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Anbindung

SensoPart VISOR®

MELFA Roboter    
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Aufbau

Switch

Ethernet

RT Toolbox3 VISOR® SensoConfig
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Vision Sensor Einstellungen
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Vision Sensor Einstellungen

• Handbuch auf SensoPart Homepage

https://www.sensopart.com/de/download/finish/34-vision-sensoren-systeme/3911-visor-benutzerhandbuch

https://www.sensopart.com/de/download/finish/34-vision-sensoren-systeme/3911-visor-benutzerhandbuch
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Vision Sensor Einstellungen

• VISOR® Vision Sensor Software starten und Vision Sensor auswählen
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• Bildeinstellungen vornehmen und Triggermodus auf Trigger stellen

Vision Sensor Einstellungen
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Vision Sensor Einstellungen

• Kalibrierplatte (Roboter) auswählen
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• Neuer Detektor anlegen und Kontur auswählen

Vision Sensor Einstellungen
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Vision Sensor Einstellungen

• Teil einlernen
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Vision Sensor Einstellungen

• Mehrfacherkennung anwählen – „nur gültige Kandidaten ausgeben“ anwählen 
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Vision Sensor Einstellungen

• Datenausgabe einstellen
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Vision Sensor Einstellungen

• Schnittstelle einstellen



COPYRIGHT © 2018 MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. ALL RIGHTS RESERVED

Vision Sensor Einstellungen

• Vision Sensor starten
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Robotereinstellungen
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• Kommunikationseinstellungen

Robotereinstellungen
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• Einfügen der „VISORLIB“ Bibliothek

Robotereinstellungen
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Roboterprogrammierung
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• Funktion Visor_Calibrate(<Com Port>, <Feld mit Kalibrierpositionen>)

• Programmbeispiel Kalibrierung:

#Include "VISORLIB"

Dim PCalibPos(4) ' Kalibrierpositionen

'

MTemp = Visor_Calibrate(2, PCalibPos) ' Kalibrierung starten

If MTemp <> 1 Then ' Kalibrierung erfolgreich = 1

Error 9200

Hlt

EndIf

Kalibrierung
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• Teachen der Kalibrierpositionen

Kalibrierung

PCalibPos(1) PCalibPos(2)

PCalibPos(4)PCalibPos(3)

Roboter an Teachposition 1 (PCalibPos(1))
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• Kalibrierprogramm im Roboter starten

• Kalibrierung kann überprüft werden:

Kalibrierung

Positionen stimmen mit 

Roboterkalibrierpositionen

überein?

LED:
Grün : Kalibrierung gültig : Punkte exakt

Gelb : Kalibrierung gültig : Punkte nicht exakt

Rot   : Keine gültige Kalibrierung  
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• Funktion

Visor_GetMultiObjects (<Com Port>, <Anzahl Objekte>, <Positionen der Objekte - Array>)

• Programmbeispiel Objekte suchen und anfahren:
#Include "VISORLIB"

Visor_ComOpen(2) ' Öffnen des Com Ports

MTemp = Visor_GetMultiObjects(2, MPartsFound, PCamPos)

If MPartsFound > 0 Then ' Sind Objekte gefunden worden?

For MCnt=1 To MPartsFound

PPick = PBase ' Basisposition übernehmen (Z-Höhe, Ausrichtung)

PPick.X = PCamPos(MCnt).X

PPick.Y = PCamPos(MCnt).Y

PPick.C = PCamPos(MCnt).C

Mov PPick

'

Mov PPlace

Next

EndIf

Visor_ComClose(2) ' Schließen des Com Ports

Objekte suchen
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• Funktion um den Job über den Namen zu wechseln

Visor_JobChangeByName(<Com Port>, <Job Name>)

Bsp.:

MTemp = Visor_JobChangeByName(2, „Job1“)

• Funktion um den Job über die Nummer zu wechseln

Visor_JobChangeByNumber(<Com Port>, <Job Nummer>)

Bsp.:

MTemp = Visor_JobChangeByNumber(2, MJobNumber)

Weitere Funktionen


