 1: Schwellenwert 104 1000 n
Min.
Antaster 2: Schwellenwert 105 1000 n
Min.
Antaster 3: Schwellenwert 106 1000 n
Min.
Detektoren
Mustervergleich Schwellenwert Min. 1 1000 n
Kontur Schwellenwert Max. 2 1000 n
Kontur 3D
Ergebnisoffset 30 1 n
0: "Aus"
1: "Bildebene (in Pixel)"
2: "Positionierung (2D)"
3: "Roboter (3D)"
Ergebnisoffset Bildebene: 31 1000 n
Pos. X
Ergebnisoffset Bildebene: 32 1000 n
Pos. Y
Ergebnisoffset Bildebene: 33 1000 n
Winkel
Ergebnisoffset 34 1000 48 (6*8
o Byte je Wert)
e Positionierung (2D):
Pos. X, Pos. Y, 0, 0, 0,
Winkel Z
» Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Ergebnisoffset berechnen* 35 1000 48 (6*8
mit Ubertragener Position Byte je Wert)

e Positionierung (2D):
Pos. X, Pos. Y, 0, 0, 0,
Winkel Z

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

*Es muss eine giiltige Posi-
tion flir den Detektor vor-
handen sein

Zielmarke 3D Ergebnisoffset 34 1000 48 (6*8

Byte je Wert)
« Roboter (3D): Pos. X,

Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

Ergebnisoffset berechnen* (35 1000 48 (6*8
mit ibertragener Position Byte je Wert)

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

*Es muss eine giiltige Posi-
tion fiir den Detektor vor-

handen sein

ID der aktiven Zielmarke 101 - n
Zielmarkenname 102 - n
Aktuelle Zielmarke zur Liste |103 - n

der Zielmarken hinzufiigen
(Parameter kann nur gesetzt
werden!)

Es muss eine Zielmarke
detektiert worden sein.

Graustufe Schwellenwert Min. 1 1000 n
Schwellenwert Max. 2 1000 n
Graustufenwert Min. 101 1000 n
Graustufenwert Max. 102 1000 n
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Graustufenwert invertieren 103 1 n
Kontrast Schwellenwert Min. 1 1000 n
Helligkeit Schwellenwert Max. 2 1000 n
Messschieber Schwellenwert Abstand Min. |101 1000 n
Schwellenwert Abstand Max. {102 1000 n
Schwellenwert Abstand inver-| 103 1 1
tieren
0: nicht invertiert
1: invertiert
Abstandsart 104 1 n
0: Minimum
1: Maximum
2: Mittlerer
3: Median
4: Kleinster Gegen-
iberliegender
5: Grofiter Gegen-
liberliegender
Antaster 1: Schwellenwert 105 1000 n
Min.
Antaster 2: Schwellenwert 106 1000 n
Min.
Antaster 1: Gldttung 107 1000 n
Antaster 2: Glattung 108 1000 n
Antaster 1: Ubergang 109 1 n
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 2: Ubergang 110 1 n
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 1: Anzahl Such- 111 1 n
streifen
Antaster 2: Anzahl Such- 112 1 n
streifen
BLOB Graustufenwert Min. 101 1000 n
Graustufenwert Max. 102 1000 n
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Graustufenwert invertieren 103 1 1
0: nicht invertiert
1: invertiert
Schwellenwert Anzahl BLOB |120 1 n
Min.
Schwellenwert Anzahl BLOB |121 1 n
Max.
Schwellenwert Anzahl inver- |122 1 1
tieren
0: nicht invertiert
1: invertiert
Anzahl gesetzter Merkmale 123 1 n
(nur lesend)
Auswahl Merkmal aus Liste [124 1 n
Schwellenwert Merkmal Min. [125 1000 n
Schwellenwert Merkmal 126 1000 n
Max.
Schwellenwert Merkmal 127 1 1
invertieren
Barcode Referenzstring 101 - n (Ldnge des
Datacode Strings)
OCR
Farbwert Farbraum (nur lesend) 21 0 =RGB 3
Farbflache 1=HSV
2=LAB
Kanalauswahl (nur lesend) (22 Bitfeld jeweils |4
eine Stelle pro
Farbkanal
Farbkanal 1: Schwellenwert |[101 1000 n
Min.
Farbkanal 1: Schwellenwert |[102 1000 n
Max.
Farbkanal 1: Schwellenwert [103 1 n
invertieren
Farbkanal 2: Schwellenwert |104 1000 n
Min.
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Farbkanal 2: Schwellenwert |[105 1000 n
Max.
Farbkanal 2: Schwellenwert |106 1 n
invertieren
Farbkanal 3: Schwellenwert |107 1000 n
Min.
Farbkanal 3: Schwellenwert |108 1000 n
Max.
Farbkanal 3: Schwellenwert |109 1 n
invertieren
Farbliste Farbraum (nur lesend) 21 0 =RGB 3
1=HSV
2=LAB
Kanalauswahl (nur lesend) (22 Bitfeld jeweils |4
eine Stelle pro
Farbkanal
Schwellenwert Farbabstand |101 1000 n
Schwellenwert Farbabstand |102 1 n
aktiv setzen
Anzahl Farben in Liste 103 1 n
Auswahl Farbe aus Liste 104 1 n
Farbwert der 105 1000 32
ausgewdbhlten Farbe
(Farbkanal 1, Farbkanal 2,
Farbkanal 3, Farbkanal 4
[konstant 0])
Busbar Schwellenwert Min. 1 1000 n
Wafer Schwellenwert Max. 2 1000 n
Ergebnisverarbeitung |Name des aktiven Ausdrucks 122 - n (Lange des
Strings)
Aktueller Ausdruck 124 - n (Lange des
Strings)
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Parameter lesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Parameter lesen (GPA) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Parameter lesen (Get Parameter)

2 P
3 A
4 X Detektor Nummer
z.B. 001

7-9 X Kommando: Parameter-Nummer, siehe Tabelle
Ubersicht Detektor-Parameter

Beispiel: GPA001001

Parameter lesen (GPA) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Parameter lesen (Get Parameter)

2
3
4 P: (Pass) Erfolgreich
F: (Fail) Fehler

S108 - Signed Integer 08
Ul08 - Unsigned Integer 08
SI16 - Signed Integer 16
Ul16 - Unsigned Integer 16
SI32 - Signed Integer 32
UI32 - Unsigned Integer 32
S140 - Signed Integer 40
Ul40 - Unsigned Integer 40
FLOT - Float

DOBL - Double

STRG - String

BOOL - Boolean

SPO8 - Special Signed 8
UDEF - Undefined

IARR - Integer Array

ZERO - Default Zero Parameter

9-13 X Liange des Werts (n)
z.B. 00005

X|7Tmo|>»|w
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14 ..n X Wert
Beispiel: GPAPSTRGO0005Test1
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdnderung

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Suchbereich (ROI) setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

ROI setzen (SRP/SRT) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Suchbereich setzen (Set ROI)
2 R
3 P P = Permanent
T T = Tempordr
4-11 X ROl Info Ldnge in Bytes, ab Byte 5 bis Ende
39 Byte: Kreis
55 Byte: Rechteck, Ellipse, Freiform
12-14 X Detektor Nr.
z.B. 001
15-16 X ROl Index
00: fiir gelben Suchbereich
01: fir roten Teachbereich
02: Positionskontrolle
17-18 X ROI Form
01: Kreis
02: Rechteck
03: Ellipse
04: Freiform
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 = 00080000
43-50 X Halbe Hohe (nicht bei Kreis) (Wert in Pixel *
1000), z.B. 40 Pixel = 00040000
51-58 X Winkel (nicht bei Kreis) (Wert in ° * 1000), z.B.
180° = 00180000
Beispiel: SRP000000550010002001600000012000000
0800000004000000180000
Lange=55, Detektor=1, gelber Suchbereich, Rechteck, Zentrum X=160,
Zentrum Y=120, Halbe Breite= 80, Halbe Hohe=40, Orientierung=180

Seite 124 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

FESTO

ROI setzen (SRP/SRT) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 S Suchbereich setzen (Set ROI)

2 R

3 P Permanent
T Tempordr

4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler

Beispiel: SRPP

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)

Parameter:

Die Parameter werden im Koordinatensystem
der Lagenachfiihrung und nicht im Koor-

dinatensystem des Bildes angegeben.
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Suchbereich (ROI) lesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

ROI lesen (GRI) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Suchbereich lesen (Get ROI)
2 R
3 |
4-6 X Detektor Nr.
z.B. 001
7-8 X ROI Index
00: fiir gelben Suchbereich
01: fir roten Teachbereich
02: Positionskontrolle
Beispiel: GRI00100
ROI lesen (GRI) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Suchbereich lesen (Get ROI)
2 R
3 |
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-12 X ROl Info Ldnge in Bytes, ab Byte 5 bis Ende
39 Byte: Kreis
55 Byte: Rechteck, Ellipse, Freiform
13-15 X Detektor Nr.
z.B. 001
16 - 17 X ROl Index
00: fiir gelben Suchbereich
01: fiir roten Teachbereich
02: Positionskontrolle
18- 19 X ROI Form
01: Kreis
02: Rechteck
03: Ellipse
04: Freiform
20-27 X Zentrum X (Wert in Pixeln * 1000)
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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 (nicht bei Kreis) (Wert in Pixel *
1000), z.B. 40 Pixel = 00040000
52-59 X Winkel (nicht bei Kreis) (Wert in © * 1000), z.B.
180° = 00180000
Beispiel: GRIP000000550010002001600000012000000
0800000004000000090000
(Lange= 55, Detektor 1, Suchbereich, Rechteck, Zentrum X=160, Zen-
trum Y=120, Halb Breite=80, Halb Hohe=40, Winkel = 90)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wadhrend Bearbeitung: [Low

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Suchbereichsinhalt setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Suchbereichsinhalt setzen (SRC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Suchbereichsinhalt setzen (Set ROI Content)
2
3 C
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar
1: Permanent
6-8 X Detektor Nr.
0: Lagenachfiihrung
»0: Standarddetektor im Job
9-10 00 Reserviert
11 X 0: Maskierungsdatei nicht verwenden
1: Maskierungsdatei verwenden
12-16 00000 Reserviert
17-19 X Lange des darauffolgenden Dateinamens der
Datei (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Datei-
erweiterung, max. 255 Bytes)
Oder fiir 000: Standardname mask.pgm
20...n X Dateiname (UTF-8) und Format verfiigbar auf
dem Gerat im Verzeichnis " /tmp/".
Standardname mask.pgm
Dateiformat: PGM

Beispiel: SRC 11 001 00 100000 008 Test.pgm (fiir Datei "Test.pgm")
SRC 1 1 001 00 100000 000 (fiir Datei: "mask.pgm")

Suchbereichsinhalt setzen (SRC) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Suchbereichsinhalt setzen (Set ROI Content)
2 R
3 C
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
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Beispiel: SRC P 000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Suchbereichsinhalt lesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Suchbereichsinhalt lesen (GRC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Suchbereichsinhalt lesen (Get ROI Content)
2
3 C
4 1 Version des Request
5-7 X Detektor Nr.
0: Lagenachfiihrung
»0: Standarddetektor im Job
8-9 00 Reserviert
10 X 0: Maskierungsdatei nicht erzeugen
1: Maskierungsdatei erzeugen
(sofern Maskierung im Job vorhanden)
11 X 0: Musterdatei nicht erzeugen
1: Musterdatei erzeugen
12 X 0: Konturdatei nicht erzeugen
1: Konturdatei erzeugen
13-15 000 Reserviert
16-18 X Lénge des darauffolgenden Dateinamens der

Datei (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Datei-
erweiterung, max. 255 Bytes)

Oder fiir 000: Standardname mask.pgm / pat-
tern.pgm / contour.pgm

19..n X Dateiname (UTF-8) und Format verfiigbar auf
dem Gerdt im Verzeichnis " /tmp/".
Standardname mask.pgm / pattern.pgm / con-
tour.pgm

Dateiformat: PGM

Beispiel: GRC 1 001 00 100000 008 Test.pgm (Datei mit Standarderweiterung:
Testmask.pgm)

GRC 1001 00 111000 008 Test.pgm (Dateien mit Standarderweiterung:
Testmask.pgm, Testpattern.pgm & Testcontour.pgm)

GRC 1 001 00 111000 000 (Datei nur mit Standarderweiterung: mas-
k.pgm, pattern.pgm & contour.pgm)
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Suchbereichsinhalt lesen (GRC) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Suchbereichsinhalt lesen (Get ROI Content)
2 R
3 C
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-12 X Breite des Suchbereichs
13-17 X Hohe des Suchbereichs
Beispiel: GRC P 000 01080 01440
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung:

Keine Verdnderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobliste lesen (GJL) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Jobliste lesen (Get Job List)
2 J
3 L
Beispiel: GJL
Jobliste lesen (GJL) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Jobliste lesen (Get Job List)
2 J
3 L
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Version des Response
8-10 X Anzahl der Jobs
11-13 X Aktive Job Nummer

HINWEIS:

©)
l Folgende Bytefolge wird fiir jeden Job von 1 bis "Anzahl der Jobs" wiederholt. Die
Byte Nummern verschieben sich entsprechend.

14 -16

X

Anzahl der Zeichen fiir den Jobnamen. Damit
kann ein eindeutiger Name fiir den Job n ange-
geben werden.

17 ..n

Ab dieser Position folgt, in der angegebenen
Lange, der Name fiir Job n.

n+l..n+3

Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann eine
Beschreibung fiir den Job n angegeben werden.

n+4..m

Ab dieser Position folgt, in der angegebenen
Lénge, die Beschreibung fiir Job n.

m+1l..m+3

Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann ein ein-
deutiger Name fiir den Autor des Job n ange-
geben werden.
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m+4..k X Ab dieser Position folgt, in der angegebenen
Lange, der Name fiir den Autor aus Job n.
k+1..k+19 X Datum der Erstellung von Job n (19 Byte)
k+20..k+39 X Datum der letzten Anderung von Job n (19 Byte)
Beispiel: GJLP001001001007testjob010Defaultjob 004Test2014112720141128

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Detektorliste lesen (ASCII)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Detektorliste lesen (GDL) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Get Detector List

2 D

3 L

Beispiel: GDL

Detektorliste lesen (GDL) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Get Detector List

2 D

3 L

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-7 X Job Nummer des aktuellen Jobs
8-10 X Anzahl der Detektoren im aktuellen Job
HINWEIS:
) Folgende Bytefolge wird fiir jeden Detektor im Job wie-
-E- derholt. Die Byte Nummern verschieben sich ent-
sprechend.

11-13 X Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann ein ein-
deutiger Name fiir den Detektor n angegeben
werden.

14 ...n X Ab dieser Position folgt, in der angegebenen
Lange, der Name fiir Detektor n.
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011 - OCR

n+1..n+5 X 001 - Mustervergleich
004 - Kontur

005 - Graustufe

006 - Kontrast

007 - Helligkeit

013 - Datacode

014 - Barcode

018 - Farbwert

019 - Farbflache

020 - Farbliste

021 - Messschieber

022 - BLOB

024 - Kontur 3D

027 - Ergebnisverarbeitung
028 - Zielmarke 3D

Beispiel: GDLP001001012testdetector00005
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Detektor einlernen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Detektor einlernen (TED) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 T Detektor einlernen (Teach Detector)
2 E

3 D

4-6 X 0 = Lagenachfiihrung

> 1 Detektoren

7 X 0: Tempordr
1: Permanent

8 X 0: kein Trigger, Einlernen mit nachster Bild-
aufnahme
1: Trigger wird ausgefiihrt zum Einlernen

Beispiel: TED0OO111

Detektor einlernen (TED) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 T Detektor einlernen (Teach Detector)

2 E

3 D

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

Beispiel: TEDP

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Trigger-Verzégerung setzen (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger-Verzogerung setzen (STD) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Trigger-Verzogerung setzen (Set Trigger Delay)
2 T
3 D
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar

1: Permanent
6-13 X Trigger-Verzogerung

in msec (max. 3000 msec)

in Encoder-Schritten (max. 65535 Schritte)
Beispiel: STD1100001000
Trigger-Verzogerung setzen (STD) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Trigger-Verzdgerung setzen (Set Trigger Delay)
2 T
3 D
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes
Beispiel: STDP00OO
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdnderung

Unterstitzte Schnitt-
stellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger-Verzogerung lesen (GTD) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Trigger-Verzogerung lesen (Get Trigger Delay)
2 T
3 D
4 1 Version des Request
Beispiel: GTD1
Trigger-Verzogerung lesen (GTD) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Trigger-Verzogerung lesen (Get Trigger Delay)
2 T
3 D
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercode
8-15 X Trigger-Verzogerung

in msec (max. 3000 msec)

in Encoder-Schritten (max. 65535 Schritte)
Beispiel: GTDP00000001000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnitt-
stellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Job Permanent speichern (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Job Permanent speichern (SJP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Job Permanent speichern (Store Job Per-
5 ) manently)
3 P
Beispiel: SJP
Job Permanent speichern (SJP) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 S Job Permanent speichern (Store Job Per-
5 ) manently)
3 P
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
Beispiel: SJPP
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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11.4.4 Kalibrierung

Kalibrierung: Initialisieren (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Initialisieren (CCD) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 (o Initialisieren (Calibration: Clear Data)
2 C
3 D
Beispiel: Ccch
Initialisieren (CCD) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 (o Initialisieren (Calibration: Clear Data)
2 C
3 D
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
Beispiel: CCbpP
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (CAW) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (Cali-

5 A bration: Add World Point)

3 w

4 1 Version des Request

5 X 1: Nur Referenzmarken Kalibrierplatte (Roboter)

4: Weltpunkt und Bildpunkt Punktpaarliste
(Roboter)

6-10 0 Konstant (5 Byte)

11-18 X Welt-X (in Kundeneinheit * 1000)

19-26 X Welt-Y (in Kundeneinheit * 1000)

27 - 34 0 Konstant (8 Byte)

Beispiel: CAW1000010010000000200000000000000 (Welt-X = 100 mm; Welt-Y =
200 mm)

Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (CAW) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (Cali-

5 A bration: Add World Point)

3 w

4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

8-12 X Aktuelle Anzahl Punkte

13-20 X Bildpunkt X

21-28 X Bildpunkt Y

Beispiel: CAWP000000010028800000566000 (Referenzpunkt 1; Bild-X=288; Bild-
Y=566)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 141



FESTO

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Akzeptiert im Konfigurationsmodus:

Nein

Akzeptiert wenn Ready Low:

Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdnderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)

Hinweis: Fiir den Request CAW muss das Gesamt-Jobergebnis positiv sein.
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Kalibrierung: Punktpaarliste (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung per Punktpaarliste (CCL) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Punktpaarliste (Calibration: Cali-
3 C brate by Point List)
3 L
4 X 0: Tempordr
1: Permanent

Beispiel: CCL1
Kalibrierung Punktpaarliste (CCL) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Punktpaarliste (Calibration: Cali-
5 C brate by Point List)
3 L
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-9 X Aktuell hdchster Punktpaarindex
10-17 X Abweichung Kalibrierung, RMSE
18- 25 X Abweichung Kalibrierung, Mittelwert
26 - 33 X Abweichung Kalibrierung, Max.
34 - 41 X Abweichung Kalibrierung, Min.

Beispiel: CCLP0001012345678123456781234567812345678

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (CVL) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (Cali-
5 v bration: Validate by Point List)
3 L
Beispiel: CVL
Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (CVL) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (Cali-
5 v bration: Validate by Point List)
3 L
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-9 X Aktuell hochster Punktpaarindex
10-17 X Abweichung Kalibrierung, RMSE
18- 25 X Abweichung Kalibrierung, Mittelwert
26 - 33 X Abweichung Kalibrierung, Max.
34 - 41 X Abweichung Kalibrierung, Min.
Beispiel: CVLP0001012345678123456781234567812345678

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Kalibrierplatte (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Kalibrierplatte (CCP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Kalibrierplatte (Calibration:
5 C Calibrate by Plate)

3 P

4 1 Version des Request

5 X 0: Temporar

1: Permanent

6 X 0: Es werden keine Referenzmarken ver-
wendet. Ursprung Mess-Koor-
dinatensystem identisch mit Ursprung
Kalibrierplatten-Koordinatensystem.

1: Es werden keine Referenzmarken ver-
wendet. Mess-Koordinatensystem iden-
tisch mit Kamera-Koordinatensystem.

2: Verwendet Weltsystem, Referenzmarke
Job

3: Verwendet Weltsystem, Referenzmarke
Befehl CAW

7 X 0: Kalibrierung interne und externe Sen-
sor-Parameter

1: Validierung der Kalibrierung

2: Kalibrierung interne Sensor-Parameter
5: Kalibrierung Transformation Mess-Koor-
dinatensystem

Beispiel: CCP1110
Kalibrierung: Kalibrierplatte (CCP) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Kalibrierplatte (Calibration:
5 C Calibrate by Plate)
3 P
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
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8-12 X Anzahl aktuell detektierter Kalibrierpunkte

13-20 X Abweichung Kalibrierung, RMSE

21-28 X Abweichung Kalibrierung, Mittelwert

29 -36 X Abweichung Kalibrierung, Max.

37 - 44 X Abweichung Kalibrierung, Min.

45 -52 X CPF_MF X (in Kundeneinheit * 1000)

53 -60 X CPF_MFY (in Kundeneinheit * 1000)

61-68 0 CPF_MF Z (in Kundeneinheit * 1000)

69 -76 0 CPF_MF Winkel X (in Grad * 1000)

77 - 84 0 CPF_MF Winkel Y (in Grad * 1000)

85-92 X CPF_MF Winkel Z (in Grad * 1000)

93 -100 X Abweichung Referenzmarken, Mittelwert

101 - 108 X Abweichung Referenzmarken, Max.

109 - 116 X Abweichung Referenzmarken, Min

Beispiel: CCPP00000012000010010000200200003003000040040
00050050000600600007007000080080000900900001001

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und
unterstiitzte Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Referenzmarke setzen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Referenzmarke setzen (CSF) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Referenzmarke setzen (Cali-
5 bration: Set Fiducial)
3 F
4 1 Version des Request
5 X 0: Temporar
1: Permanent

Beispiel: CSF11
Kalibrierung: Referenzmarke setzen (CSF) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Referenzmarke setzen (Cali-
5 S bration: Set Fiducial)
3 F
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-15 X X-Wert (in Kundeneinheit * 1000)
16 - 23 X Y-Wert (in Kundeneinheit * 1000)
24 - 31 X Z-Wert (in Kundeneinheit * 1000)
32-39 X Winkel X-Wert (in Grad * 1000)
40 - 47 X Winkel Y-Wert (in Grad * 1000)
48 - 55 X Winkel Z-Wert (in Grad * 1000)
56 - 63 X Abweichung Referenzmarken, Mittelwert
64-71 X Abweichung Referenzmarken, Max.
72-79 X Abweichung Referenzmarken, Min

Beispiel: CSFP000000010010000200200003003000040040
00050050000600600001001000020200003003

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 147



FES I D Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdnderung
Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Bild hinzufiigen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Bild hinzufiigen (CAI) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Bild hinzuftigen
5 A (Calibration: Add Image)

3 1

4 1 Version des Request

5 X Modus

1: Mehrbild-Kalibrierung
2: Hand-Eye-Kalibrierung (Roboter)
3: Base-Eye-Kalibrierung (Roboter)

6-8 0 Anfiigen am Ende der Liste (3 Byte)

9 X Messebene definieren
0: Bild nicht verwenden, um Messebene zu
definieren
1: Bild verwenden, um Messebene zu defi-
nieren

10-11 X "Roboter: Rotationsreihenfolge"

00: Im Job angegebene Rota-
tionsreihenfolge verwenden

01: Yaw-Pitch-Roll (z.B. Staubli)

02: Roll-Pitch-Yaw (z.B. Kuka, Fanuc, Han-
wha, ABB**, UR**)

**bei Nutzung von entsprechender
Umwandlungsfunktion

12-19 X Pose_TCP Pos. X

(in Kundeneinheit * 1000)
20-27 X Pose_TCP Pos. Y

(in Kundeneinheit * 1000)
28-35 X Pose_TCP Pos. Z

(in Kundeneinheit * 1000)
36-43 X Pose_TCP Winkel X

(in Grad * 1000)
44-51 X Pose_TCP Winkel Y

(in Grad * 1000)
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52-59 X Pose_TCP Winkel Z
(in Grad * 1000)

Beispiel: CAI11 001 102

000040040000500500006006000070070000800800009009
Kalibrierung: Bild hinzufiigen (CAI) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 C Kalibrierung: Bild hinzuftigen
5 A (Calibration: Add Image)
3 |
4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-10 X Aktuelle Anzahl Bilder in Liste
11-15 X Anzahl insgesamt detektierter Punkte
Beispiel: CAIP 000 001 00021
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: Low

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und
unterstiitzte Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Mehrbild (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Mehrbild (CMP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Calibration Calibrate Multi-image Plate

v

[

Version des Request

2
3
4
5

>

0: Temporar
1: Permanent

6 X Ursprung des Welt-Koordinatensystems:

0: Welt-Koordinatensystem identisch mit dem
Kalibrierplatten-Koordinatensystem (Zentrum
der Platte).

1: Ursprung des Welt-Koordinatensystems so,
dass dieser mit Ursprung des Bild-Koor-
dinatensystems iibereinstimmt (oberes linkes
Pixel).

2: Welt-Koordinatensystem von Refe-
renzpunkten verwenden, wie in der Jobdatei
angegeben.

3: Welt-Koordinatensystem von Refe-
renzpunkten verwenden, wie im Request CAW
eingestellt.

7 X Modus

0: Kalibrieren (interne und externe Parameter)
1: Validieren (vorhandene Kalibrierung ver-
wenden; mindestens ein Kalibrierpunkt wird hin-
zugefiigt. Uber Riickprojektion kann
zurilickgeschlossen werden, ob der Punkt zur
aktuellen Kalibrierung passt, oder verschoben
ist)

2: Kalibrieren (nur interne Parameter)

3: Kalibrieren (nur externe Parameter unter Ver-
wendung der neuen internen Parameter)

4: Kalibrieren (nur externe Parameter)

5: Nur Messebene (CPF_MF) kalibrieren

Beispiel: CMP1105
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Kalibrierung: Mehrbild (CMP) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Calibration Calibrate Multi-image

2 M

3 P

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

8-10 X Abdeckung Sichtfeld in %

11-15 X Anzahl insgesamt detektierter Punkte

16-18 X Anzahl verwendeter Bilder

19-21 X Anzahl ungiiltiger Bilder

22 X Neigung zwischen Kalibrierplatten-Posen
0: ausreichend
1: nicht ausreichend

23-30 X Abweichung Kalibrierung, RMSE [px]

31-38 X Abweichung Kalibrierung, Max. [px]

39-46 X Abweichung Referenzmarken, RMSE (in Kun-
deneinheit * 1000)

47-54 X Abweichung Referenzmarken, Max. (in Kun-
deneinheit * 1000)

Beispiel: CMPP 000 089 00312 011 002 0

00001001000020020000300300004004

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Roboter Mehrbild (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Roboter Mehrbild (CRP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Kalibrierplatte Roboter (Cali-
bration: Calibrate Robotics Plate)

v

[

Version des Request

2
3
4
5

>

0: Temporar
1: Permanent

6 X Ursprung des Welt-Koordinatensystems:
4: Worldframe auf Benutzer-Roboterframe set-
zen

7 X Modus

0: Kalibrieren (interne und externe Parameter)

1: Validieren (vorhandene Kalibrierung ver-
wenden; mindestens ein Kalibrierpunkt wird hin-
zugefiigt. Uber Riickprojektion kann
zurilickgeschlossen werden, ob der Punkt zur
aktuellen Kalibrierung passt, oder verschoben
ist)

2: Kalibrieren (nur interne Parameter)

3: Kalibrieren (nur externe Parameter unter Ver-
wendung der neuen internen Parameter)

4: Kalibrieren (nur externe Parameter)

5: Nur Messebene (CPF_MF) kalibrieren

6: Nur Hand-Eye (TCP_CF)/Base-Eye (RF_CF) kali-
brieren

Beispiel: CRP1140
Kalibrierung: Roboter Mehrbild (CRP) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Kalibrierplatte Roboter (Cali-
bration: Calibrate Robotics Plate)

P: (Pass) Erfolgreich

2 R
3 P
4 P

F F: (Fail) Fehler
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5-7 X Fehlercodes

8-10 X Abdeckung Sichtfeld (%)

11-15 X Anzahl insgesamt detektierter Punkte

16-18 X Anzahl verwendeter Bilder

19-21 X Anzahl ungiiltiger Bilder

22-29 X Abweichung Kalibrierung, RMSE [px]

30-37 X Abweichung Kalibrierung, Max. [px]

38-45 X Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Translation
RMSE (in Kundeneinheit * 1000)

46-53 X Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Translation
Max. (in Kundeneinheit * 1000)

54-61 X Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Rotation
RMSE (in Grad * 1000)

62-69 X Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Rotation
Max. (in Grad * 1000)

Beispiel: CRPP 000 092 01349 012 004 0000100100002002

00003003000040040000500500006006

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wadhrend Bearbeitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (CCC) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (Calibration:

5 C Copy Calibration)

3 C

4 1 Version des Request

5 1 Konstant

6-8 X Destination
0 : In alle Jobs kopieren
>0 : In angegebenen Job kopieren

9 X 0: Immer kopieren, wenn die Kalibrierung aktiv
ist.
1: Nur kopieren, wenn die Kalibriermethode
identisch ist.

Beispiel: CCC110021

Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (CCC) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (Calibration:

5 C Copy Calibration)

3 C

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

8-10 X Jobnummer des Jobs, indem der Fehler auftritt
00: Erfolgreich
>0 - Jobnummer des Jobs, indem der Fehler
zuerst auftritt

Beispiel: CCCPO00000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Status des Signals Ready wadhrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnitt- Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
stellen: Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierung: Parameter setzen (ASCII)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Parameter setzen (CSP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Parameter setzen (Calibration: Set

5 S Parameter)

3 P

4 1 Version des Request

5 X 0: Temporar
1: Permanent

6-8 X Parameter-Nummer, siehe Tabelle
Kalibrierparameter CSP und CGP

9-16 X Lange des Werts

17 ...n Wert fiir gewahlten Parameter, siehe Tabelle
Kalibrierparameter CSP und CGP

Beispiel: CSP11002000000019

Kalibrierung: Parameter setzen (CSP) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Parameter setzen (Calibration: Set

5 S Parameter)

3 P

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

Beispiel: CSPP000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung:

Keine Verdnderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierparameter: siehe Tabelle Kalibrierparameter fiir Telegramme CSP und CGP
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Kalibrierung: Parameter lesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Parameter lesen (CGP) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Parameter lesen (Calibration: Get

5 G Parameter)

3 P

4 1 Version des Request

5-7 X Parameter-Nummer, siehe Kalibrierparameter
CSP und CGP

Beispiel: CGP1001

Kalibrierung: Parameter lesen (CGP) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 C Kalibrierung: Parameter lesen (Calibration: Get

5 G Parameter)

3 P

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

8-10 X Parameter-Nummer, siehe Kalibrierparameter
CSP und CGP

11-18 X Lange der nachfolgenden Daten

19...n X Parameter Werte, abhdngig von gewdhltem Para-
meter

Beispiel: CGPP000001000000011

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Kalibrierparameter fiir Telegramme CSP und CGP

. Status Kali-
Parameter-Bezeich- Parameter ” .,
A Nummer Wert Lange brierung nach

cspP
Status Kalibrierung 001 0: Ungiiltig 1 Byte —*
1: Giltig
Kalibriermethode 002 0: Keine 1 Byte ungiiltig
2: Punktpaarliste (Robo-
ter)
3: Kalibrierplatte (Messen)
4: Kalibrierplatte (Robo-
ter)
5: Hand-Eye-Kalibrierung
(Roboter)
6: Base-Eye-Kalibrierung
(Roboter)
Einheit (Kun- 004 0: Millimeter [mm] 1 Byte keine Ande-
deneinheit) 1: Zentimeter [cm] rung
2: Meter [m]
3:Inch["]
4: Beliebige Einheit [au]
Interne Parameter 010 Brennweite (in mm *1000) | 64 —*
Kappa (*1000) (8 * 8 Byte
Pixelabstand X (in pm * je Wert)
1000)
Pixelabstand Y (in pm *
1000)
Koordinatenursprung X (in
Pixel * 1000)
Koordinatenursprung Y (in
Pixel * 1000)
BildgréfRe X (Anzahl Pixel)
BildgrofRe Y (Anzahl Pixel)
Bezug Kamera- zu 011 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 —*
Mess-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 8 Byte
dinatensystem (CF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
MF) 1000)
Bezug Kamera- zu Kali- | 012 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 —*
brierplatten-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 8 Byte
dinatensystem (CF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
CPP) 1000)
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FESTO

Status Kali-

Parameter-Bezeich- Parameter
nun Nummer Wert Ldnge brierung nach
= CsP
Bezug Roboter- zu 013 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 —*
Kamera-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 8 Byte
dinatensystem (RF_CF) Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
1000)
Bezug Kali- 014 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 (6 * 8 —*
brierplatten- zu Mess- deneinheit * 1000) Byte je
Koordinatensystem Winkel X, Y, Z (in Grad * | Wert)
(CPF_MF) 1000)
Bezug Roboter- zu 015 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 —*
Mess-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 8 Byte
dinatensystem (RF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
MF) 1000)
Bezug Werkzeug- zu 016 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 —*
Kamera-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 8 Byte
dinatensystem (TCP_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
Ch 1000)
Bezug Roboter- zu 017 Translation X, Y, Z (in Kun- | 48 keine Ande-
Werkzeug-Koor- deneinheit * 1000) (6*8Byte |rung
dinatensystem (RF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
TCP) 1000)
Z-Verschiebung Mes- | 021 Wert (in Kundeneinheit * [ 8 Byte keine Ande-
sebene 1000) rung
Brennweite in [mm] 022 [mm * 1000] 8 Byte ungiiltig (CSP
nur fir C-
Mount)
Kalibrierplatten-Typ 023 Zeichenkette mit Namen n ungiltig
der Beschreibungsdatei
Referenzmarke 1 024 Translation X, Y, Z (in Kun- | 24 ungiiltig
. . *
Referenzmarke 2 025 deneinheit * 1000) ,(3 8 Byte
je Wert)
Referenzmarke 3 026
Referenzmarke 4 027
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Parameter-Bezeich-
nung

Parameter
Nummer

Wert

Lange

Status Kali-
brierung nach
csP

Anzahl vorhandener
Kalibrierplatten-Typen

037

Request — Auswahl Typ:
0: Alle

1: Messen

2: Roboter

Response:

Anzahl Platten

Request: 1
Response: 5

*

Vorhandene Kali-
brierplatten-Typen
(Dateinamen)

038

Request — Auswahl Typ:
0: Alle

1: Messen

2: Roboter

Request — Index:

0: Alle Dateinamen

>0: Auswahl Index
Antwort:

Dateinamen Kali-
brierplatten

Request: 1/
5

Response: n
(String)

Roboter: Rota-
tionsreihenfolge

039

"Roboter: Rota-
tionsreihenfolge"
00: Im Job angegebene

Rotationsreihenfolge ver-

wenden

01: Yaw-Pitch-Roll (z.B.
Staubli)

02: Roll-Pitch-Yaw (z.B.
Kuka, Fanuc, Hanwha,

ABB**, UR**)

**bei Nutzung von ent-
sprechender Umwand-
lungsfunktion

ungiiltig

Mittlere Sen-
sorauflosung

041

Wert (in Kun-
deneinheit/Pixel * 1000)

8 Byte

* CSP nicht moglich (Parameter read-only, kann nicht gesetzt werden).
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11.4.5 Visualisierung

Bild holen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Bild holen (GIM) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Bild holen (Get Image)
2 |
3
4 X 0: Letztes Bild
1: Letztes Schlecht-Bild
2: Letztes Gut-Bild

Beispiel: GIM1
Bild holen (GIM) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Bild holen (Get Image)
2 1
3 ]
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5 X Fehlercodes
6 X Typ Bild
0: Graustufen
3: Bayer-Pattern_BG
Bei Konvertierung des Farbbildes von Bayer in
RGB, muss der entsprechende Bild Typ beriick-
sichtigt werden.
Vorverarbeitungsfilter der Kategorie "Anord-
nung" haben Einfluss auf den Bayer-Type.
Bayer-Pattern fangt mit Blau - Griin an.
7 X Bildergebnis
1: Gutbild
0: Fehlerbild
8-11 X Anzahl der Zeilen

2.B. 0480 / 0200
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12-15 X Anzahl der Spalten
2.B. 0640 / 0320
16-19 X Ende des Nachrichten-Strings wenn angegeben.
Ansonsten Start Bilddaten ab Byte Nr. 16.
20...n X Bindre Bilddaten (Zeilen * Spalten)
Beispiel: GIMP0004800640...
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Low

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Telegrammende:

Max. 4 Byte (optional)
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11.4.6 Service (nur auf Port 1998 und in ASCII Format verfiigbar)

Visualisierungsdaten aktualisieren (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Visualisierungsdaten aktualisieren (UVR) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 u Visualisierungsdaten aktualisieren (Update
Visualization Results)

Version des Request

Bild:

0: Kein Bild wird erstellt

1: Grauwert- / RGB-Bild ohne Filter, Format BMP
2: Grauwert-Bild / Bayer-Pattern ohne Filter, For-
mat BMP

3: Grauwert- / RGB-Bild mit Filter, Format BMP
4: Grauwert-Bild / Bayer-Pattern mit Filter, For-
mat BMP

5: Grauwert- / RGB-Bild ohne Filter, Format JPEG
(Kompression niedrig)

6: Grauwert- / RGB-Bild mit Filter, Format JPEG
(Kompression niedrig)

7: Grauwert- / RGB-Bild ohne Filter, Format JPEG
(Kompression hoch)

8: Grauwert- / RGB-Bild mit Filter, Format JPEG
(Kompression hoch)

X|rlA| <

2
3
4
5

6 X Ergebnis XML:
0: Ergebnisdatei wird nicht erstellt
1: Ergebnisdatei wird erstellt

7 X Statisik XML:
0: Statistik-Datei wird nicht erstellt
1: Statistik-Datei wird erstellt
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8 X Bildtyp:
0: Letztes beliebiges Bild (Any)
1: Letztes Fehler-Bild (Fail)
2: Letztes erfolgreiches Bild (Pass)
3: Ndchstes beliebiges Bild (Any)
4: Nichstes Fehler-Bild (Fail)
5: Nachstes erfolgreiches Bild (Pass)
9-11 X Verzeichnis Nummer (Konstant)
001: visu001
Beispiel: UVR11110001
Visualisierungsdaten aktualisieren (UVR) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 u Visualisierungsdaten aktualisieren (Update
7 v Visualization Results)
3 R
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8 X Reserviert
9-11 X Verzeichnis-Nummer (Konstant)
001: visu001
Beispiel: UVRP0000001
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wahrend Bearbeitung: |Keine Verdnderung
Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)

Die erstellten Dateien liegen im Verzeichnis /tmp/

image.bmp

overlay.xml

[Verzeichnis-Nummer] zum Download bereit:

Mit der Datei "overlay.xml" konnen alle relevanten Informationen zur Erstellung der Einzeichnung
bezogen werden. Die Datei ist im XML Format erstellt. Die wichtigsten Elemente werden in der

untenstehenden Tabelle beschrieben
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FESTO

Name Wert Beschreibung
detector type pattern_mat- [Detektor-Typ
ching
contour
contrast
brightness
grey
caliper
blob
ocr
datacode
barcode
number Integer Position in Detektor-Liste
name String Name des in der Konfiguration definierten Detek-
tors
roi purpose search Art des Einzeichnung-Elements. Die verschiedene
teach Arten haben unterschiedliche Farben.
position_con-
trol
result
shape rectangle Form des Einzeichnung-Elements
rectangle_
mask
ellipse
center X Float Position des Zentrums in X (Pixel)
y Float Position des Zentrums in Y (Pixel)
size half_width Float Halbe Breite des Einzeichnung-Elements
half_hight Float Halbe Hohe des Einzeichnung-Elements
angle angle Float Winkel des Einzeichnung-Elements (Grad)
number value Float Anzahl der Einzeichnung-Elemente in diesem
Detektor
line x1 Float Startpunkt X Linie 1 (Pixel)
y1 Float Startpunkt Y Linie 1 (Pixel)
x2 Float Startpunkt X Linie 2 (Pixel)
y2 Float Startpunkt Y Linie 2 (Pixel)

Abhingig vom Detektortyp (detector - type) gibt es verschiedene Elemente die angezeigt werden
konnen. Folgende Tabelle gibt an, welches Element bei welchem Detektor angezeigt werden kann.
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Detektor search teach :J;s;ltlon_con- result
Mustervergleich Ja Ja Ja 1
Kontur Ja Ja Ja 200
Kontur 3D Ja Ja Nein 20
Zielmarke 3D Ja Ja Nein 1
Kontrast Ja Nein Nein Nein
Helligkeit Ja Nein Nein Nein
Graustufe Ja Nein Nein Nein
Messschieber Ja Nein Nein Nein
BLOB Ja Nein Nein 1000
OCR Ja Nein Nein 1
Datacode Ja Nein Nein 5
Barcode Ja Nein Nein 5
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Sensoridentitit lesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Sensoridentitét lesen (GSI) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Sensoridentitdt lesen (Get Sensor Identity)
2 S
3 |
4 1 Version des Request
Beispiel: GSI1
Sensoridentitit lesen (GSI) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 G Sensoridentitdt lesen (Get Sensor Identity)
2 S
3 |
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
8-10 X Lénge der folgenden Daten
11..n X Version der Firmware sowie Informationen tiber

die Hardware. Bereiche sind durch ein Semi-
kolon eindeutig getrennt.

Beispiel: GSIP0000262.0.0.3; SBSA-B-AF-R6-B-FW-W

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 169



FES I D Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Firmware aktualisieren (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Firmware aktualisieren (UFW) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 u Firmware aktualisieren (Update Firmware)
2 F
3 w
4 1 Version des Request
Beispiel: UFW1
Firmware aktualisieren (UFW) Response String vom Sensor (ASCII)
Byte Nr. Inhalt Bedeutung
1 u Firmware aktualisieren (Update Firmware)
2 F
3 w
4 P P: (Pass) Erfolgreich
F F: (Fail) Fehler
5-7 X Fehlercodes
Beispiel: UFWP000
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)

Nach absenden des Befehls wird im Verzeichnis /tmp/ auf dem SBS Vision-Sensor auf eine giiltige
Firmware Datei gepriift. Der Name muss der typischen Namensvergabe entsprechen (z.B. wie nach
dem Download von der Festo Homepage). Das Ende ist erreicht sobald die Kamera wieder Ready
(Pin 4 GN) signalisiert. Alternativ kann tiber das Telegramm "GSI1" gepriift werden, ob eine giiltige
Antwort gesendet wird.

0 HINWEIS:
Bei der Firmwareaktualisierung ist die Spannungsversorgung sicherzustellen. Ein
Update kann bis zu 10 Minuten dauern.
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Jobsatz einlesen (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobsatz setzen (S)S) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 S Jobsatz einlesen (Set Jobset)

2 J

3 S

4 1 Version des Request

5-7 X Lange des nachfolgenden Dateinamens. Maxi-
male Lange 250 Zeichen.

8..n X Optionaler Dateiname. Wird kein Dateiname
angegeben wird der Standardname ,,Jobset.job“
verwendet.

Beispiel: SJS1010jobset.job

Jobsatz setzen (S)S) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 S Jobsatz einlesen (Set Jobset)

2 J

3 S

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

8-10 X Aktive Jobnummer im geladenen Jobsatz

Beispiel: SJSP000001

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wdhrend Bearbeitung: |Low

Unterstitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Der Jobsatz mit dem angegebenen Namen wird im Verzeichnis /tmp/ auf dem SBS Vision-Sensor
gesucht. Ist die Datei vorhanden, wird dieser Jobsatz aktiviert. Die Datei wird anschliefiend ent-
fernt.

Jobsatz sichern (ASCII)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobsatz sichern (GJS) Request String an Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Jobsatz vom SBS sichern

2 J

3 S

4 1 Version des Request

5-7 X Lange des nachfolgenden Dateinamens. Maxi-
male Lange 250 Zeichen.

8...n X Optionaler Dateiname. Wird kein Dateiname
angegeben wird der Standardname ,,Jobset.job*
verwendet.

Beispiel: GJS1010jobset.job

Jobsatz sichern (GJS) Response String vom Sensor (ASCII)

Byte Nr. Inhalt Bedeutung

1 G Jobsatz vom SBS sichern

2 J

3 S

4 P P: (Pass) Erfolgreich

F F: (Fail) Fehler

5-7 X Fehlercodes

Beispiel: GJSP000

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Telegrammende: Max. 4 Byte (optional)
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Der Jobsatz wird mit dem angegebenen Namen im Verzeichnis /tmp/ auf dem SBS Vision-Sensor
abgelegt.
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11.4.7 Datenausgabe ASCII

FESTO

Ausgabedaten (ASCII), dynamisch zusammengesetzt nach Benutzereinstellungen in der Software

unter:

Vision Sensor Configuration Studio / Ausgabe / Datenausgabe.

Prinzipieller String-Aufbau:

’(START> ((kOPTIONAL FIELDS> <SEPARATOR> <PAYLOAD?>))) <CHKSUM> <TRAILER>

Ausgabedaten (ASCII):

<OPTIONAL FIELDS»
Lange
Verfiigb
Parameter Beschreibung ASCII Datentyp ﬂ:’r aghar
[Byte]
Gewdhlte Felder Uber diese Checkbox 16 Die Reihenfolge der Aus- | Alle Typen
werden alle gewahlten gabe ist von links nach
Felder angezeigt. Die rechts und von oben
Checkbox "Gewdhlte Fel- nach unten, d.h. pro akti-
der" selbst wird nicht ver Checkbox wird ein
angezeigt. Byte beginnend beim
LSB gesetzt.
Telegrammldange | Anzahl der Zeicheninkl. | 1...10 |Z.B. Ausgabe String mit | Alle Typen
der Zeichen fiir die Tele- 10 Zeichen; Tele-
grammidnge selbst. grammlédnge 10 + 2 Zei-
chen (pro Dezimalstelle
ein Byte) = 12
Statusbyte Gibt den Triggermodus | 3 PPF = Trigger Alle Typen
wieder. PFP = Freilauf
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<OPTIONAL FIELDS»

Lange
Parameter Beschreibung ASCII Datentyp
[Byte]

Verfiigbar
fiir

Detektorergeb- Ausgabe des Gesam- 4 ..261 | Byte 1 = UND Ver- Alle Typen
nisse tergebnisses pro Detek- kniipfung aller Detek-
tor. toren

Byte 2 = Gesamt-
ergebnis der Lagenach-
fithrung

Byte 3 = Gesamt-
ergebnis des aktuellen
Jobs

Folgend die Anzahl der
Detektoren ein Byte pro
Dezimalstelle

Folgende per Detektor
ein Byte P = Detektor
Pass

F = Detektor Fail

Digitalausgange Gibt das Ver- 2.7 Byte 1 Anzahl aktiver Alle Typen
kniipfungsergebnis pro Ausgédnge (Ver-

digitalem Ausgang kntipfungsergebnis zuge-
zuriick. wiesen)

Folgende Bytes 2 ...7 pro
Ausgang ein Byte

P = Detektor Pass

F = Detektor Fail 0 =
nicht aktiver Ausgang
(Liicke zwischen zwei
aktiven Ausgangen)
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<OPTIONAL FIELDS»

Lange Verfiigbar
Parameter Beschreibung ASCII Datentyp fiir 8
[Byte]
Log. Ausgdnge Gibt das Ver- 1...259 | Ab Byte 1 Anzahl aktiver | Alle Typen
kniipfungsergebnis pro Ausgdnge Ver-
logischem Ausgang kniipfungsergebnis zuge-
zuriick wiesen) Byte pro
Dezimalstelle
Folgende Bytes pro logi-
schem Ausgang ein Byte
P = Detektor Pass
F = Detektor Fail
0 = nicht aktiver Aus-
gang (Liicke zwischen
zwei aktiven Ausgangen)
Ausfiihrungszeit | Gibt die Aus- 1..3 Signed Integer Alle Typen
flihrungszeit der letzten
Auswertung zuriick.
Aktiver Job Gibt den Job der letzten |1...3 Unsigned Int U8 Alle Typen
Auswertung zurlick.
<PAYLOAD>»
Ubersicht detektorspezifische Nutzdaten - Werte
Allgemein
<PAYLOAD> Allgemein
Lange
Verfiigbar
Wert Beschreibung ASCII Datentyp fiir .
[Byte]
Zdhler "Alle Aus- Gesamtanzahl der Priifungen 1..11 Signed Inte- | GENERAL
wertungen" ger
Zahler Gutteile Anzahl der Priifungen mit Resul-| 1... 11 Signed Inte- [ GENERAL
tat "OK" ger
Zahler Schlechtteile | Anzahl der Priifungen mit Resul-{ 1 ... 11 Signed Inte- [ GENERAL
tat "Fehler" ger
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<PAYLOAD> Allgemein
Linge
Wert Beschreibung ASC?I Datentyp :Ii;rfiigbar
[Byte]
Zeitiiberschreitung | Zeigt eine Uberschreitung der |1 BOOL GENERAL
maximalen Zykluszeit an.
Aufnahme Gibt die Anzahl der Bild- 1..3 INT GENERAL

aufnahmewiederholungen der
letzten Auswertung an. Nur in
Kombination mit Mehr-
fachbildaufnahme.

String Mit diesem Feld kann ein Kon- [ 1...50 STRING GENERAL
stanter String in die Daten-
ausgabe eingegeben werden.

Job-Priifsumme Berechnet eine Priffsumme 8 STRING GENERAL
iber den aktiven Job. Darin wer-
den alle jobspezifischen Ein-
stellungen beriicksichtigt auer
dem "Gedndert"-Datum. Eine
Anderung von Jobsatz-globalen
Einstellungen fiihrt zu einer
Anderung der Priifsumme in
allen Jobs. Wird die Priifsumme
fuir einen Job ermittelt, kénnen
fiir diesen keine tempordren
Anderungen im Run-Modus
durchgefiihrt werden.

Basiswerte

<PAYLOAD> Basiswerte

Ldnge
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Score [%] 1...6 Signed Integer Alle Detektoren
Gesamtergebnis | Boolsches Detek- 1 BOOL Alle Detektoren
torergebnis
*%
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<PAYLOAD> Basiswerte

Lange
Wert Beschreibung ASClIl Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Ausfuihrungszeit | Ausfiihrungszeitdes | 1...11 Signed Integer Alle Detektoren
einzelnen Detektors
in [msec].
Position / Lage
<PAYLOAD> Position / Lage
Lange
Wert Beschreibung ASClI Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Pos. X X-Koordinate der 1..11 Signed Integer J’+ E:j (=
gefundenen Position, .
1/1000 [Kun- s50 I EXE Ay
deneinheit] F
**
Pos. Y Y-Koordinate der 1..11 Signed Integer 1.!:. =
gefundenen Position, .
1/1000 [Kun- o I EE A
deneinheit] F
**
Pos. Z Z-Koordinate der 1..11 Signed Integer | g s34
gefundenen Position, Mit Ergeb-
1/1000 [Kun- nisoffset:
deneinheit] 1_!5(:]
Delta Pos. X Delta Position X zwi- [ 1...11 Signed Integer

schen eingelerntem
und gefundenem
Objekt,

1/1000 [Kun-
deneinheit]

§+©9

230
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<PAYLOAD> Position / Lage

Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]

Delta Pos. Y Delta Position Y zwi- | 1...11 Signed Integer 11'!" E:j (=)
schen eingelerntem
und gefundenem 3
Objekt,

1/1000 [Kun-
deneinheit]

Delta Pos. Z Delta Position Z zwi- | 1...11 Signed Integer | g
schen eingelerntem Mit Ergeb-
und gefundenem nisoffset:
Objekt,

1/1000 [Kun- J,-!'JQ
deneinheit]

Winkel X Orientierung des 1..11 Signed Integer | g g
gefundenen Objekts, Mit Ergeb-
bezogen auf X-Achse, nisoffset:
10000 I+0

Winkel Y Orientierung des 1..11 Signed Integer | g g
gefundenen Objekts, Mit Ergeb-
bezogen auf Y-Achse, nisoffset:
1/1000 [°] I ; Q

Winkel Z Orientierung des 1..11 Signed Integer J’.!.JC] &
gefundenen Objekts, i A
bezogen auf Z-Achse,

1/1000 [°]

Winkel (45) Orientierung der 1...6 Signed Integer Lﬁ
Bounding-Box des
gefundenen Codes
[°L
Wertebereich: -45° ...
45°
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<PAYLOAD> Position / Lage

Wert

Beschreibung

Lange
ASCII
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Winkel (180)

Orientierung der
Breite (lange Achse)
des Objekts [°],
Wertebereich: -90° ...
90°

0° = Ost, Gegen-
uhrzeigersinn

Signed Integer

Winkel (360)

Orientierung der
Breite (lange Achse)
des Objektes [°],
Wertebereich: -180°
... 180°

0° = Ost, Gegen-
uhrzeigersinn

Signed Integer

Delta Winkel X

Winkel zwischen ein-
gelerntem und gefun-
denem Objekt,
bezogen auf X-Achse,
1/1000 [°]

Signed Integer

o
Mit Ergeb-
nisoffset:

IO

Delta Winkel Y

Winkel zwischen ein-
gelerntem und gefun-
denem Objekt,
bezogen auf Y-Achse,
1/1000 [°]

Signed Integer

(=
Mit Ergeb-
nisoffset:

Delta Winkel Z

Winkel zwischen ein-
gelerntem und gefun-
denem Objekt,
bezogen auf Z-Achse,
1/1000 [°]

Signed Integer

Pose 3D (X, Y, Z,
Winkel X, Winkel Y,
Winkel 2)

Koordinaten des
gefundenen Objekts,
1/1000 [Kun-
deneinheit]

Winkel: 1/1000 Grad

je 1...7 Byte
pro Wert;
getrennt durch
angegebenes
Trennzeichen

Signed Integer

(S
Mit Ergeb-
nisoffset:
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<PAYLOAD> Position / Lage

Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Delta Pose 3D (X, Y, | Delta Koordinaten je 1...7 Byte Signed Integer | g g
Z, Winkel X, Winkel | des gefundenen pro Wert; Mit Ergeb-
Y, Winkel 2) Objekts, getrennt durch nisoffset:
1/1000 [Kun- angegebenes -
deneinheit] Trennzeichen J’-!D Q
Winkel: 1/1000 Grad
Positionskontrolle 1 BOOL -!-:Q
Messen
<PAYLOAD> Messen
Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Hohe Hohe des geo- 1..11 Signed Integer kX
metrischen Elements
[Kundeneinheit]*,
H6he = 0, Hohe <
Breite
Breite Breite des geo- 1..11 Signed Integer Lﬁ

metrischen Elements
[Kundeneinheit]*
Breite = 0, Breite =
H6he

Radius Radius des gefitteten [ 1...11 Signed Integer
Kreises [Kun-
deneinheit]

Flache Flache des BLOBs 1..11 Signed Integer
ohne Locher,
1/1000 [Pixel]
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<PAYLOAD> Messen

Lange
Wert Beschreibung Ascll Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Flache (inkl. Flache des BLOBs mit | 1... 11 Signed Integer
L6cher) Lochern,
1/1000 [Pixel]
Abstand Berechneter Abstand | 1...11 Signed Integer F
[Kundeneinheit]
*k
Identifikation
<PAYLOAD> Identifikation
Linge
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
String Inhalt des gelesenen 0..255 STRING g A
Zielmarken-ID Codes oder Inhalt der
Zielmarkenname | Zielmarke oder zuge-
wiesener Ziel-
markenname.
Wird eine feste String-
lange gewiinscht, so miis-
sen die minimale
Stringldnge (Detek-
torspezifische Nutzdaten)
und die maximale String-
lange (Detek-
toreinstellungen) auf den
gleichen Wert (z.B. 127)
gesetzt werden.
Stringldnge Lange des gelesenen 1..6 Signed Integer I Ex A
Lange Ziel- Codes

markenname (Zei-
chen)

[Zeichen]
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<PAYLOAD> Identifikation

Lange
Wert Beschreibung ASClIl Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Stringldnge Lange des gelesenen 1..6 Signed Integer e B 2
(Bytes) Codes
Lange Ziel- [Bytes]
markenname
(Bytes)
Lange Zielmarken-
ID (Bytes)
Stringvergleich Uberpriifung des Inhaltes | 1 BOOL X A
der gelesenen Infor-
mationen. Die Uber-
prifung des Inhaltes der
gelesenen Informationen
erfolgt auf Basis von
reguldren Ausdriicken
(siehe Detektor
Datacode, Reiter Refe-
renzstring)
Abgeschnitten Code komplett oder abge-| 1 BOOL X A
schnitten
F: Code komplett
P: Code abgeschnitten
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FESTO

<PAYLOAD Identifikation - Qualitat

Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Qualitét - Ausgabe aller Q- je 1 Byte pro Unsigned Char; g
Gesamt Parameter. Abhdn- | Wert; getrennt bei 2D Code Q9
gig von gewdhltem | durch ange- (Meanlight) Unsi-
Codetyp und Norm. | gebenes Trenn- | gned Short
zeichen
Bei 2D
Code Parameter
Q9 (Mean light):
1..3
Qualitdt - Ein- | Ausgabe der Einzel- |1 Unsigned Char; (1[I A
zel Qualitdtswerte: Aus- | Bei 2D bei 2D Code Q9
wahl Q1-Q24 abhén- | Code Parameter | (Meanlight) Unsi-
gig von gewdhltem | Q9 (Mean light): | gned Short
Codetyp und Norm. | 1...3
Ziffern: 1-4
Buchstaben: A-F
Min. Qualitat Priifung, ob die mini-| 1...7 Unsigned Int A
mal geforderte Qua-
litat erreicht wurde
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<PAYLOAD> Farbe

Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Farbwert: Wert fiir Farb- 0..7 Signed Integer g;‘% —
parameter
¢ Rot, Griin,
Blau
e Farbton,
Sattigung,
Helligkeit
e Luminanz,
A B
Farbabstand Abstand der aktu- 0..7 Signed Integer —
ellen Farbe gegen-
iber der
eingelernten Farbe
Zihlen / Anzahl
<PAYLOAD> Z&hlen / Anzahl
Ldnge
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Anzahl Objekte | Anzahl der gefun- 1..5 Signed Integer Cj
denen Objekte
[Stiick]
Anzahl giiltiger | Anzahl der gefun- 1..5 Signed Integer Cj
Objekte denen giiltigen
Objekte
[ Stiick]
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<PAYLOAD> Zihlen / Anzahl

Lange
Wert Beschreibung ASClII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Anzahl Such- Anzahl der parallelen | 1...5 Signed Integer 1 (nur Kanten-
streifen Suchstreifen in die, antastung)
die Breite des Such- F &
bereichs aufgeteilt
wird.
[Stiick]
Anzahl giiltige Anzahl der Such- 1..3 Signed Integer 1 (nur Kanten-
Suchstreifen streifen welche zur antastung)
Ergebnisbildung ver- &
wendet werden
[Stiick]
Ergebnisvektor | Vektor, der das Q-!-:
Ergebnis (1/0) der
gefundenen Instan-
zen enthalt
Zu viele BLOBs 1 BOOL
Erweitert
<PAYLOAD> Erweitert
Lange
Wert Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Skalierung Aktueller Ska- 3.4 Unsigned Int 1 (nur Kontur-
lierungsfaktor zur ein- .
vergleich)

gelernten Referenz..
1/1000 (Faktor). Wer-
tebereich Faktor 0,5 -
2.

Exzentrizitat Numerische Exzen- n Signed Integer
trizitat
Wertebereich 0,0 ...
1,0
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Linge
ASCII
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Sicherheit

Ausgabe der Sicher-
heitswerte der ein-
zelnen Zeichen. Der
Sicherheitswert gibt
an, wie zuverlassig der
Leser ein Zeichen
bewerten konnte.
Wertebereich von O ...
100 [%)]

Unsigned Int

A

Referenzstring
getroffen

Ubereinstimmung des
ausgegebenen Strings
mit dem Refe-
renzstring.

BOOL

Kontrast

Kontrast des Codes
Wertebereich von O -
100 [%]

Unsigned Int

Korrektur

Anzahl der durch die
Fehlerkorrekturen kor-

rigierte Module
[Stiick]

Unsigned Int

Konturlange

Anzahl der Pixel der
duBeren Kontur,
1/1000 [Pixel]

Signed Integer

Kompaktheit

Kompaktheit des
BLOBs, (Kreis =1,
andere »1) Je stérker
die Form des BLOB
vom Kreis abweicht,
desto grofier wird der
Wert der Kompaktheit.

Signed Integer

Schwerpunkt X

X-Koordinate des
Schwerpunkts,
1/1000

Signed Integer
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Linge
ASCII
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Schwerpunkt Y

Y-Koordinate des
Schwerpunkts,
1/1000

Signed Integer

Grauwert,
mittlerer

Mittlerer Grauwert
aller Pixel, die zum
BLOB gehoren.

Signed Integer

Schaltschwelle
min.

Untere Schaltschwelle
fiir die Binarisierung
der Objekte. 0...255

Unsigned Int

Schaltschwelle
max.

Obere Schaltschwelle
fir die Binarisierung
der Objekte. 0...255

Unsigned Int

Schaltschwelle
invertiert

Gibt an, ob der
Bereich Min ¢-> Max
invertiert ist.

P: invertiert

F: nicht invertiert

Unsigned Char

Abweichung,
innen

Liefert die groBte
Abweichung zwischen
der BLOB-Kontur und
der Kontur des geo-
metrischen Elements
(Abweichung in den
gefitteten Kreis hin-
ein).

[Kundeneinheit /
1000]

Signed Integer
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Linge
ASCII
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Abweichung,
aufen

Liefert den groBten
Abstand zwischen der
BLOB-Kontur und der
Kontur der geo-
metrischen Form
(Abweichung aus dem
gefitteten Kreis her-
aus).

[Kundeneinheit]

1.7

Signed Integer

Abweichung, mitt-
lere

Liefert den Mittelwert
des Betrags aller
Innen- und Auf3en-
abweichungen zwi-
schen der BLOB-
Kontur und der Kontur
der geometrischen
Form.

Signed Integer

Achsenverhiltnis

Verhaltnis der langen
zur kurzen Achse (a/b)

Signed Integer

Bauch / Riicken,
Flache

Bauch- / Riicken-Lage,
Basis: Flache, Unter-
scheidung der Lage
durch Vorzeichen,
1/1000

Signed Integer

Ergebnis Index

Listenindex

Signed Integer

Suchstreifen

Berechneter Abstand

Signed Integer

Distanz [Kundeneinheit] /
1000 pro Such-
streifen-Paar
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<CHKSUM>»
Lange
Parameter Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Prifsumme XOR-Priifsumme tber | 1 Unsigned Int Alle Typen
alle Bytes im Tele-
gramm. Wird als letz-
tes Byte iibertragen.
<TRAILER>
Linge
Parameter Beschreibung ASCII Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Nachspann Benutzerdefiniert bis | 0...8 Unsigned Int Alle Typen
max. 8 Zeichen
o *HINWEIS:
H Wenn keine Kalibrierung ausgefiihrt wurde, beziehen sich alle Werte auf Pixel.

** Detektor Messschieber: Abhingig von der gewédhlten Abstandsart. "Kleinster / GroBter gegen-
iberliegender Abstand" = Vektor mit zwei Elementen [min; max].
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11.5 Beschreibung Telegramme BINAR
11.5.1 Allgemein

Statistik zuriicksetzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Statistik zuriicksetzen (RST) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange

5 Unsigned 0x04 Statistik zurlicksetzen
Char

Statistik zuriicksetzen (RST) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0x04 Statistik zurlicksetzen
Char

6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

beitung:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

U hni : "
Unterstiitzte Schnittstellen Schnittstellen

HINWEIS:

Statistik-Werte konnen ausgegeben werden im Bedienschritt Ausgabe / Reiter Daten-
ausgabe / "Detektorspezifische Nutzdaten", Auswahl "GENERAL".

Weitere Informationen: siehe Datenausgabe BINAR / Allgemein

o
1l

Bild aus Datei verarbeiten (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme
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Bild aus Datei verarbeiten (PIF) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int Telegrammldnge 9 Byte + Lange nachfolgender
Daten (n)
Unsigned . . .
5 0x2D Bild aus Datei verarbeiten
Char
Unsigned .
6 Char Version des Request
7 Unsigned 0x00 Reserviert
Char
8 Unsigned 0x01 Reserviert
Char
Unsiened Lange des darauffolgenden Dateinamens der Datei
9 Charg OxXX (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Dateierweiterung,
max. 255 Bytes)
Dateiname (UTF-8) und Format verfiighar auf dem
Unsigned Gerat im Verzeichnis " /tmp/".

10...n OxXX Erlaubte Erweiterungen:
Char
Monochromer Sensor: .pgm
Farbsensor: .ppm (RGB) or .pgm (Bayer)

Bild aus Datei verarbeiten (PIF) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [OxXX Telegrammlange
5 Unsigned 0x2D Bild aus Datei verarbeiten
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
8 Unsigned 0x00 Reserviert
Char
9-12 Unsigned Int [OxXX Lange der impliziten Ergebnisausgabe
13...n g;::gned OxXX Ausgabe des impliziten Ergebnis
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Steiltus des Signals Ready wahrend Bear- Keine Verinderung
beitung:

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

0O HINWEIS:

Bildgrofie des Testbilds muss iibereinstimmen mit der Bildgrofie des derzeit aktiven
Jobs auf dem Gerét.
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11.5.2 Kontrolle

Trigger (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger (TRG) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange
5 g::irgned 0x01 Trigger, (einfacher Trigger ohne Index, via Port 2006)
Trigger (TRG) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange
Unsigned Trigger,.(Response auf Kommr’na!do Trigger (?hne
5 Char 0x01 Index, via Port 2006. Falls definiert: Ergebnisdaten
ohne Index via Port 2005)
6-7 ;Jrr:zijned OxXX Fehlercodes
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

Unterstiitzte Schnittstellen: Schnitistellen
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Erweiterter Trigger (TRX) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammldnge 6 Byte + Lange nachfolgender
Daten (n)
Unsiened Erweiterter Trigger, Trigger mit Index, zur Zuordnung
5 g 0x13 Trigger zu entsprechenden Ergebnisdaten, via Port
Char
2006)
Unsigned "
6 Char OXXX Lange nachfolgender Daten (0-99)
7..n Unsigned OxXX Daten
Char
Erweiterter Trigger (TRX) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [OxXX Telegrammlange
Erweiterter Trigger, (Response auf Trigger mit Index
5 Unsigned 0x13 und Ergebnisdaten, via Port 2006, von Zuordnung
Char von Trigger zum Ergebnis, Ergebnisdaten auBerdem
ohne Index via Port 2005)
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned »
8 Char 0XXX Lange nachfolgender Daten (n)
Unsigned
9..n OxXXX Daten aus dem Sendebefehl
Char
Unsigned Betriebsmodus
n+1 h OxXX 0 = Config Mode
ar 1 = Run Mode
n+2..n+5 [Unsigned Int [OxXX Lange der Ergebnisdaten
n+6..m Unsigned OxXX Ergebnisdaten
Char

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode:
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Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja

Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:
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Trigger Robotics (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger Robotics (TRR) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX T.e.legrgmmlange 31 (Ox1F) + Lange des Trigger-lden-
tifiers in Byte
Unsigned . .
5 Char 0x37 Trigger Robotics
igned .
6 Unsigne 0x01 Version des Request
Char
Unsigned " . . .
7 Char OxXX Lange des Trigger-ldentifiers in Byte
Unsigned . .
8..n Char OxXX Trigger |dentifier
. Pose_TCP Pos. X
n+l.n+4 Unsigned Int [OxXX (in Kundeneinheit * 1000)
. Pose_TCP Pos. Y
n+5..n+8 Unsigned Int [OxXX (in Kundeneinheit * 1000)
. Pose_TCP Pos. Z
n+9...n+12 Unsigned Int [0xXX (in Kundeneinheit * 1000)
. Pose_TCP Winkel X
n+13..n+16 [Unsigned Int |OxXX (in Grad * 1000)
. Pose_TCP Winkel Y
n+17..n+20 [Unsigned Int |OxXX (in Grad * 1000)
n+20...n+24 |Unsigned Int |OxXX Pose_TCP Winkel Z

(in Grad * 1000)

Trigger Robotics (TRR) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x07 Te.legr?mmlange 8 (0x08) + Lange des Trigger-lden-
tifiers in Byte
Unsigned Trigger Robotics, (Response auf Kommando Trigger
5 Charg 0x37 ohne Index, via Port 2006. Falls definiert: Ergeb-
nisdaten ohne Index via Port 2005)
6-7 Unsigned OxXXX Fehlercodes
Short —_—
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8 g:zirgned OXXX Lange des Trigger-ldentifiers
9..n g:zirgned 0xXX Trigger |dentifier
T

0x01 = Run
n+2...n+5 Unsigned Int [OxXX Lange der Ergebnisdaten in Byte
n+6...m Unsigned Int |OxXX Ergebnisdaten
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Hinweis: Fiir "Kalibrierplatte (Roboter)" und "Punktpaarliste (Roboter)" werden nur die X- und Y-
Position beriicksichtigt. Die anderen Werte (Position Z und Rotationen) miissen 0 sein.
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Trigger ID setzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger ID setzen (STI) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
. Telegrammlange
1-4 Unsigned Int | OXXX 7 Byte + Lange der Trigger ID
Unsigned .
5 Char 0x2E Trigger ID setzen
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned u
7 Char 0xXX Ldnge der nachfolgenden Daten (max 99)
Unsigned .
8..n Char 0xXX Trigger ID
Beispiel: 0x00 0x00 0x00 0x0D 0x2E 0x01 0x06 0x30 0x31 0x32 0x33 0x34 0x35
Trigger ID setzen (STI) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange
Unsigned R
5 Char 0x2E Trigger ID setzen
6-7 Unsigned 0xXX Fehlercodes
Short —_—
Beispiel: 0x00 0x00 0x00 0x07 0x2E 0x00 0x00
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Jobwechsel (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobwechsel (CJB) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x06 Telegrammlange
Unsigned
5 Char 0x02 Change Job
6 Unsigned 5 xx Job NI XX =1..n
Char
Jobwechsel (CJB) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammlange
Unsigned
5 Char 0x02 Change Job
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
. Triggermodus
8 g;sgned OxXX 0x00: Trigger
ar 0x01: Freilauf
9 Unsigned 1, xx Job Nr. XX=1...n
Char
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte

Unterstitzte Schnittstellen: >
Schnittstellen

O HINWEIS:
.IL Tritt ein Fehler beim Jobwechsel auf, besteht die Moglichkeit in Job 1 zu wechseln.
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Jobwechsel Permanent (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobwechsel Permanent (CJP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x06 Telegrammlange
5 Unsigned 0x22 Jobwechsel Permanent
Char
6 Unsigned 5 xx Job NI XX =1..n
Char
Jobwechsel Permanent (CJP) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammlange
5 Unsigned 0x22 Jobwechsel Permanent
Char
6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—
. Trigger Mode
8 g;sgned OxXX 0x00: Trigger
ar 0x01: Freilauf
9 Unsigned | xx Job NE. XX =1 ... n
Char
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte

Unterstitzte Schnittstellen: >
Schnittstellen

O HINWEIS:
.IL Tritt ein Fehler beim Jobwechsel auf, besteht die Moglichkeit in Job 1 zu wechseln.
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Jobwechsel nach Jobname (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobwechsel nach Jobname (CJN) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |OxXX Telegrammlédnge 7 Byte + Lange Jobname (n)
5 Unsigned 0x2C Jobwechsel nach Jobname
Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned .
7 Char OXXX Lénge Jobname (n)
8..n Unsigned OXXX Jobname
Char
Jobwechsel nach Jobname (CJN) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x08 Telegrammlange
5 Unsigned 0x2C Jobwechsel nach Jobname
Char
6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned Triggermodus

OxXX 0x00: Trigger

Char 0x01: Freilauf

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte

Unterstitzte Schnittstellen: >
Schnittstellen

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021 Seite 203



FES I D Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

11.5.3 Jobeinstellungen

Auto Arbeitsabstand (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Auto Arbeitsabstand (AFC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
. Telegrammlédnge 11 Byte (OxOB) + gewahlte Optionen
1-4 Unsigned Int [OxXX 8 Byte (0x08)
5 Unsigned 0x32 Auto Arbeitsabstand
Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Tempordr
4 Char OxXX 0x01: Permanent
8 tlrr:zlrgned 0xXXX Schrittweite der Suche (0x01 - 0x05)
Auswahl Abstandswert
0x00: Hochster Score
0x01: Min. Arbeitsabstand
9 Unsigned 0XXX 0x02: Max. Arbeitsabstand
Char 0x03: Mittelwert Arbeitsabstand
0x04: Median Arbeitsabstand
0x05: Hochster Score - Ausgabe aller gefundenen
Arbeitsabstdnde
. Einheit
10 g;s'g“d 0XXX 0x00: 1/1000 Millimeter (um)
ar 0x01: Motorschritte
Unsigned Auswahl Suchbereich
1 ch OxXX 0x00: Gesamter Bereich
ar 0x01: Gewdhlter Bereich
12..15 Unsigned Int |x Suchbereich Anfang (nur wenn Auswahl Suchbereich
== 0x01)
16..19 Unsigned Int |X iu_cg)t:g;?ch Ende (nur wenn Auswahl Suchbereich

Auto Arbeitsabstand (AFC) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
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1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammlédnge 11 Byte (OxOB) + Arbeitsabstdnde +
Scorewerte
Unsigned .
5 0x32 Auto Arbeitsabstand
Char
6-7 Unsigned 0xXX Fehlercodes
Short —_—
8-11 Unsigned Int (X Anzahl ausgegebener Arbeitsabstande
. Abstandswert in 1/1000 mm oder Motorschritten
12 ... u dInt |X .
" nsigned in (pro ausgegebenem Arbeitsabstand 4 Byte)
nem Unsiened Int |x Scorewert zu Abstandswert multipliziert mit 1000
§ (pro ausgegebenem Arbeitsabstand 4 Byte)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Keine Verénderung

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstitzte Schnittstellen:
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Arbeitsabstand setzen (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Arbeitsabstand setzen (SFC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x0D Telegrammlange
5 Unsigned 0x31 Arbeitsabstand setzen
Char
6 Unsigned 0xX1 Version des Request
Char
Unsigned 0: Temporar
7 Char OxXX 1: Permanent
Bewegung
Unsigned 0: Absolut
8 Char OxXX 1: Relativ
2: Absolut mit Neuinitialisierung
Unsigned Einheit
9 ch 0xXXX 0: 1/1000 Millimeter
ar 4: Schritte
10-13 ?egrnEd Inte- OxXX Arbeitsabstand
Arbeitsabstand setzen (SFC) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x0B Telegrammlange
5 Unsigned 0x31 Arbeitsabstand setzen
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
8-11 INT OxXX Aktueller Arbeitsabstand
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Veranderung
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Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstitzte Schnittstellen:
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Arbeitsabstand lesen (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Arbeitsabstand lesen (GFC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0x30 Arbeitsabstand lesen
Char

6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned Einheit

7 Char OxXX 0x00: 1/1000 Millimeter

0x04: Schritte

Arbeitsabstand lesen (GFC) Response Strin

g vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int [0x0B Telegrammlange

5 Unsigned 0x30 Arbeitsabstand lesen
Char

6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—

8-11 INT OxXX Aktueller Arbeitsabstand

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Veranderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Auto Verschlusszeit (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Auto Verschlusszeit (ASH) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0x07 Auto Verschlusszeit
Char

6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Temporar

7 Char OxXX 0x01: Permanent

Auto Verschlusszeit (ASH) Response String vom Sensor (BINAR)

beitung:

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |OxOF Telegrammlange

5 g;:irgned 0x07 Auto Verschlusszeit
6-7 g;zijned 0xXX Fehlercodes

8-11 INT OxXX Auto Verschlusszeit-Wert
12-15 INT O0xXX Score

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021

Seite 209



FESTO

Verschlusszeitwert setzen (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verschlusszeit setzen (SSP/SST) Request String an Sensor (BINAR)

beitung:

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammlange

5 Unsigned 0xXX 0xOE Verschlussze.it setzen temporar
Char OxOF Verschlusszeit setzen permanent

6-9 Unsigned Int |OxXX Verschlusszeitwert in 1/1000 ms

Verschlusszeit setzen (SSP/SST) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int [0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0xXX 0XO0E Verschlusszejt setzen tempordr
Char OxOF Verschlusszeit setzen permanent

6-7 ;J}r:zirfned 0xXX Fehlercodes

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Verschlusszeitwert lesen (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verschlusszeitwert lesen (GSH) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange

5 Unsigned 0x17 Verschlusszeitwert lesen
Char

Verschlusszeitwert lesen (GSH) Response String vom Sensor (BINAR)

1-4 Unsigned Int [0x0B Telegrammlange

5 g;:irgned 0x17 Verschlusszeitwert lesen
7 gon [oX |Fehtercoces

8-11 Unsigned Int [OxXX Verschlusszeitwert
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus:: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Verstidrkungswert setzen (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verstirkungswert setzen (SGA) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x0A Telegrammlange

5 Unsigned 0x1B Verstarkungswert setzen
Char
Unsigned 0: Temporar

6 Char OxXX 1: Permanent

7-10 Unsigned Int [OxXX Verstarkungswert * 1000

Verstidrkungswert setzen (SGA) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int [0x0B Telegrammlange

5 Unsigned 0x1B Verstarkungswert setzen
Char

6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—

8-11 Unsigned Int | 0xXX Aktueller Verstarkungswert (Verstarkungswert

*1000)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Verstirkungswert lesen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Verstirkungswert lesen (GGA) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange

5 tl::irgned 0x1C Verstarkungswert lesen
Verstirkungswert lesen (GGA) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x0B Telegrammlange

5 g;:irgned 0x1C Verstarkungswert lesen
j ;JEZEHEd gix Fehlercodes

8-11 Unsigned Int |OxXX Aktueller Verstarkungswert * 1000
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Keine Verénderung

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:
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Parameter setzen (BINAR)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Parameter setzen (SPP/SPT) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammldnge = 9 Bytes + Lange des gewdhlten
Parameters

5 Unsigned 0XXX 0x05: Parameter permanent setzen
Char 0x06: Parameter tempordr setzen

6 Unsigned OXXX Detektor Nr., XX=1...n
Char

7 Unsigned 0XXX Kommando Referenzstring / Wert setzen, siehe
Char Tabelle Ubersicht Detektor-Parameter

8.9 Unsigned OXXX Lange neuer Referenzstring / Wert (n), siehe Tabelle
Short Ubersicht Detektor-Parameter

10...n g;zlrgned OxXX Referenzstring / Wert

Parameter setzen (SPP/SPT) Response String vom Sensor (BINAR)

(kann bis zu 4-5 Sekunden verzégert ankommen)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x08 Telegrammlange + Lange des gewdhlten Parameters
in Byte
5 Unsigned 0XXX 0x05: Parameter permanent setzen
Char 0x06: Parameter tempordr setzen
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short _—
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FESTO

Unsigned

Char OxXX

Parameter-Typ

0x00:
0x01:
0x02:
0x03:
0x04:
0x05:
0x06:
0x07:
0x08:
0x09:
: String
0xO0B:
0x0C:
0x0D:

0x0A

18

us

116
u1é
132
U32
140
u40
Float
Double

Boolean
Special signed8
Undefined

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode:

Akzeptiert im Konfigurationsmodus:

Akzeptiert wenn Ready Low:

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021

Seite 215



FESTO

Ubersicht Detektor-Parameter (setzen / lesen)
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Detektor

| Funktion

Wert

Multiplikator

Ldnge

Lagenachfiihrung

Mustervergleich
Konturvergleich

Schwellenwert Min.

0x01

1000

Schwellenwert Max.

0x02

1000

Ergebnisoffset

0: "Aus"

1: "Bildebene (in Pixel)"
2: "Positionierung (2D)"
3: "Roboter (3D)"

Ox1E

1

Ergebnisoffset Bildebene:
Pos. X

Ox1F

1000

Ergebnisoffset Bildebene:
Pos. Y

0x20

1000

Ergebnisoffset Bildebene:
Winkel

0x21

1000

Ergebnisoffset
Positionierung (2D), Roboter
(3D): Pos. X, Pos. Y, Pos. Z,
Winkel X, Winkel Y, Winkel Z

0x22

1000

24 (6*4
Byte je Wert)

Ergebnisoffset berechnen*
mit tibertragener Position

e Positionierung (2D):
Pos. X, Pos. Y, 0, 0, 0,
Winkel Z

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

*Es muss eine giiltige Posi-
tion fiir den Detektor vor-
handen sein

0x23

1000

24 (6*4
Byte je Wert)

Kantenantastung

Antaster 1: Ubergang
0: Beliebig

1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel

0x65

Antaster 2: Ubergang
0: Beliebig

1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel

0x66
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Detektor

Funktion

Wert

Multiplikator |Ladnge

Antaster 3: Ubergang
0: Beliebig

1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel

0x67

1 1

Antaster 1: Schwellenwert
Min.

0x68

1000 4

Antaster 2: Schwellenwert
Min.

0x69

1000 4

Antaster 3: Schwellenwert
Min.

Ox6A

1000 4

Detektoren

Mustervergleich
Kontur
Kontur 3D

Schwellenwert Min.

0x01

1000

Schwellenwert Max.

0x02

1000

Ergebnisoffset

0: "Aus"

1: "Bildebene (in Pixel)"
2: "Positionierung (2D)"
3: "Roboter (3D)"

Ox1E

Ergebnisoffset Bildebene:
Pos. X

Ox1F

1000 4

Ergebnisoffset Bildebene:
Pos. Y

0x20

1000 4

Ergebnisoffset Bildebene:
Winkel

0x21

1000 4

Ergebnisoffset
Positionierung (2D), Roboter
(3D): Pos. X, Pos. Y, Pos. Z,
Winkel X, Winkel Y, Winkel Z

0x22

1000 24 (6* 4
Byte je Wert)
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Detektor

Funktion

Wert

Multiplikator

Lange

Ergebnisoffset berechnen*
mit Ubertragener Position

e Positionierung (2D):
Pos. X, Pos. Y, 0, 0, 0,
Winkel Z

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

*Es muss eine giiltige Posi-
tion flir den Detektor vor-
handen sein

0x23

1000

24 (6% 4
Byte je Wert)

Zielmarke 3D

Ergebnisoffset

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

0x22

1000

24 (6*4
Byte je Wert)

Ergebnisoffset berechnen*
mit ibertragener Position

« Roboter (3D): Pos. X,
Pos. Y, Pos. Z, Winkel
X, Winkel Y, Winkel Z

*Es muss eine giiltige Posi-
tion fiir den Detektor vor-
handen sein

0x23

1000

24 (6* 4
Byte je Wert)

ID der aktiven Zielmarke

0x65

Zielmarkenname

0x66

Aktuelle Zielmarke zur Liste
der Zielmarken hinzufiigen
(Parameter kann nur gesetzt
werden!)

Es muss eine Zielmarke
detektiert worden sein.

0x67

Graustufe

Schwellenwert Min.

0x01

1000

Schwellenwert Max.

0x02

1000

Graustufenwert Min.

0x65

1000

Graustufenwert Max.

0x66

1000

M|
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Graustufenwert invertieren  [0x67 1 4
Kontrast Schwellenwert Min. 0x01 1000 4
Helligkeit Schwellenwert Max. 0x02 1000 4
Messschieber Schwellenwert Abstand Min. |0x65 1000 4
Schwellenwert Abstand Max. [0x66 1000 4
Schwellenwert Abstand inver-|0x67 1 1
tieren
Abstandsart 0x68 1 1
0: Minimum
1: Maximum
2: Mittlerer
3: Median
4: Kleinster Gegen-
iberliegender
5: Grofter Gegen-
iberliegender
Antaster 1: Schwellenwert 0x69 1000 4
Min.
Antaster 2: Schwellenwert 0x6A 1000 4
Min.
Antaster 1: Glattung 0x6B 1000 4
Antaster 2: Gldttung 0x6C 1000 4
Antaster 1: Ubergang 0x6D 1 1
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 2: Ubergang Ox6E 1 1
0: Beliebig
1: Dunkel nach hell
2: Hell nach dunkel
Antaster 1: Anzahl Such- 0x6F 1 1
streifen
Antaster 2: Anzahl Such- 0x70 1 4
streifen
BLOB Graustufenwert Min. 0x65 1000 4
Graustufenwert Max. 0x66 1000 4
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Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Graustufenwert invertieren  [0x67 1 1
0: nicht invertiert
1: invertiert
Schwellenwert Anzahl BLOB |0x78 1 1
Min.
Schwellenwert Anzahl BLOB |0x79 1 1
Max.
Schwellenwert Anzahl inver- |0x7A 1 1
tieren
0: nicht invertiert
1: invertiert
Anzahl gesetzter Merkmale |0x7B 1 1
(nur lesend)
Auswahl Merkmal aus Liste |0x7C 1 1
Schwellenwert Merkmal Min. [0x7D 1000 4
Schwellenwert Merkmal 0x7E 1000 4
Max.
Schwellenwert Merkmal 0x7F 1 1
invertieren
Barcode Referenzstring 0x65 - n (Ldnge des
Datacode Strings)
OCR
Referenzstring 0x65 - n (Lénge des
Strings)
Referenzstring 0x65 - n (Lénge des
Strings)
Farbwert Farbraum (nur lesend) 0x15 0x00 =RGB |1
Farbwert 0x01 = HSV
0x02 = LAB
Kanalauswahl (nur lesend)  [0x16 Bitfeld jeweils |1
eine Stelle pro
Farbkanal
Farbkanal 1: Schwellenwert |0x65 1000 4
Min.
Farbkanal 1: Schwellenwert |0x66 1000 4
Max.
Seite 220 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021




Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

FESTO

Detektor Funktion Wert Multiplikator |Ladnge
Farbkanal 1: Schwellenwert |0x67 1 1
invertieren
Farbkanal 2: Schwellenwert |0x68 1000 4
Min.

Farbkanal 2: Schwellenwert |0x69 1000 4
Max.

Farbkanal 2: Schwellenwert [0x6A 1 1
invertieren

Farbkanal 3: Schwellenwert [0x6B 1000 4
Min.

Farbkanal 3: Schwellenwert [0x6C 1000 4
Max.

Farbkanal 3: Schwellenwert [0x6D 1 1
invertieren

Farbliste Farbraum (nur lesend) 0x15 0 =RGB 3

1=HSV
2=LAB
Kanalauswahl (nur lesend)  [0x16 Bitfeld jeweils |4
eine Stelle pro
Farbkanal
Schwellenwert Farbabstand |0x65 1000 n
Schwellenwert Farbabstand |0x66 1 n
aktiv setzen
Anzahl Farben in Liste 0x67 1 n
Auswahl Farbe aus Liste 0x68 1 n
Farbwert der 0x69 1000 32
ausgewdbhlten Farbe
(Farbkanal 1, Farbkanal 2,
Farbkanal 3, Farbkanal 4
[konstant 0])

Busbar Schwellenwert Min. 0x01 1000 n

Wafer Schwellenwert Max. 0x02 1000 n

Ergebnisverarbeitung [Name des aktiven Ausdrucks [0x7A - n (Lange des

Strings)
Aktueller Ausdruck ox7V - n (Lange des
Strings)
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Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Parameter lesen (GPA) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0x0A Parameter lesen
Char

6 Unsigned OXXX Detektor Nr.,, XX =1...n
Char

7 Unsigned 0XXX Kommando Referenzstring / Wert lesen, siehe
Char Tabelle Ubersicht Detektor-Parameter

Parameter les

en (GPA) Resp

onse String vom Sensor (BINAR)

(kann bis zu 4-5 Sekunden verzégert ankommen)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegramml;.mge = 10 Bytes + Ldnge des gewdhlten

Parameters in Byte

Unsigned

5 0x0A Parameter lesen
Char

6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned .

8 Char OxXX Parameter Typ String

9-10 Unsigned 0xXXX Lange gelesener Wert (n)
Short e
Unsigned .

11..n+n OxXX Referenzstring / Wert
Char

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

beitung:

Status des Signals Ready wahrend Bear-

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Suchbereich (ROI) setzen (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

ROI setzen (SRP/SRT) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
Telegrammldnge in Byte
1-4 Unsigned Int |OxXX 24 Byte: Kreis
32 Byte: Rechteck, Ellipse, Freiform
5 Unsigned OxXX 0x10: Parameter tempordr setzen
Char 0x11: Parameter permanent setzen
. 19 Byte: Kreis
6-9 Unsigned Int | OXXX 27 Byte: Rechteck, Elipse, Freiform
10 Unsigned 5 xx Detektor Nr.
Char
Suchbereich (ROI) Typ
Unsigned 0x00: Suchbereich (gelb)
1 Char OxXX 0x01: Teach-Bereich (rot)
0x02: Positionskontrolle (blau)
Suchbereich (ROI) Form
Unsiened 0x01: Kreis
12 o g 0XXX 0x02: Rechteck
ar 0x03: Ellipse
0x04: Freiform
13-16 Unsigned Int [OxXX ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in [px] * 1000)
17-20 Unsigned Int [0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in [px] * 1000)
. ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in
21-24 Unsigned Int [OXXX [px] * 1000)
Nur bei Ellipse / Rechteck / Freiform:
. ROl Parameter: halbe Hohe bzw. Radius Y (Wert in
25-28 Unsigned Int [OxXX Pixeln * 1000)
. H in © in © *
29-32 Unsigned Int | 0xXX ROl Parameter: Winkel in © Grad (Wert in ° [Grad]

1000)

ROI setzen (SRP/SRT) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1 Unsigned Int [0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0XXX 0x10: Parameter permanent setzen
Char 0x11: Parameter tempordr setzen
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beitung:

6-7 ;Jrr:(s)ir?ned OxXXX Fehlercodes
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Die Parameter werden im Koordinatensystem der

Parameter: Lagenachfithrung und nicht im Koordinatensystem
des Bildes angegeben.
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Suchbereich (ROI) lesen (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

ROI lesen (GRI) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange
5 Unsigned 15,15 Get RO
Char
6 Unsigned OXXX Detektor Nr.
Char
Suchbereich (ROI) Typ
2 Unsigned 0xXX 0x00: Suchbereich (gelb)
Char 0x01: Teach-Bereich (rot)
0x02: Positionskontrolle (blau)
ROI lesen (GRI) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |OxXX Telegrammlange
5 Unsigned 15,15 Get RO
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
8-11 Unsigned Int |OXXX Suchbereich (ROI) Info Ldnge in Bytes ab Byte 8
12 Unsigned | xx Detektor Nr.
Char
Suchbereich (ROI) Typ
Unsigned 0x00: Suchbereich (gelb)
13 Char OxXX 0x01: Teach-Bereich (rot)
0x02: Positionskontrolle (blau)
Suchbereich (ROI) Form
Unsigned 0x01: Kreis
14 ch OxXX 0x02: Rechteck
ar 0x03: Ellipse
0x04: Freiform
15-18 Unsigned Int |OxXX ROI Parameter: Mittelpunkt X (Wert in Pixeln * 1000)
19-22 Unsigned Int [0xXX ROI Parameter: Mittelpunkt Y (Wert in Pixeln * 1000)
23-26 Unsigned It |0xxx ROI Parameter: halbe Breite bzw. Radius X (Wert in

Pixeln * 1000)
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Nur bei Ellipse / Rechteck / Freiform:

ROI Parameter: halbe Hohe bzw. Radius Y (Wert in

27-30 Unsigned Int [0xXX Pixeln * 1000)

31-34 Unsigned Int [OxXX ROI Parameter: Winkel in © (Wert in © * 1000)
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

beitung:

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Suchbereichsinhalt setzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Suchbereichsinhalt setzen (SRC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammldnge 11 Byte + Lange nachfolgender
Daten (n)
igned -
5 tlrr:;gne 0x39 Suchbereichsinhalt setzen (Set ROI Content)
igned .
6 Unsigne 0x01 Version des Request
Char
7 Unsigned OxXX 0x00: Parameter tempordr setzen
Char 0x01: Parameter permanent setzen
Unsigned Detektor Nr.
8 ch OxXX 0: Lagenachfiihrung
ar »0: Standarddetektor im Job
9 Unsigned 0x00 Reserviert
Char
Unsigned Bit 0: Maskierungsdatei verwenden
10 Char OxXX Bit 1 - 7: reserviert
Lange des darauffolgenden Dateinamens der Datei
1 Unsigned OxXX (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Dateierweiterung,

Char max. 255 Bytes)
Oder fiir 000: Standardname mask.pgm

Dateiname (UTF-8) und Format verfiighar auf dem
Gerédt im Verzeichnis "/tmp/".

Standardname mask.pgm

Dateiformat: PGM

Suchbereichsinhalt setzen (SRC) Response String vom Sensor (BINAR)

12...n Char OXXX

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [0x07 Telegrammlange
igned -
5 tlrr:;gne 0x39 Suchbereichsinhalt setzen (Set ROI Content)
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
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Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Keine Verénderung

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Seite 228 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Suchbereichsinhalt lesen (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Suchbereichsinhalt lesen (GRC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammldnge 10 Byte + Lange nachfolgender
Daten (n)
5 tlrr:;gned 0x3A Suchbereichsinhalt lesen (Get ROl Content)
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned Detektor Nr.
7 Ch g OxXX 0: Lagenachfiihrung
ar »0: Standarddetektor im Job
8 Unsigned 0x00 Reserviert
Char
Bit 0: Maskierungsdatei verwenden (sofern vor-
. handen)
u d
9 C::lrgne OxXX Bit 1: Musterdatei verwenden
Bit 2: Konturdatei verwenden
Bit 3-7: reserviert
Lange des darauffolgenden Dateinamens der Datei
Unsigned (Tatsdchliche Byte-Anzahl mit Dateierweiterung,
10 Char 0XXX max. 255 Bytes)
Oder flir 000: Standardname mask.pgm
/ pattern.pgm / contour.pgm
Dateiname (UTF-8) und Format verfiighar auf dem
Gerat im Verzeichnis "/tmp/".
11..n Char Standardname mask.pgm / pattern.pgm / con-

tour.pgm
Dateiformat: PGM

Suchbereichsi

nhalt lesen (GRC) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [0x0B Telegrammlange
5 EJ::lrgned 0x3A Suchbereichsinhalt setzen (Set ROI Content)
6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—

Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE 1 09/2021

Seite 229



FESTO

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

8-9 Unsigned OxXX Breite des Suchbereichs
Short
Unsigned " .
10-11 OXXX Hohe des Suchbereichs
Short

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Jobliste lesen

(BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Jobliste lesen (GJL) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange
5 Unsigned 0x14 Jobliste lesen
Char
Jobliste lesen (GJL) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [OxXX Telegrammlange
5 Unsigned 0x14 Jobliste lesen
Char
6 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
8 Unsigned 0x01 Konstant
Char
9 Unsigned OxXX Anzahl der Jobs
Char
10 Unsigned OxXX Aktive Job Nummer
Char
0 HINWEIS:
Folgende Bytefolge wird fiir jeden Job von 1 bis "Anzahl der Jobs" wiederholt. Die
Byte Nummern verschieben sich entsprechend.
1 Unsigned 05XX Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann ein ein-
Char deutiger Name fiir den Job n angegeben werden.
1 on Char 05XX Ab dieser P.(.)smon folgt, in der angegebenen Lange,
der Name fiir Job n.
Unsigned Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann eine
n+l..n+3 Char OxXX Beschreibung fiir den Job n angegeben werden.
Ab dieser Position folgt, in der angegebenen Lédnge,
n+4..m Char OXXX die Beschreibung fiir Job 1.
Unsiened Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann ein ein-
m+1..m+3 Charg OXXX deutiger Name fiir den Autor des Job n angegeben
werden.
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med ok Char OXXX Ab dieser Pf)sition folgt, in der angegebenen Lange,
der Name fiir den Autor aus Job n.

k+1..k+7 |Unsigned Int |OxXX Datum der Erstellung von Job n (7 Byte)

I;Z 8.k Unsigned Int |OxXX Datum der letzten Anderung von Job n (7 Byte)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Keine Verénderung

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstitzte Schnittstellen:
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Detektorliste lesen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Detektorliste lesen (GDL) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange
5 Unsigned 0x15 Detektorliste lesen
Char
Detektorliste lesen (GDL) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [OxXX Telegrammlange
5 Unsigned 0x18 Detektorliste lesen
Char
6 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned
8 OxXX Jobnummer des aktuellen Jobs
Char
Unsigned .
9 Char OxXX Anzahl der Detektoren im aktuellen Job

o HINWEIS:
ﬂ Folgende Bytefolge wird fiir jeden Detektor im Job wiederholt. Die
Byte Nummern verschieben sich entsprechend.

Unsiened Anzahl der folgenden Bytes. Damit kann ein ein-
10 Charg OXXX deutiger Name fiir den Detektor n angegeben wer-
den.
11.n Unsigned OXXX Ab dieser Position folgt, in der angegebenen Lange,
Char der Name fiir Detektor n.
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Unsigned

Char O0xXX

n+l..n+2

Detektor

0x01: Mustervergleich
0x04: Kontur

0x05: Graustufe

0x06: Kontrast

0x07: Helligkeit

0x0B: OCR

0x0D: Datacode

OxOE: Barcode

0x12: Farbwert

0x13: Farbflache
0x14: Farbliste

0x15: Messschieber
0x16: BLOB

0x18: Kontur 3D
0x1B: Ergebnisverarbeitung
0x1C: Zielmarke 3D

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Detektor einlernen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Detektor einlernen (TED) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x08 Telegrammlange

5 Unsigned 0x18 Detektor einlernen
Char

6 Unsigned OXXX 0x00: Lagenachfiihrung
Char > 0x01: Auswahl Detektor
Unsigned 0x00: Temporar

7 Char OxXX 0x01: Permanent

. 0x00: Kein Trigger, Einlernen mit nachster Bild-

Unsigned

8 Char 0xXX aufnahme

0x01: Trigger wird ausgefiihrt zum Einlernen

Detektor einlernen (TED) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x00 Telegrammlange

5 g;:igned 0x18 Detektor einlernen
6-7 gEZEnEd OxXX Fehlercodes
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Keine Verénderung

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:
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Trigger-Verzogerung setzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger-Verzogerung setzen (STD) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr.. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x08 Telegrammlange

5 Unsigned 0x27 Trigger-Verzogerung setzen
Char

6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Temporar

7 Char OxXX 0x01: Permanent

Trigger-Verzogerung
8-11 Unsigned Int |OxXX in msec (max. 3000 msec)
in Encoder-Schritten (max. 65535 Schritte)

Trigger-Verzogerung setzen (STD) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlénge

5 EJ::irgned 0x27 Trigger-Verzogerung setzen
6-7 gEZEnEd O0xXX Fehlercodes

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstitzte Schnittstellen:
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Trigger-Verzogerung lesen (BINAR)

FESTO

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Trigger-Verzogerung lesen (GTD) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr.. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x06 Telegrammlange
5 Unsigned 0x28 Trigger-Verzogerung lesen
Char
6 Unsigned 0xX1 Version des Request
Char
Trigger-Verzogerung lesen (GTD) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x0B Telegrammlange
5 Unsigned 0x28 Trigger-Verzogerung lesen
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Trigger-Verzdgerung
8-11 Unsigned Int |OxXX in msec (max. 3000 msec)

in Encoder-Schritten (max. 65535 Schritte)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Job Permanent speichern (BINAR)

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Job Permanent speichern (S)P) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange

Unsigned Speichern aller zuvor temporér durchgefiihrten Tele-
5 0x0D

Char gramme

Job Permanent speichern (SJP) Response String vom Sensor (BINAR)

beitung:

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x0B Telegrammlange

5 g;:irgned 0x0D Job Permanent speichern
6-7 g;zijned 0xXX Fehlercodes

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear- Low

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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11.5.4 Kalibrierung

Kalibrierung: Initialisieren (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Initialisieren (CCD) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange
5 tl:;urgned Ox1F Initialisieren (Calibration: Clear Data)
Kalibrierung: Initialisieren (CCD) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange
5 g;::gned Ox1F Initialisieren (Calibration: Clear Data)
6-7 Unsigned OXXX Fehlercodes
Short —_—
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

. Keine Veranderun
beitung: g

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:
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Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (CAW) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x15 Telegrammlange
5 g;:irgned 0x26 Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen
6 g;:irgned 0x01 Version des Request
Unsigned 0x01: Nur Referenzmar.ken Kalibrierplatte (Roboter)
7 Char O0xXX 0x04: Weltpunkt und Bildpunkt Punktpaarliste (Robo-
ter)
8-9 ;Jrr:zlrfned 0x00 Konstant (2 Byte)
10-13 Unsigned Int |OxXX Welt- X (in mm *1000)
14 -17 Unsigned Int [0xXX Welt- Y (in mm *1000)
18-21 g::irg”ed 0x00 Konstant (4 Byte)
Kalibrierung: Weltpunkt hinzufiigen (CAW) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x11 Telegrammlange
5 g;:irgned 0x26 Kalibrierung: Weltpunkt hinzuftigen
6-7 g;zijned OxXX Fehlercodes
8-9 unsigned o, xx Aktuelle Anzahl Punkte
Short
10-13 Unsigned Int |OxXX Bildpunkt X
14-17 Unsigned Int [0xXX Bildpunkt Y
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Steiltus des Signals Ready wahrend Bear- Keine Veranderung

beitung:

Unterstiitzte Schnittstellen: Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Hinweis: Fiir den Request CAW muss das Gesamt-Jobergebnis positiv sein.
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Kalibrierung: Punktpaarliste (BINAR)

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Punktpaarliste (CCL) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x06 Telegrammlange

5 tl::irgned Ox1E Kalibrierung: Punktpaarliste

6 R [0 permanen

Kalibrierung: Punktpaarliste (CCL) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x19 Telegrammlange

5 g;:irgned Ox1E Kalibrierung: Punktpaarliste

6-7 g;zijned 0xXX Fehlercodes

8-9 Unsigned OxXX Aktuell hochster Punktpaarindex
Short

10-13 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, RMSE

14 -17 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, Mittelwert

18-21 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, Max.

22-25 Unsigned Int [OxXX Abweichung Kalibrierung, Min.

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

FESTO

Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (CVL) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x05 Telegrammlange
5 g;::gned 0x20 Kalibrierung: Punktpaarliste validieren
Kalibrierung: Punktpaarliste validieren (CVL) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x19 Telegrammlange
5 g}r:?rgned 0x20 Kalibrierung: Punktpaarliste validieren
6 Unsigned 0xXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned . .
8-9 O0XXX Aktuell héchster Punktpaarindex
Short
10-13 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, RMSE
14 -17 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, Mittelwert
18-21 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, Max.
22-25 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierung, Min.
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

beitung:

Status des Signals Ready wahrend Bear-

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Kalibrierung: Kalibrierplatte (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Kalibrierplatte (CCP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammlange
Unsigned S S
5 nsigne 0x24 Kalibrierung: Kalibrierplatte
Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Temporar
7 Char OxXX 0x01: Permanent
0x00: Es werden keine Referenzmarken verwendet.
Ursprung Mess-Koordinatensystem identisch mit
Ursprung Kalibrierplatten-Koordinatensystem.
Unsigned 0x01: Es werden keine Referenzmarken verwendet.
8 Char 0xXX Mess-Koordinatensystem identisch mit Kamera-Koor-
dinatensystem.
0x02: Verwendet Weltsystem, Referenzmarke Job
0x03: Verwendet Weltsystem, Referenzmarke Befehl
CAW
0x00: Kalibrierung interne und externe Sensor Para-
meter
9 Unsigned 0XXX 0x01: Validierung der Kalibrierung
Char 0x02: Kalibrierung interne Sensor Parameter

0x05: Kalibrierung Transformation Mess-Koor-
dinatensystem

Kalibrierung: Kalibrierplatte (CCP) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x3D Telegrammlénge
Unsigned oo .
5 Char 0x24 Kalibrierung: Kalibrierplatte
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned .
8-9 OxXX Anzahl aktuell detektierter Punkte
Short
10-13 Unsigned Int [OxXX Abweichung Kalibrierung, RMSE
14 -17 Unsigned Int [OxXX Abweichung Kalibrierung, Mittelwert
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FESTO

18-21 Unsigned Int [0xXX Abweichung Kalibrierung, Max.
22-25 Unsigned Int [OxXX Abweichung Kalibrierung, Min.
26-29 Unsigned Int |OxXX CPF_MF X (in Kundeneinheit * 1000)
30-33 Unsigned Int [OxXX CPF_MFY (in Kundeneinheit * 1000)
34 - 37 Unsigned Int [0x00 CPF_MF Z (in Kundeneinheit * 1000)
38-41 Unsigned Int [0x00 CPF_MF Winkel X (in Grad * 1000)
42 - 45 Unsigned Int |0x00 CPF_MF Winkel Y (in Grad * 1000)
46 - 49 Unsigned Int [0xXX CPF_MF Winkel Z (in Grad * 1000)
50-53 Unsigned Int |OxXX Abweichung Referenzmarken, Mittelwert
54 -57 Unsigned Int [OxXX Abweichung Referenzmarken, Max
58 - 61 Unsigned Int |OxXX Abweichung Referenzmarken, Min
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung:

Keine Verdanderung

Unterstiitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte

Schnittstellen
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Kalibrierung: Referenzmarke setzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Referenzmarke setzen (CSF) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 g;:irgned 0x2B Kalibrierung: Referenzmarke setzen
6 g;:irgned 0x01 Version des Request

’ [ [0 permanen

Kalibrierung: Referenzmarke setzen (CSF) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int [0x2B Telegrammlange

5 g;l:irgned 0x2B Kalibrierung: Referenzmarke setzen
6-7 ;Jrr:zijned OxXX Fehlercodes

8-11 Unsigned Int |OxXX X-Wert

12-15 Unsigned Int |OxXX Y-Wert

16-19 Unsigned Int [0xXX Z-Wert

20-23 Unsigned Int [0xXX Winkel X-Wert

24 -27 Unsigned Int |OxXX Winkel Y-Wert

28 -31 Unsigned Int |OxXX Winkel Z-Wert

32-35 Unsigned Int [0xXX Abweichung Referenzmarken, Mittelwert
36 -39 Unsigned Int |OxXX Abweichung Referenzmarken, Max.
40-43 Unsigned Int |OxXX Abweichung Referenzmarken, Min
Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung
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Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstitzte Schnittstellen:
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Kalibrierung: Bild hinzufiigen (BINAR)

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Bild hinzufiigen (CAI) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
. Telegrammlange
1-4 Unsigned Int [0x22 34 (0x22) Byte
Unsigned . S .
5 0x34 Kalibrierung: Bild hinzufligen
Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Modus
7 Unsigned 0xXX 0x01: Mehrbild-Kalibrierung
Char 0x02: Hand-Eye-Kalibrierung (Roboter)
0x03: Base-Eye-Kalibrierung (Roboter)
Unsigned
8 Short 0x00 Konstant
Messebene definieren
Unsigned 0x00: Bild nicht verwenden, um Messebene zu defi-
9 OxXX .
Char nieren
0x01: Bild verwenden, um Messebene zu definieren
"Roboter: Rotationsreihenfolge"
0x00: Im Job angegebene Rotationsreihenfolge ver-
wenden
10 Unsigned XXX 0x01: Yaw-Pitch-Roll (z.B. Staubli)
Char % 0x02: Roll-Pitch-Yaw (z.B. Kuka, Fanuc, Hanwha,
ABB**, UR**)
**bei Nutzung von entsprechender Umwand-
lungsfunktion
11-14 Unsigned Pose_TCP Pos. X
Char (in Kundeneinheit * 1000)
15-18 Unsigned Pose_TCP Pos. Y
Char (in Kundeneinheit * 1000)
19-22 Unsigned Pose_TCP Pos. Z
Char (in Kundeneinheit * 1000)
2326 Unsigned Pose_TCP Winkel X
Char (in Grad * 1000)
97-30 Unsigned Pose_TCP Winkel Y
Char (in Grad * 1000)
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31-34 Unsigned Pose_TCP Winkel Z
Char (in Grad * 1000)
Kalibrierung: Bild hinzufiigen (CAI) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x0A Telegrammlange
5 Unsigned 0x34 Kalibrierung: Bild hinzufiigen
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Unsigned . I
8 OXXX Aktuelle Anzahl Bilder in Liste
Short
9-10 tl::;gned OXXX Anzahl insgesamt detektierter Punkte
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Ja
Akzeptiert wenn Ready Low: Nein

Status des Signals Ready wahrend Bear-

L
beitung: ow

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:
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Kalibrierung: Mehrbild (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Mehrbild (CMP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [0x09 Telegrammlédnge 9 (0x09) Byte

Unsigned
Char

Unsigned
Char

Unsigned 0x00: Temporar
Char OxXX 0x01: Permanent

5 0x35 Kalibrierung: Mehrbild

0x01 Version des Request

Ursprung des Welt-Koordinatensystems:

0x00: Welt-Koordinatensystem identisch mit dem
Kalibrierplatten-Koordinatensystem (Zentrum der
Platte).

0x01: Ursprung des Welt-Koordinatensystems so,
dass dieser mit Ursprung des Bild-Koor-

OXXX dinatensystems iibereinstimmt (oberes linkes Pixel).
0x02: (nur bei Kalibrierplatte (Roboter)) Welt-Koor-
dinatensystem von Referenzpunkten verwenden, wie
in der Jobdatei angegeben.

0x03: (nur bei Kalibrierplatte (Roboter)) Welt-Koor-
dinatensystem von Referenzpunkten verwenden, wie
im Request CAW eingestellt.

Modus

0x00: Kalibrieren (interne und externe Parameter)
0x01: Validieren (vorhandene Kalibrierung ver-
wenden; mindestens ein Kalibrierpunkt wird hin-
zugefiigt. Uber Riickprojektion kann

Unsigned OXXX zuriickgeschlossen werden, ob der Punkt zur aktu-
Char ellen Kalibrierung passt, oder verschoben ist)
0x02: Kalibrieren (nur interne Parameter)

0x03: Kalibrieren (nur externe Parameter unter Ver-
wendung der neuen internen Parameter)

0x04: Kalibrieren (nur externe Parameter)

0x05: Nur Messebene (CPF_MF) kalibrieren

Kalibrierung: Mehrbild (CMP) Response String vom Sensor (BINAR)

Unsigned
Char

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
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1-4 Unsigned Int |0x1D Telegrammldnge 29 (0x1D) Byte
5 Unsigned 0x35 Kalibrierung: Mehrbild

Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes

Short —_—

Unsiened Abdeckung Sichtfeld in %
8 o rg 0XXX 0x00: keinerlei Abdeckung

a 0x64: Abdeckung 100%

9-10 g;zﬁned OxXXX Anzahl insgesamt detektierter Punkte

Unsigned .
11 OxXX Anzahl verwendeter Bilder

Char
12 Unsigned OxXX Anzahl ungiiltiger Bilder

Char

. Neigung zwischen Kalibrierplatten-Posen
13 g;agned OxXX 0x00: ausreichend
ar 0x01: nicht ausreichend
14-17 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierplatte RMSE [px]
18-21 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierplatte Max. [px]
R Abweichung Referenzmarken, RMSE (in Kun-

22-25 Unsigned Int [OxXX deneinheit * 1000)
26-29 Unsigned Int [OxXX Abweichung Referenzmarken, Max. [px]
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Verdanderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Kalibrierung: Roboter Mehrbild (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Roboter Mehrbild (CRP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammldnge in Byte
9 Byte
Unsigned o .
5 Char 0x36 Kalibrierung: Kalibrierplatte Roboter
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Tempordr
4 Char OxXX 0x01: Permanent
Unsigned Ursprung des Welt-Koordinatensystems:
8 & OxXX 0x04: Setze Ursprung des Koordinatensystems gleich
Char .
Roboter-Koordinatensystem
Modus
0x00: Kalibrieren (interne und externe Parameter)
0x01: Validieren (vorhandene Kalibrierung ver-
wenden; mindestens ein Kalibrierpunkt wird hin-
zugefiigt. Uber Riickprojektion kann
zuriickgeschlossen werden, ob der Punkt zur aktu-
9 Unsigned X ellen Kalibrierung passt, oder verschoben ist)
Char 0x02: Kalibrieren (nur interne Parameter)
0x03: Kalibrieren (nur externe Parameter unter Ver-
wendung der neuen internen Parameter)
0x04: Kalibrieren (nur externe Parameter)
0x05: Nur Messebene (CPF_MF) kalibrieren
0x06: Nur Hand-Eye (TCP_CF)/Base-Eye (RF_CF) kali-
brieren
Kalibrierung: Roboter Mehrbild (CRP) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x2C Telegrammlédnge 44 (0x2C) Byte
5 g;zlrgned 0x36 Kalibrierung: Kalibrierplatte Roboter
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
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Unsiened Abdeckung Sichtfeld
8 ch g 0xXX 0x00: nicht ausreichend
ar 0x01: ausreichend
9-10 g;zfned OxXX Anzahl insgesamt detektierter Punkte
Unsigned .
11 OxXX Anzahl verwendeter Bilder
Char
12 Unsigned OxXX Anzahl ungiiltiger Bilder
Char
13-16 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierplatte RMSE [px]
17-20 Unsigned Int |OxXX Abweichung Kalibrierplatte Max. [px]
. Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Translation
2124 Unsigned Int. | XXX RMSE (in Kundeneinheit * 1000)
. Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Translation
2528 Unsigned Int. | XXX Max. (in Kundeneinheit * 1000)
. Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Rotation RMSE
29-32 Unsigned Int [0xXX (in Grad * 1000)
. Abweichungen Kalibrierplatten-Pose Rotation Max.
33-36 Unsigned Int [0xXX (in Grad * 1000)

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja
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Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (CCC) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x09 Telegrammlange
5 Unsigned 0x25 Kalibrierung: Kalibrierung kopieren

Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request

Char
7 Unsigned 0x01 Konstant

Char

Unsiened Destination
8 £ O0XXX 0: In alle Jobs kopieren

Char .

>0 : In angegebenen Job kopieren

Unsiened 0: Immer kopieren, wenn die Kalibrierung aktiv ist.

9 Charg OxXX 1: Nur kopieren, wenn die Kalibriermethode iden-

tisch ist.

Kalibrierung: Kalibrierung kopieren (CCC) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int [0x08 Telegrammlange
5 Unsigned 0x25 Kalibrierung: Kalibrierung kopieren
Char
6-7 Unsigned O0xXX Fehlercodes
Short —_—
8 Unsigned 0XXX 00: Erfolgreich
Char » 0: Jobnummer bei dem der Fehler auftritt.
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-
beitung:

Keine Veranderung

Unterstitzte Schnittstellen:

Telegramme: Verfiigharkeit und unterstiitzte
Schnittstellen
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Kalibrierung: Parameter setzen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Parameter setzen (CSP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammlange in Byte 16 Byte (0x13) + Ldnge
gewdhlter Parameter
5 Unsigned 0x29 Kalibrierung: Parameter setzen
Char
6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char
Unsigned 0x00: Tempordr
7 Char OxXX 0x01: Permanent
8 Unsigned 0XXX Parameter-Nummer, siehe Tabelle Kalibrierparameter
Char fiir Telegramme CSP und CGP
9-12 Unsigned Int |OxXX Lange der nachfolgenden Daten
13 .1 Unsigned 0xXX Parameter-Wert, siehe Tabelle Kalibrierparameter

Char fiir Telegramme CSP und CGP

Kalibrierung: Parameter setzen (CSP) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 g;:irgned 0x29 Kalibrierung: Parameter setzen
6-7 g;zijned 0xXX Fehlercodes

Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja

Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein

Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

. Keine Veranderun
beitung: g

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:

Kalibrierparameter: siehe Tabelle Kalibrierparameter fiir Telegramme CSP und CGP
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Kalibrierung: Parameter lesen (BINAR)

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Kalibrierung: Parameter lesen (CGP) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung

1-4 Unsigned Int |0x07 Telegrammlange

5 Unsigned 0x2A Kalibrierung: Parameter lesen
Char

6 Unsigned 0x01 Version des Request
Char

7 Unsigned OxXX Parameter Nummer
Char _—

Kalibrierung: Parameter lesen (CGP) Response String vom Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int | 0xXX Telegrammlange in Byte, 12 Byte (0x0C) + Lange
gewdhlter Parameter
5 Unsigned 0x2A Kalibrierung: Parameter lesen
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
8 Unsigned OxXX Parameter Nummer
Char _—
9-12 Unsigned Int [OxXX Lange der nachfolgenden Daten
13..n Unsigned OxXX Parameter Wert
Char —_—
Weitere Informationen:
Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

. Keine Veranderun
beitung: g

Telegramme: Verfiigbarkeit und unterstiitzte
Schnittstellen

Unterstiitzte Schnittstellen:

Seite 256 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021



Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Kalibrierparameter fiir Telegramme CSP und CGP

FESTO

Parameter-Bezeich-
nung

Parameter
Nummer

Parameter Wert

Status Kali-
brierung nach
CcspP

Ldnge

Status Kalibrierung

0x01

0x00: Ungiiltig
0x01: Giltig

1 Byte —*

Auswahl Kali-
briermethode

0x02

0x00: Keine

0x02: Punktpaarliste
(Roboter)

0x03: Kalibrierplatte (Mes-
sen)

0x04: Kalibrierplatte
(Roboter)

0x05: Hand-Eye-Kali-
brierung (Roboter)
0x06: Base-Eye-Kali-
brierung (Roboter)

1 Byte ungliltig

Kundeneinheit

0x04

0x00: Millimeter [mm]
0x01: Zentimeter [cm]
0x02: Meter [m]

0x03: Inch ["]

0x04: Beliebige Einheit
[au]

keine Ande-
rung

1 Byte

Interne Parameter

0x0A

Brennweite (in mm *1000)
Kappa (*1000)
Pixelabstand X (in ym *
1000)

Pixelabstand Y (in pm *
1000)
Koordinatenursprung X (in
Pixel * 1000)
Koordinatenursprung Y (in
Pixel * 1000)

Bildgrofe X (Anzahl Pixel)
BildgréfRe Y (Anzahl Pixel)

0x20 —*
(8 * 4 Byte
je Wert)

Bezug Kamera- zu
Mess-Koor-
dinatensystem (CF_
MF)

0x0B

Translation X, Y, Z (in Kun-
deneinheit * 1000)
Winkel X, Y, Z (in Grad *
1000)

0x18 —*
(6 * 4 Byte
je Wert)
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Status Kali-

Parameter-Bezeich- Parameter . |
Parameter Wert Ldnge brierung nach
nung Nummer
csp
Bezug Kamera- zu Kali- [ 0x0C Translation X, Y, Z (in Kun- [ 0x18 —*
brierplatten-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 4 Byte
dinatensystem (CF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
CPF) 1000)
Bezug Roboter- zu 0x0D Translation X, Y, Z (in Kun- | Ox18 —*
Kamera-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 4 Byte
dinatensystem (RF_CF) Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
1000)
Bezug Kali- OxOE Translation X, Y, Z (in Kun- [ 0x18 —*
brierplatten- zu Mess- deneinheit * 1000) (6 * 4 Byte
Koordinatensystem Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
(CPF_MF) 1000)
Bezug Roboter- zu OxOF Translation X, Y, Z (in Kun- | 0x18 —*
Mess-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 4 Byte
dinatensystem (RF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
MPF) 1000)
Bezug Werkzeug- zu 0x10 Translation X, Y, Z (in Kun- | 0x18 —*
Kamera-Koor- deneinheit * 1000) (6 * 4 Byte
dinatensystem (TCP_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
P 1000)
Bezug Roboter- zu 0x11 Translation X, Y, Z (in Kun- | 0x18 keine Ande-
Werkzeug-Koor- deneinheit * 1000) (6*4Byte |rung
dinatensystem (RF_ Winkel X, Y, Z (in Grad * je Wert)
TCP) 1000)
Z-Verschiebung Mes- | 0x15 (in Kundeneinheit * 1000) | 4 Byte keine Ande-
sebene rung
Brennweite in [mm] 0x16 [mm * 1000] 4 Byte ungiiltig (CSP
nur fiir C-
Mount)
Kalibrierplatten-Typ 0x17 Zeichenkette mit Namen n ungiiltig
der Beschreibungsdatei
Referenzmarke 1 0x18 Translation X, Y, Z (in Kun- | 0x0C ungliltig
L % .
Referenzmarke 2 0x19 deneinheit * 1000) (3* 4 Byte je
Wert)
Referenzmarke 3 O0x1A
Referenzmarke 4 0x1B
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FESTO

Parameter-Bezeich-
nung

Parameter
Nummer

Parameter Wert

Status Kali-
brierung nach
csP

Lange

Anzahl vorhandener
Kalibrierplatten-Typen

0x25

Request — Auswahl Typ:
0x00: Alle

0x01: Messen

0x02: Roboter
Response:

Anzahl Platten

Request: 1 | —*
Response: 2

Vorhandene Kali-
brierplatten-Typen
(Dateinamen)

0x26

Request — Auswahl Typ:
0x00: Alle

0x01: Messen

0x02: Roboter

Request — Index:

0: Alle Dateinamen

>0: Auswahl Index
Antwort:

Dateinamen Kali-
brierplatten

Request: 1 | —*
Response: 5
(String)

Roboter: Rota-
tionsreihenfolge

0x27

"Roboter: Rota-
tionsreihenfolge"

0x00: Im Job angegebene
Rotationsreihenfolge ver-
wenden

0x01: Yaw-Pitch-Roll (z.B.

Staubli)

0x02: Roll-Pitch-Yaw (z.B.

Kuka, Fanuc, Hanwha,
ABB**, UR**)
**bei Nutzung von ent-
sprechender Umwand-
lungsfunktion

1 Byte ungiiltig

Mittlere Sen-
sorauflosung

0x29

Wert (in Kun-
deneinheit/Pixel * 1000)

4 Byte —*

* CSP nicht moglich (Parameter read-only, kann nicht gesetzt werden).
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11.5.5 Visualisierung

Bild holen (BINAR)

Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

Telegramme: Verfligbarkeit und unterstiitzte Schnittstellen

Ubersicht Telegramme

Bild holen (GIM) Request String an Sensor (BINAR)

Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
1-4 Unsigned Int |0x06 Telegrammlange
5 Unsigned o3 Bild holen
Char
Unsigned 0x00: Letztes Bild
6 ch OxXX 0x01: Letztes Fehlerbild
ar 0x02: Letztes Gutbild
Bild holen (GIM) Response String vom Sensor (BINAR)
Byte Nr. Datentyp Inhalt Bedeutung
Telegrammldnge in Byte, 13 Byte (0x0OD) + Anzahl
1-4 Unsigned Int |OxXX Byte abhdngig vom Bildformat
z.B. 00 04 BO OD (Dez. 307213)
5 Unsigned 15,03 Bild holen
Char
6-7 Unsigned OxXX Fehlercodes
Short —_—
Typ Bild
0: Graustufen
8 Unsigned 0xXX 3: Bayer Pattern_BG
Char Bei Konvertierung des Farbbildes von Bayer in RGB,
muss der entsprechende Bildtyp beriicksichtigt wer-
den.
. Ergebnis Bild
9 g:s'g”e‘j XXX 00 Schlecht-Bild
ar 01: Gut-Bild
Unsigned Anzahl der Zeilen
10-11 Short OXX 2.B.01 EO = 480
Unsigned Anzahl der Spalten
12-13 Short OXX 2.B.02 80 = 640
14 ...n g;zlrgned 0xXXX Binare Bilddaten (Zeilen * Spalten)
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Weitere Informationen:

Akzeptiert im Runmode: Ja
Akzeptiert im Konfigurationsmodus: Nein
Akzeptiert wenn Ready Low: Ja

Status des Signals Ready wahrend Bear-

beitung: Low

Telegramme: Verfligharkeit und unterstiitzte

Unterstitzte Schnittstellen: Schnittstellen
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11.5.6 Datenausgabe BINAR

Ausgabedaten (BINAR), dynamisch zusammengesetzt nach Benutzereinstellungen in der Software
unter:
Vision Sensor Configuration Studio / Ausgabe / Datenausgabe.

Prinzipieller String-Aufbau:

’(START> (((<OPTIONAL FIELDS> <PAYLOAD?>))) <CHKSUM> <TRAILER>

) HINWEIS:
Die Lénge und Datentypen der Nutzdaten sind Standardwerte. Uber "Datenausgabe"
/| "Detektorspezifische Nutzdaten" kdnnen Faktor und Bittiefe eingestellt werden.

Ausgabedaten (BINAR):

<OPTIONAL FIELDS»
Lange
Parameter Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Gewadhlte Felder Uber diese Checkbox 2 Die Reihenfolge der | Alle Typen
werden alle gewahlten Ausgabe ist von
Felder angezeigt. Die links nach rechts
Checkbox "Gewdhlte Fel- und von oben nach
der" selbst wird nicht unten, d.h. pro akti-
angezeigt. ver Checkbox wird
ein Bit beginnend
beim nie-
derwertigsten
gesetzt.
Telegrammldange | Anzahl der Zeichen inkl. | 2 Unsigned Short Alle Typen
der Zeichen fiir die Tele-
grammlange selbst.
Statusbyte Gibt den Triggermodus | 2 0x06 0x00 = Alle Typen
wieder. Trigger;
0x05 0x00 = Frei-
lauf
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FESTO

<OPTIONAL FIELDS»

Lange
Parameter Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Detektor-Ergeb- Ausgabe des Gesam- 3..35 Alle Typen
nisse tergebnisses pro Detek-
tor.
Byte 1
Bit 1 (LSB) = Globales
Jobergebnis (1 = Pass, 0
= Fail)
Bit 2 = Boolsches Erg.
nur Lagenachfiihrung,
Lagenachfiihrung inak-
tiv =True
Digitalausgange Gibt das Ver- n Byte 1 und 2: die Alle Typen
kniipfungsergebnis pro Anzahl aktiver
digitalem Ausgang Ausgange
zuriick. Byte 3 ... n: Aus-
gdnge,
bitcodiert
Log. Ausgdnge Gibt das Ver- n Byte 1 und Byte 2: | Alle Typen
kniipfungsergebnis pro die Anzahl aktiver!
logischem Ausgang log. Ausgdnge
zuriick. Byte 3 ... n alle akti-
ven logischen Aus-
gange,
Ausflihrungszeit | Gibt die Aus- 4 Signed Integer Alle Typen
flihrungszeit der letzten
Auswertung zurlick.
Aktiver Job Gibt den Job der letzten |1 Unsigned Int U8 Alle Typen
Auswertung zurlick.
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<PAYLOAD>

Ubersicht detektorspezifische Nutzdaten - Werte

Allgemein
<PAYLOAD> Allgemein
Lange
> Verfiigb:
Wert Beschreibung BINAR Datentyp ﬁ;r sl
[Byte]
Zdhler "Alle Aus- Gesamtanzahl der Priifungen 4 Signed Inte- | GENERAL
wertungen" ger
Zahler Gutteile Anzahl der Priifungen mit Resul- | 4 Signed Inte- | GENERAL
tat "OK" ger
Zahler Schlechtteile | Anzahl der Priifungen mit Resul- | 4 Signed Inte- | GENERAL
tat "Fehler" ger
Zeitiiberschreitung | Zeigt eine Uberschreitung der |1 BOOL GENERAL
maximalen Zykluszeit an.
Aufnahme Gibt die Anzahl der Bild- 4 INT GENERAL
aufnahmewiederholungen der
letzten Auswertung an. Nur in
Kombination mit Mehr-
fachbildaufnahme.
String Mit diesem Feld kann ein Kon- [ 0...5 STRING GENERAL
stanter String in die Daten-
ausgabe eingegeben werden.
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<PAYLOAD> Allgemein

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp
[Byte]

Verfiigbar
fiir

Job-Priifsumme Berechnet eine Priifsumme 8 STRING
{iber den aktiven Job. Darin wer-
den alle jobspezifischen Ein-
stellungen beriicksichtigt auBer
dem "Gedndert"-Datum. Eine
Anderung von Jobsatz-globalen
Einstellungen fiihrt zu einer
Anderung der Priifsumme in
allen Jobs. Wird die Priiffsumme
fiir einen Job ermittelt, konnen
fiir diesen keine tempordren
Anderungen im Run-Modus
durchgefiihrt werden.

GENERAL

Basiswerte

<PAYLOAD> Basiswerte

Linge
Wert Beschreibung BINAR Datentyp
[Byte]

Verfiigbar fiir

Score [%] 4 Signed Integer

Alle Detektoren

Gesamtergebnis | Boolsches Detek- 1 BOOL

torergebnis
*k

Alle Detektoren

Ausfuihrungszeit | Ausfiihrungszeit des | 4 Signed Integer
einzelnen Detektors
in [msec].

Alle Detektoren
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Position / Lage

<PAYLOAD> Position / Lage

Ldange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]

Pos. X X-Koordinate der 4 Signed Integer J’ +E:j (=)
gefundenen Position, .
1/1000 [Kun- i INEE A,
deneinheit] F
**%

Pos.Y Y-Koordinate der 4 Signed Integer J’ +E:j (=)
gefundenen Position, .
1/1000 [Kun- 5 I ELE A,
deneinheit] F
**

Pos. Z Z-Koordinate der Signed Integer [
gefundenen Position, Mit Ergeb-
1/1000 [Kun- nisoffset:
deneinheit] ‘1_!“@

Delta Pos. X Delta Position X zwi- | 4 Signed Integer 1 +|:::| (=)
schen eingelerntem
und gefundenem 130
Objekt,
1/1000 [Kun-
deneinheit]

Delta Pos. Y Delta Position Y zwi- | 4 Signed Integer 1 +|:::| (=)
schen eingelerntem
und gefundenem 130
Objekt,
1/1000 [Kun-
deneinheit]

Delta Pos. Z Delta Position Z zwi- | 4 Signed Integer [
schen eingelerntem Mit Ergeb-
und gefundenem nisoffset:
Objekt,
1/1000 [Kun-
deneinheit]
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<PAYLOAD> Position / Lage

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]

Winkel X Orientierung des 4 Signed Integer =
gefundenen Objekts, Mit Ergeb-
bezogen auf X-Achse,
1/1000 [°]

nisoffset:

Winkel Y Orientierung des 4 Signed Integer o
gefundenen Objekts, Mit Ergeb-
bezogen auf Y-Achse,

isoffset:
1/1000 [0] NnISOTrse

Winkel Z Orientierung des 4 Signed Integer 1 +|::j &
gefundenen Objekts, m A
bezogen auf Z-Achse,
1/1000 [°]

Winkel (45) Orientierung der 4 Signed Integer tﬁ
Bounding-Box des
gefundenen Codes
[°L

Wertebereich: -45° ...
45°

Winkel (180) Orientierung der 4 Signed Integer
Breite (lange Achse)
des Objekts [°],
Wertebereich: -90° ...
90°

0° = Ost, Gegen-
uhrzeigersinn

Winkel (360) Orientierung der 4 Signed Integer
Breite (lange Achse)
des Objektes [°],
Wertebereich: -180°
... 180°

0° = Ost, Gegen-
uhrzeigersinn
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<PAYLOAD> Position / Lage

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]

Delta Winkel X Winkel zwischen ein- | 4 Signed Integer o
gelerntem und gefun- Mit Ergeb-
denem Objekt, nisoffset:
1/1000[°] i

Delta Winkel Y Winkel zwischen ein- | 4 Signed Integer o
gelerntem und gefun- Mit Ergeb-
denem Objekt, nisoffset:
1/1000[°] i

Delta Winkel Z Winkel zwischen ein- | 4 Signed Integer 1 +|::j (=
gelerntem und gefun-
denem Objekt, i30
1/1000 [°]

Pose 3D (X, Y, Z, Koordinaten des je 4 Byte Signed Integer (=] &

Winkel X, Winkel Y, | gefundenen Objekts, | pro Wert Mit Ergeb-

Winkel 2) 1/1000 [Kun- nisoffset:
deneinheit] -
Winkel: 1/1000 Grad ‘1+Q

Delta Pose 3D (X, Y, | Delta Koordinaten je 4 Byte Signed Integer (==

Z, Winkel X, Winkel | des gefundenen pro Wert Mit Ergeb-

Y, Winkel Z) Ob]ekts, nisoffset:
1/1000 [Kun- :
deneinheit] ‘I’ +Q
Winkel: 1/1000 Grad

Positionskontrolle 1 BOOL -!n E:j
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Messen

<PAYLOAD> Messen

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Hohe Hohe des geo- 4 Signed Integer Lﬁ
metrischen Elements
[Kundeneinheit],
Hohe = 0, Hohe <
Breite

Breite Breite des geo- 4 Signed Integer Lﬁ
metrischen Elements
[Kundeneinheit]
Breite = 0, Breite >
Hohe

Radius Radius des gefitteten | 4 Signed Integer
Kreises [Kun-
deneinheit]

Flache Flache des BLOBs 4 Signed Integer
ohne Locher,
1/1000 [Pixel]
Flache (inkl. Flache des BLOBs mit | 4 Signed Integer
Locher) Léchern,
1/1000 [Pixel]

Abstand Berechneter Abstand | 4 Signed Integer F

[Kundeneinheit]
*%
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Identifikation
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<PAYLOAD> Identifikation

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
String Inhalt des gelesenen n STRING gL A
Zielmarken-ID Codes oder Inhalt der
Zielmarkenname | Zielmarke oder zuge-
wiesener Ziel-
markenname.
Wird eine feste String-
lange gewiinscht, so miis-
sen die minimale
Stringldnge (Detek-
torspezifische Nutzdaten)
und die maximale String-
lange (Detek-
toreinstellungen) auf den
gleichen Wert (z.B. 127)
gesetzt werden.
Stringlange Lange des gelesenen 4 Signed Integer i EE B i
Lange Ziel- Codes
markenname (Zei- | [Bytes]
chen)
Stringldnge Linge des gelesenen 4 Signed Integer X A 2
(Bytes) Codes
Lange Ziel- [Bytes]
markenname
(Bytes)
Lange Zielmarken-
ID (Bytes)
Seite 270 Vision-Sensor SBSA/SBSX | 23438121 | DE | 09/2021




Vision-Sensor Kommunikationshandbuch

FESTO

<PAYLOAD> Identifikation

Wert

Beschreibung

Linge
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Stringvergleich

Uberpriifung des Inhaltes
der gelesenen Infor-
mationen. Die Uber-
priifung des Inhaltes der
gelesenen Informationen
erfolgt auf Basis von
reguldren Ausdriicken
(siehe Detektor
Datacode, Reiter Refe-
renzstring)

BOOL

gk A

Abgeschnitten

Code komplett oder abge-
schnitten

0: Code komplett

1: Code abgeschnitten

BOOL

I Ex: A

Identifikation - Qualitat

<PAYLOAD> Identifikation - Qualitdt

Wert

Beschreibung

Lange
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Qualitat -
Gesamt

Ausgabe aller Q-

Parameter. Abhén-
gig von gewdhltem
Codetyp und Norm.

je 1 Byte pro
Wert; getrennt
durch ange-
gebenes Trenn-
zeichen

Bei 2D

Code Parameter
Q9 (Mean light):
1.3

Unsigned Char;
bei 2D Code Q9

(Meanlight) Unsi-

gned Short

g
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<PAYLOAD> Identifikation - Qualitdt

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Qualitat - Ein- | Ausgabe der Einzel- |1 Unsigned Char; Il Lﬂ
zel Qualitatswerte: Aus- bei 2D Code Q9
wahl Q1-Q24 abhan- (Meanlight) Unsi-
gig von gewdhltem gned Short
Codetyp und Norm.
Ziffern: 1-4
Buchstaben: A-F
Min. Qualitat Priifung, ob die mini-| 4 Unsigned Int A
mal geforderte Qua-
litat erreicht wurde
Farbe
<PAYLOAD> Farbe
Ldnge
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Farbwert: Wert fiir Farb- 4 Signed Integer g;‘é —]
parameter
e Rot, Griin,
Blau
» Farbton,
Sattigung,
Helligkeit
e Luminanz,
A B
Farbabstand Abstand der aktu- 4 Signed Integer —
ellen Farbe gegen-
iber der
eingelernten Farbe
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Zéhlen / Anzahl

<PAYLOAD> Z&hlen / Anzahl

Wert

Beschreibung

Lange
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Anzahl Objekte

Anzahl der gefun-
denen Objekte
[Stiick]

Signed Integer

O*Ce

Anzahl giiltiger
Objekte

Anzahl der gefun-
denen, giiltigen
Objekte [Stiick]

Signed Integer

oL .

Anzahl Such-
streifen

Anzahl der par-
allelen Suchstreifen
in die, die Breite des
Suchbereichs auf-
geteilt wird.

[Stiick]

Signed Integer

!1 (nur Kanten-

antastung)

E

Anzahl giiltige
Suchstreifen

Uberpriifung ob die
Anzahl der gefun-
denen Suchstreifen
innerhalb eines vor-
gegebenen Bereichs
liegt.

[Gut/schlecht oder
Stiick]

Signed Integer

!1 (nur Kanten-

antastung)

Ergebnisvektor

Vektor, der das
Ergebnis (1/0) der
gefundenen Instan-
zen enthalt

BOOL

O

Zu viele BLOBs

BOOL
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Lange
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Skalierung

Ausgabe des Ska-
lierungsbereichs
1/1000. Innerhalb des
Skalierungsbereichs
werden vergrofierte
oder verkleinerte
Objekte erkannt.
Wertebereich 0,5 ... 2

Signed Integer

!I! (nur Kontur-

vergleich)

Exzentrizitat

Numerische Exzen-
trizitat
Wertebereich 0,0 ...
1,0

Signed Integer

Sicherheit

Ausgabe der Sicher-
heitswerte der ein-
zelnen Zeichen. Der
Sicherheitswert gibt
an, wie zuverldssig der
Leser ein Zeichen
bewerten konnte.
Wertebereich von O ...
100 [%]

Signed Integer

Referenzstring
getroffen

Ubereinstimmung des
ausgegebenen Strings
mit dem Refe-
renzstring.

BOOL

Kontrast

Kontrast des Codes
Wertebereich von O -
100 [%]

Signed Integer

Korrektur

Anzahl der durch die
Fehlerkorrekturen kor-

rigierte Module
[Stiick]

Signed Integer
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Linge
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Konturlange

Anzahl der Pixel der
duferen Kontur,
1/1000 [Pixel]

Signed Integer

Kompaktheit

Kompaktheit des
BLOBs, (Kreis =1,
andere »1) Je stérker
die Form des BLOB
vom Kreis abweicht,
desto grofier wird der

Wert der Kompaktheit.

Signed Integer

Schwerpunkt X

X-Koordinate des
Schwerpunkts,
1/1000

Signed Integer

Schwerpunkt Y

Y-Koordinate des
Schwerpunkts,
1/1000

Signed Integer

Grauwert,
mittlerer

Mittlerer Grauwert
aller Pixel, die zum
BLOB gehoren.

Signed Integer

Schaltschwelle
min.

Untere Schaltschwelle
fiir die Binarisierung
der Objekte. 0...255

Signed Integer

Schaltschwelle
max.

Obere Schaltschwelle
fiir die Binarisierung
der Objekte. 0...255

Signed Integer

Schaltschwelle
invertiert

Gibt an, ob der
Bereich Min <-> Max
invertiert ist.

P: invertiert

F: nicht invertiert

Unsigned Char
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<PAYLOAD> Erweitert

Wert

Beschreibung

Linge
BINAR
[Byte]

Datentyp

Verfiigbar fiir

Abweichung,
innen

Liefert die groBte
Abweichung zwischen
der BLOB-Kontur und
der Kontur des geo-
metrischen Elements
(Abweichung in den
gefitteten Kreis hin-
ein).

[Kundeneinheit]

Signed Integer

Abweichung,
auen

Liefert den groBten
Abstand zwischen der
BLOB-Kontur und der
Kontur der geo-
metrischen Form
(Abweichung aus dem
gefitteten Kreis her-
aus).

[Kundeneinheit]

Signed Integer

Abweichung, mitt-
lere

Liefert den Mittelwert
des Betrags aller
Innen- und Auf3en-
abweichungen zwi-
schen der BLOB-
Kontur und der Kontur
der geometrischen
Form.

Signed Integer

Achsenverhaltnis

Verhaltnis der langen
zur kurzen Achse (a/b)

Signed Integer

Bauch / Riicken,
Flache

Bauch- / Riicken-Lage,
Basis: Flache, Unter-
scheidung der Lage
durch Vorzeichen,
1/1000

Signed Integer

Ergebnis Index

Listenindex

Signed Integer
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<PAYLOAD> Erweitert

Lange
Wert Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Suchstreifen Berechneter Abstand | 4 Signed Integer F
Distanz [Kundeneinheit] /
1000 pro Such-
streifen-Paar
<CHKSUM»
Ldnge
Parameter Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Prifsumme XOR-Priifsumme tber | 1 Unsigned Int Alle Typen
alle Bytes im Tele-
gramm. Wird als letz-
tes Byte {ibertragen.
<TRAILER>
Ldnge
Parameter Beschreibung BINAR Datentyp Verfiigbar fiir
[Byte]
Nachspann Zeichen, die am Ende | 0... 8 Unsigned Int Alle Typen
der Zeichenfolge ein-
gefligt werden
O HINWEIS:

1

Wenn keine Kalibrierung ausgefiihrt wurde, beziehen sich alle Werte auf Pixel.

** Detektor Messschieber: Abhdngig von der gewdhlten Abstandsart. "Kleinster / GroBter gegen-
iberliegender Abstand" = Vektor mit zwei Elementen [min; max].

Alle detektorspezifischen Daten mit Nachkommastellen werden als ganze Zahlen (mit 1000 mul-
tipliziert) Gibertragen und miissen nach Datenempfang deshalb durch 1000 geteilt werden. Die
Werte werden im Format ,,Big Endian" tibertragen.

Beispiel: ,,Score" Werte (BINAR Protokoll)
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In Vision Sensor Configuration Studio/Vision Sensor Visualisation Studio wird ,,Score" = 35 ange-
zeigt.

Via Ethernet werden dann z.B. folgende vier Bytes empfangen: 000,000,139,115

Formel zu Umrechnung: (Byte4*256 + Byte3) *65536 + Byte2*256 + Byte1 = Value

Da Big Endian (vom Sensor) geschickt wird, gilt:

000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, 115 = LoByte

(0*256 + 0) * 65536 + (139 * 256) + 115 = 35699 / 1000 = 35,699 (= echter Score Wert).
Winkelangaben bzw. andere negative Zahlen werden im Zweierkomplement dargestellt.
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