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« Handbuch auf SensoPart Homepage

sensopart.com/de/download,viewcategory/34-vision-sensoren-systeme

® Downloads - Vision-Sensor... LI

Bitte melden Sie sich an oder
registrieren Sie sich fiir unsere
geschutzten Downloads:

E-Mail

Passwort

Passwort vergessen?

Registrieren Sie sich einfach und
Kostenlos, um unsere Passwort-
geschiitzten Software-Downloads
herunterzuladen.

Registrieren

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

(4 SENSEPART

Home | EPLAN

Frodukte ‘ i [ ‘ Support

Vision Sensor Einstellungen

~ & | | Suchen.

halt noch kein Produkt

Merkzettel: en

» Ubersicht

Vision-Sensoren & -Systeme

Archiv
Dateien: 6

T Anleitung zur Handhabung des VISOR® mit dem
Profibus Plugadapter

=

_ﬂj Dokumentation VISOR® V1.22

. Eyesight Benutzerhandbuch

. Evesight v10/v20 Installationsanieitung
T 10-Box Vision

7. vision Viewer CE

7 VISOR® Instalationsanleitung

7. VISOR® Benutzerhandbuch

. VISOR® Solar User Manual (en)

Zurick

(D SENSOPART

VISOR® Benutzerhandbuch
VISOR® user manual
Manuel d‘utilisation VISOR®

.

&, Dovnload (Multiingual

&, Dovmload (Multiingual,

& Dovload (Deutsch, 3.4
& Dovmioad (Deutsch, 3.
& Dovmload (Muitiingual,
& Dovnload (Deutsch, 2.0

&, Dovnload (Multiingual

&, Dovmload (Deutsch, 25,

&, Downioad (uuttiingual
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Vision Sensor Einstellungen

 VISORP® Vision Sensor Software starten und Vision Sensor auswahlen

a SensoFind - VISOR Vision Sensor
Datei  Einstellungen  Hilfe
=B ¢
aktive Sensoren

IP-Adresse

yourname

Sensorname

Hardware Sensortyp

Mode Her

Variai Version
Robotic

] [

sensoren fir Simulationsbetrieb

Sensortyp Hardware Variante Version

1|%  Allround V20 ~ | Professional 1.23.3.1 h.d

2|9  Color W20C ¥ | Advanced 1.23.3.1 h

3|9 Objekt V20 ¥ | Advanced 1.23.3.1 h.d

4|2 Code Leser V20 ¥ | Professional 1.23.3.1 h

5|9 Raebotic V20 ¥ | Advanced 1.23.3.1 h.d

6|2  Solar V20 ¥ | Advanced 123.3.1 b

Aktiven Sensor hinzufiigen Favoriten

IP Adresse v] [ Hinzufiigen l Optionen s

Finden ] [ Konfigurieren ] [ Anzeigen l [ Einstellungen

(@ SENSOPART

Aktive Sensoren

In der Auswahlliste Aktive Sensoren werden
die im Netzwerk verfigbaren Sensoren

angezsigt.

Konfigurieren eines angeschlossenen
Sensors (Aufruf von SensoConfig)

Anzeigen von Bild- und Ergebnisdaten
(Aufruf von SensoView)

Bedeutung der angezeigten Parameter

Parameter

IP-Adresse
Hardware

Sensortyp

Variznte
Version
Mode

Sensorname
Hersteller
Mac-Adresse
Subnetz-
Maske
Gatevay

DHCE
Betriebssystam

Betriebssystem
Version

Bedeutung

IP- Adresse des Sensors
im Netzwerl:

Hardvare Version (V10,
V20, ..)

Sensortyp (Objekt, Color,
Code Leser, o.3.)

Sensor-Variante (Advanced
..)

Firmware-Version

Betriebsart (Run, Config
oder Offline]

Name des Sensors

Name des Herstellers
Mac-Adresse des Sensors

Subnetzmaske des
Sensors

Standard Gatevay
DHCP aktiv / inaktiv
Art des Betrisbssystems

Version des
Betrisbssystens

Blsttform =.B. VISOR®
Hardware Hardvare Version
RAM RAM Grabe
Flash Flash Grale
Hinweis: =
l [ Drucken

] [ Startseite H Zurlick ” Vor

IP Adresse (PC) 10.226.22.226

Subnetz-Maske 255.255.255.255

PC hat mehrere Netzwerk-Adapter
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Vision Sensor Einstellungen

 Bildeinstellungen vornehmen und Triggermodus auf Trigger stellen

Q SensoConfig - Robotic

Datei Ansicht Optionen  Hilfe

fogd-m8ljliwo 2

— O X

(4 SENSOPART

Bedienschritte R\\‘ e " Hilfe Ergebnis Statistik
i B
Trigger / Bildaktualisierung M
Lagenachfihrung
. HAE )
—_— o ® L] PY L] "' ® ® b * ® ° Wihlen Sie in den Job-Einstellungen im Reiter ,Bildaufnahme" den gewiinschten Trigger-Madus:
e_©O
e _o 8 @ e Parameter Funktion
a0 .
e 0o 0o _S_8 8 8 Getriggert Betrieb mit extemem Trigger oder Button ,Trigger” auf der SensoConfig-Oberflache
- e_o & 860 Betrieb mit automatisch laufendem Selbsttrigger; der Sensor liefert Bilder/
eco,e et
Ergebnis L] P o e L] ° ® e e 8 =i e e e e o e e
e _o_o_ 0 0 8. Wahlen Sie mit den Schaltfischen im Bareich Trigger/ Sildaktualisizrung in welcher Form Bilder vam
e _O0 9 -0
. L] . L] 2% "8 "0 Sanzor galisfart verden sollen:
............. Parameter  Funktion
o ° [ ] . Aufnahme eines Einzelbilds, Bildaufnahme erfolgt einmalig bei:
§ - ® ® ® o ® ® o 1. Trigger Modus = Getriggert: Erstemn externem Triggersignal oder mit dem Button .
Trigger / Bildaktualisierung ° ® o o ® ® Einzelbild Trigger" auf der SenscConfig- Oberflache
Y Y ° o Y o ® 2. Trigger Modus = Freilauf: Erstem Klick auf Button ,Einzelbild" auf der SensoConfig-
azslbild Y ° ® ® ® ® Oberflache (Wichtig 2.B. im Einricht-Betrieb)
Trigger — [ ] . (] . . . . Kontinuierliche Lieferung von Bildern, Bildaufnahme erfolgt fortlaufend bei:
Kontinuierlich 1. Trigger Modus = Getriggert: Jedem externen Trigger oder bei jedem Klick auf den
Kontinuierlich Button ,Trigger” auf der SensoConfig- Oberflache
2. Trigger Modus = Freilauf: Kontinuierlich durch interne Selbsttiggerung mit maximaler v
Verbindungsmodus z b
Fit - 4 > L
. (]
o= iz Startseite ] l Zuriick ] [ Vor ] l Drucken
Job Manager
Name Beschreibung Autor Erstellt Geandert Bildaufnahme | Vorverarbeitung ] Kalibrierung ] Zykluszeit ]
1|Job1 Basisjob L Siilail s1oiatl Aufidsung Verschlusszeit Quadranten
SXGA (1280x1024), = 0000
Q9
Dynamik Verstérkung Interne Beleuchtung
Linear - [ 1.00 }%] [Ein > ]
Triggermodus Externe Beleuchtung
@ Trigger T -
Freilauf
Neu l [ Offnen ] [ Speichern ] [ Léschen ] [ Alle laschen l
Modus: Config ‘ Mame: yourname | ‘ Aktiver Job: 1, Jobl Zykluszeit: (nfa) ‘ Flash: 0.3kB/40.5MB ‘ X:0Y:0L:0 | DOUT @ @ @ @ @ @
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« Kalibrierplatte (Roboter) auswahlen

(@ SENSOPART

ED
¢ 9
7l
| |

@- e8| 2

Hife | Ergebris | statistic

=,

o
Reiter Kalibrierung i
Lagenachfiihrung
Die dient zur | won (Pixel) in (z.8. millimater).
Detektoren Bei Nutzung diesar Funktion, werden alle Koordinatensusgaben (Positionen und Messergebnissa) in der
gewahlten Einhait berechnat und ausgegeben.
Kalibriermethode auswahlen
Die Kalibriermethoden werden nach zvei Anwendungsgebieten unterschisden; "Messen’ und "Roboter’.
Bidaufnshme | Vorverarbeiung | Kalbrienng | Zykuszet
Kalbriemetrose
® Kere Echeit
Trigger / Bidaktuaiisierung T [reter ) 2
Erzebid Kaibrerpite (Messer)
Trigger Kalbrerpiatie Reboter
Kontinierlih e ket
Furkipoariste (looter)
Verbindungsmodus =]
Fit 3 4 » » L
© - G :
e S Startseite I Zuriick. ][ Var [ Drucken
Job Manager
Name Beschreibung  Autor Erstellt | Geandert Bideufnzhme | Vorverarbeiting | @ Kalbrierung | Zykuszeit
1/30b1 Basisjob Autor 30.01.201.. 30.01201
Kalibriermethode
= Erheit
Skalerung (Messer) Milmeter (nm) | $
eu | ofnen || spechen || Loschen || Alelsschen =

Modus: Config | Name: yourname Aktiver Job: 1, Job1 Zykuszeit: (n/a)

Flash: 0.3kB/40.5MB | X:0 Y:01:0 | DOUT @ @ @ @ @ @

Vision Sensor Einstellungen

® SensoConfig - Robotic

Datei  Ansicht Optionen  Hife

@-melee e

§ W
: 4
-

LsV)

( SENSOPART

New || oOffien || spechem |[ toschen || aleloschen

Modus: Config | Name: yourname Aktiver Job: 1, Job1

s (e Hife | Ergebnis | Statistk
F- :
Job
Kalibriermethode Kalibrierplatte (Roboter) ]
Lagenachfiirung
o 9 o _ 8 8 @0 ) e . )
° ® ® o ® [ ] Die Kalibriermethode "Kalibrierplatte (Roboter)” dient der Bestimmung absoluter Positionan in
Detektoren e 0 ® ® o ® o Weltkoordinaten (z.B. mm). Dies geschisht Gber die Bildaufnahme der Kalibrierplatte und dem Einlernen
[} -] [ ] ® o [ ] der vier Referenzmarken. Mit dem Einlernen der Refarenzmarken wird die Transformation ins absolute
0%c°%e%statat s e B T
o_8 8 D S
$%0%0 9 i miuc L stmtorms | rertenn | * i | v
o.o.o.o.o.o ® e
ce®e’s i e r— (L
o _o_©o_o0 _ 8 5 8 i
............. stare ealboenrg Purkt tsten
9 @ ° -] s ] ° L] °
Trigger / Bildaktualisierung ® ® ° ® L o o o )
et e _ o _o_O0_o_0_ o <
Trigger ...'.... . ..
Kontierich b e
Abbildung: Kalibriermethode Kalibrierplatte (Roboter)
Verbindungsmodus Ablauf der i mit der " i (Roboter]”
4 » R
Startseite I Zuriick I Vor I Drucken
Job Manager
Name Beschreibung  Autor Erstellt hme | Vorverarbeitng | © Kalbrierung | Zykluszeit |
1 Jobl Basisjob Autor 30.01.201.. 3001201 ]
’ Kaibrierplatte ¥ |Referenzmarien
lCahbrahnr\ plate 15%13 200mm ¢ ¥ ] [ ibris ]
Welt X Welt Y
1 -135.00 mm -53.00 mm
[ Starte , ] PUnkt testen | 2 125,00 mm 53.00mm
3 -135.00mm 53,00 mm
4/135.00mm 53.00 mm

Zykluszeit: (nfa)

Flash: 0.3kB /40.5MB | X:0Y:01:0 | DOUT @ @ @ @ @ @
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* Neuer Detektor anlegen und Kontur auswahlen

- o x

F-oellese 2 (® SENSOPART

g

N g X
3 \\_\ o 1
Job - R N [«]
Bedienschritt Detektoren W
Lagenachfihrung P
Nachstes Thema: Erstellen un earbeiten von Detektoren
o 80 Py e h h Erstell d Bearbei Detek
Detektoren [ [ ] ° ® e
L ® o ) o (] [ ] Jader Job bainhaltet einen oder mehrare Profschritta (Dataktoran), die Sie hier definieren kénnan. Durch
I Ausgabe I ® o o ® ) anklirlean dar acha "NDataktor” oder der Schaltflache "Neu" unter der Detektorliste &ffnet sich ain
™ Y ® ® [ ] 5 % gbaren Detektoren. Die entsprechenden Einstellbareiche werden grafisch
Ergebris ® o ® ® ® : Bliter Lage und GréBe dargestellt. Hun die Rahmen und die Paramater
e Y ] [ ] ® nstellan.
[ ] [ ] \ verfiighare Detektortypen
. [ ] » ® . e_0 o ° o derv i Rahmen im Bild siehe Kapitel: Such- und
[ ] e e ° ® ° [ ] e [ ] ° Detektortyp Beschreibung L4
L ] ° [ ] P [ ] ° [ ] 0 ® ° 1 + Mustervergleich Objektsuche anhand von Mustervergleich ? ®
Trigger [ Bildaktualisierung ® ° L] ® L4 o o o L [} l O Kontur Objekte suchen und z&hlen anhand der Knn'
®_©O_0_ 0
E— [ ] 9 [ ] [ ] ® 3] . Kontrast Kontrastvergleich im Suchbereich |
- Kontinierlich e _0_0 6 = fhand von Mustervesgles
4 % Helligkeit Priifen der Helligkeit im gewahlten Bereich
hand der Kontur —
Verbind d b
Erbingungsmacls E] " H B 5 ®  Graustufe Grauwertevergleich im Suchbereich
. Fit >
@ Online Offline -
6| Messschisber  Abstand zwischen Kanten Zuriick l [ Ver ] [ Drucken
7|%. BLOB Z&hlen und Bewerten von Objekten
[ \ [v]
Mame Typ Lagenachfiihrung Abbruch
Kopieren Riicksetzen Léschen Alle Laschen
Modus: Config | Name: yourname Aktiver Job: 1, Jobl Zykluszeit: (nfa) Flash: 13.1kB/40.5MB | X:0Y:0L:0 | DOUT @ @ @ @ @ @
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Tell einlernen

| <] SensoConfig - Robotic

Datei  Ansicht Optionen  Hife

foEd-melle@o 2

m
i
o
T
i
g
7

=

Lagenachfilhrung '
Detektoren

Ausgabe

Ergebnis

Sensor starten

o
=]

(® SENSOPART

Hife | Ergebnis | Statstk |

Reiter Kontur

Im Reiter Kentur kénnen die wichtigsten Parameter zur Konturerkennung singestellt werden.

o | = | Geschwindghsi — = = ]
Schaitschuele Kontur

5000 [of (w000 |3
e (a0 5 [ww 2

Skalerung

Lo [ o 13
Fasitianskontrole

[»

Trigger [ Bildaktualisierung . Aus > Eontur bmm| I
Trigger .
Abbildung: Detektor Kontur. Reiter Kontur
Die rechts unten hellblau eingezeichneten Kanten (kontrastreiche Uberg&nge im Bild) wurden auf Grund ||
Verbindungsmadus der getstigten Parametersinstellungen identifiziert und eingezeichnet. Diese kinnen durch Verdnderung |~
: . 25% 2 e e ][]
4 @R ® @z [ Startseite ] [ Zurtick ] [ or ] [ Drucken
Detektor einrichten
Hame Typ Lagenachfiihrung Kontur ‘ Konturoptimierung I Geschwindighkeit ] Ergebnisoffset ] Mehrfacherkennung 1
1 Detektor1 @ Kontur R4 Schaltschwelle [
Winkelbereich ﬂm‘s
-130,00° IZ]' 1s0.00° = B
Skalierung
o0 [
[
Positionskontrolle
Aus s Kontur bearbeiten E]
Meu ] [ Kopieren ] [ Riicksetzen ] [ Liischen ] [ Alle Lischen ]

Modus: Config | Mame: yourname | Aktiver Job: 1, Job1

Zykluszeit: (nfa) |F\ash: 19.2kE,f40.5MB|!:0\":OI:0|DOUT @ @ @ @ @ @
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« Mehrfacherkennung anwahlen — ,nur gultige Kandidaten ausgeben® anwahlen

g SensoConfig - Rebotic

- [m| X
Datei  Ansicht Optionen  Hilfe
=T
fog@-wellido 2 (® SENSOPART
Bedienschritte ' . Hife | Ergebnis | Statistk |
Job . r
Reiter Mehrfacherkennung Tl
Lagenachfiihrung
Die Mehrfacherkennung identifiziert Objekte, deren Kontur mit der eingelernten Kontur dbereinstimmt.
Detektoren Dabei werden maximal so viele Objekte identifiziert und ausgegeben, wie im Parameter ,Masx. Anzahl
Objekte™ angegeben werden. Die Ausgabe der Objektergebnisse wird nach eingestelltem Kriterium in
. absteigander oder aufsteigander Reihenfolgs sortiert.
— . - N
Cre—
Sensor starten
5 Sarterkriterr
Manx. AnzaHl Objekte L m <
(10 = Scare :
Anzshl gidtiger Objekte
Trigger / Bildaktualisierung . [1 = -|  Sorbierrehenfolge
= = Abstegend =
| Nur giltige Kandidaten & en
Kontinuierlich e ==
Verbindungsmodus Abbildung: Detektor Kontur, Reiter Mehrfacherkennung z
i . 25% B e e e ]
o [
@ i ) [ Startseite ] [ Zuriick ] [ Vor ] [ Drucken
Detektor einrichten
Name Typ Lagenachfiihrung Kontur ] Konturoptimierung ] Geschwindigkeit ] Ergebnisoffset | Mehrfacherkennung
1 |Detektor1 @ Kontur R « Mehrfacherkennung
Max. Anzahl Objekte [Scrﬁerkriterium l
[ Score ]
(o [3] :
Anzahl giiltiger Objekte Sortierreihenfolge
[0 '%I [10 :] [Absbewgend S
+| Mur giiltige Kandidaten ausgeben
Neu l [ Kopieren ] [ Riicksetzen ] [ Léschen ] [ Alle Léschen ] S =
Modus: Config | Name: yourname ‘ | Aktiver Job: 1, Job1 | Zykluszeit: (nfa) | Flash: 19.2kB 40.5MB | X:0Y:01:0 ‘ DouUT @ @ @ @ @ @
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« Datenausgabe einstellen

® SensoConfig - Robotic Vaorspann [ Ox28 0x30 0x30 0x32 020 0x__ Ox_ 0Ox_ ]

Ergebnis

Sensor starten

Ubersicht Telegramme:

EtherNetIP, Anhang

Konfiguration der Datenausgabe fur die seriellen Schnittstellen RS422 und Ethernet sovie far die
Archivierung in .csv-Dateien. Hier kinnen samtliche Einstellungen, welche Ergebnisdaten vom VISOR®
iber die zuvor susgevahlte und sktivierte Schnittstelle ausgegeben werden sollen, getroffen werden.

Datei  Ansicht Optionen  Hife

e E d-0 @ @ B EP e Machspann [UHZ'EI Ox0A 0x0D Ox__ Ox_ Ox_ O Ox__ ]
Bedienschritte Hife | Ergebris | stmtistic |

) Trennzeichen [ Ox3A 0x_ Ox_ Ox_ Ox__

Reiter Datenausgabe

T Telegrammende [D}(_ Ox__ Ox__ Ox__ ] [ﬁexadezimal = ]

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

Trigger { Bildaktualisierung . femm—
e =
Trigger S Commns  Cremae | Do
N | rmept ey A
e s i
Verbindungsmodus
sowe Oome | Ll lle]r In]mI L] | - [ owm .
Detektorspezifische Nutzdaten
Ausgabe einrichten
belegung | AL sle | Schoittstelen | Zeitsteuerung | Datenausgebe | Bidibertragung | Archivierung | Aktiv | Detektor Wert Min. Lénge Anz. Ergebniss
Vorspamn (028 030 030 032 02 Ox_x_0x_ ) Detektorspezifische Mutzdaten e .
Nachspann | 0x29 Dx0A Dx0D Ox__0x__0%__Ox__0x__ | FEEEETE e L [f] 1 "( Detektorl Anzahl gultlger Db_]EktE u]
Trennzeichen 1] W Detektort | Anzshi giltiger Objekte 0 C_- 2% Detektorl Ergebnis W] 0
Telegrammende [ox__x__0x__0x_ | (¢ il 2| [+ Detektorl | Ergebnis 0 ] d
Gewahlte Felder ForrrE Statusbyte 3| |Detektors |Pos.X ° 0 E 3| |« Detektorl Pos, X i} 0
4 ¥ Detektor 1 Pos. Y 0 L]
Detektorergebnisse Digitalausgange Log. Ausginge dm  mrea e = = 4 .( Detektor 1 Pos. Y i a
Ausfihrungszeit Aktver Job Prifsunme '
P — 5 v Detektor 1 Winkel 0 0
Modus: Config ‘ = e ‘ ‘Akhuar Job: 1, Jobl Zyuszeit: (n/a) Flash: 13.3kB/40.5MB | X:0Y:01:0 | or @ @ O © © O
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Schnittstelle einstellen

@ SensoConfig - Robotic

Datei  Ansicht Optionen  Hilfe

fogd-celjgdp

e

Einstellungen

., ( SENSOPART
Bedienschritte Hilfe | Ergebnis ] Statistk }
Job ~ ) []
Reiter Schnittstellen F
Lagenachfiihrung
i b —] In diesem Reiter selaktieran und aktivieren Sie die genutzten digitalen Ein- / Ausgange und die
D =] Schnittstellen zur Datenausgabe. In der Spalte .Aktiv" kénnen die Ausgiange und Schnittstellen separat
altiviart oder daaktiviart werden. R
_
— [P —— T e e e pr e =T Peer—— oz
Ergebnis Ensithngl  Logsce usginge Akt
e y
] [z
[
v
[Ddwamzenng * E
Trigger / Bildaktualisierung
Abbildung: Ausgabe, Reiter Schnittstellen
Parameter Funktion
Kontinuierlich Interne I/O Auswahl der Funktion der internen I/0: PNP ader NPN
RS42Z zur Datenausgabe mit Auswahl der Datendbertragungsrate. [
Verbindungsmodus Al Eandiste) Grundeinstellungen: 8 Datenbits, 1 Stopbit, keine Paritat. Ad
i . 25% 5 e e [
S ® @z [ Startseite ] [ Zuriick l [ Vor ] [ Drucken
Ausgabe einrichten
| ——
Pinbelegung 1 Ausgangssigrl:\e | Schnittstellen | Zeitsb‘:erung ] Datenausgabe 1 Bildibertragung ] Archivierung ]
Mame Einstellung 1 Einstellung 2 Einstellung 3 Logische Ausgénge Aktiv
1 Interne Ij0 BT =] <
2| Seriel [Rs422 + | 15200Bd EET B )
3 | Externe IfO Erweiterung Tt
4 |Ethernet (In)2006 3] (oubz005  |%] o B
5 | Etherlet/IP T f
6 | PROFINET
7 | sensoView Bild und Einzeichnung B <
8 | SensoWeb
Modus: Config | Mame: yourname ‘ | Aktiver Job: 1, Job1

ZyMuszeit: (n/a) Fsh: 19.3k8/%0.508 [xovoro oo @B @ B O @ O

COPYRIGHT © 2018 MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. ALL RIGHTS RESERVED
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Changes for the Better

* Vision Sensor starten

-] SensoConfig - Robotic

Datei  Ansicht Optionen  Hilfe

PTogd-ueljime 2

Bedienschritte
Job
Lagenachfiihrung
Detektoren
Auggabe

Ergebnis

Trigger / Bildaktualisierung

Hilfe | Ergebnis I Statistik I

(@ SENSOPART

Bedienschritt Sensor starten

Bildanzeige
Bedienschritt Ergebnis
Reiter Statistik
Jobausfiihrung starten:

Klicken Sie auf den Button "Sensor starten'.

nichtfliichtig abgelegt und gestartet (Run-Modus).

Mit dieser Funktion kénnen Sie den Sensor in den Run-Modus versetzen und Ihren Job ausfihren.

Der aktive (= in der Auswahlliste markierte) Job wird suf den Sensor Gbertragen, im Sensorspeicher

a

Im Bildfenster werden die gefundenen Merkmale, im Konfigurationsfenster die Prifergebnisse fir den

Einzelbild arstan bzw ausgewshlten Detektor in der Auswahlliste, sovie statistische Paramater angezaigt.
Kontruierich Detektoranzeige wechseln:
Um die Prifargebnisse fir sinen anderen Detaktor als den gerade ausgewshltan anzuzeigan, markieren ||
Verbindungsmodus Sie diesen in der Detektor-Auswahlliste (links unten) oder klicken auf dessen arafische Darstellung im L2
_ - 25% = I4 » L] L2
. O of (] :
B R [ Startseite ] [ Zuriick ] [ Vor ] [ Drucken
Ergebnisse/ Statistik
Ergebnisse Statistik
Detektor Score  Zeit Detektortyp Anzahl Chjekte | 0 Anzahl giltiger Objekte |0 Alle Auswertungen | nfa
1 |Detektorl @ -L0 oms Kontur
Score  Position X [mm] Position Y [mm] Winkel  Skalierung  Delta Pos. X [mm] Delta Pos. Y [i Gutteile nja nja
Schlechtteile nfa nfa
Minimale P
Ausfilhrungszeit na
Maximale P
Ausfiihrungszeit nia
Mittlere
4] [ D 4] [ [v) Ausfiihrungszeit nja
Modus: Run | Name: yourname | | Aktiver Job: 1, Jobl Zykluszeit: (nfa) Flash: 19.3kB /40.5MB | X:0Y:0 L0 | DouT @ @ @ @ @ @
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Robotereinstellungen

« Kommunikationseinstellungen

2 [ _Example-SensoPart

3D Monitor
[ 6 MELFA-Works
4 RC1
2 Simulation
&) RV-4FRLM-D
&8 Operation Panel
& E Program
Spline
il Parameter
=] Parameter List
[ § Movement Parameter
[> & Program Parameter
> & Signal Parameter
2 @ Communication Parametel

= Ele::zorlparameter

[ g Safety Parameter

[ [ Menitor

[ 5% Maintenance
[» &# Board

[ @ MELFA-Works
[ Wy Backup

il >

Help

P Address

Realtime Monitor

Realtime External Command

OPT12 0:Client 192.168.0.30
enver . U
: Server  192.168.0.5

OPT14 1
OPT1S 1:Server 192.168.0.6
OPT16 1:Server 192.168.0.7
OPT17 1:Server 192.168.0.8
OPT18 1:Server 192.168.0.0
OPT10 1:Server 102.168.0.10

2006

10004
10005
10006
10007
10008
10009

(Mo Selectio

OPT12

(Mo Selectio
o Selectio

(Mo

(Mo Selectio

(Mo Selectio

(Mo Selectio

Mone -

0: Client -

192 . 1e8 . 0O . 30

2006
2: Data Link -
1: CR+LF M
comMz -
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Robotereinstellungen

« Einfugen der ,VISORLIB" Bibliothek

=L

Online

Workspace
21 [ _Example-SensoPart

Debug

Tool

[MELFA

i+ Bl MELFA-3D Vision
&> [@ VO Simulator

Output

n and put it on the

1 "FRERERRARISIRIANAINAAN AR
3D Meniter 2i 'Functions for SensoPart Visor Camera
I G MELFA-Works 3 'Version : 1.0A
2 4 RC 4 'Date : 12th December, 2018
| Simulation 5i 'Created by Mitsubishi Elek:c:cic Europe B.V.
[ RV-4FRLM-D 6 EFREERIFRIRIRISERAIRARERIARRARAARARES
8 Operation Panel T
2 [l Program N it ddasddididtadaddsiasdsisatatdsd
ction Visor Co ByVal MComPortc |
D RERRRRIRIRTRIRIRRIRAI TR SRR RIS
75 ction Visor lose (ByVal MComPort) ...|
132 FERRRERRIRTIIRRRRININIIIFIARRINE AN
Spline L T T E L I I TT i TR
[ Parameter ction Visor Te nal (ByVal MComPort, ByVa
> [ Moniter 290; ' FEEEEEIREESSEEAAARIA ARSI
[+ §§ Maintenance |' ‘Iommlr-----—- S ||||.”-_- .
> S8 Board o
[ 6 MELFA-Works Position
4y Back
e e

1 x

Properties
Online Program

MName TST

Comment

Date 19/01/30 14:32:15
Protect Mene

Line 21

Position ]

Size 1114

Cycle Count 0

Cycle Time 0

Cyele Time(AV( O
Operation Time 0

TR |
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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

HIt
EndIf

EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE
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« Teachen der Kalibrierpositionen

PCalibPos(1) PCalibPos(2)

[ \

.8 08080 S S OERSDS
80 80 808P e e N
SO0 S®PSESESOOOS
* 80 0SS SN SERSOPN
C B B BN BN B B B N BN BN BN BN B N
* 0" ¢80 0B O00ES e RS
* e 08000 ESESSS
" 80800 EE RSN
UL B B BN O B B R B BN R BN N
L B BN BN R BN BN BN OBE BN BN B - -
® 000 ® ® """ SO DRSS
*® 20O ¢SS SSEDSTSORSS
L BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN BN N

4

\

PCalibPos(3) PCalibPos(4)

Roboter an Teachposition 1 (PCalibPos(1))
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« Kalibrierprogramm im Roboter starten
« Kalibrierung kann tberprift werden:

@ SensoConfig - Robotic - O x

Datei  Ansicht Optionen  Hife

Pog@-ma)@d@ e 2

| .\ :
T |

T

(I SENSOPART

Hife | Ergebnis | Statistk |

-

Reiter Kalibrierung

Die Kalibrierung dient zur Umrechnung von Bild-Koordinaten (Pixel) in Welt-Koordinaten (z.B. Millimeter). [ |
Bei Nutzung dieser Funktion, werden alle Koordinatenausgaben (Positionan und Messergebnisse) in der
gewdhlten Einheit berechnet und ausgegeben.

Kalibriermethode auswihlen

Die Kalibriermethoden werden nach zwei Anwendungsgebieten unterschieden: "Messen” und "Robotar”.

s 0 eeseRas

[ ]
[ ]
]
L
[ ]
[ ]
*
-
L]
]
L ]

Zyiduszet
Kaltriermethods /
@ Kene Enheit =
Trigger [ Bildaktualisierung Skederinyg fezen] [ Mitmeter e 3|

e
Trigger wablwrierpiaty ter
e
Puritpaariiste (Roboter)
Verbindungsmodus |
-] o ][ ][
- TR Ttz Startseite Vor ] [ Drucken
Job einrichten
Name Beschreibung ~ Autor Erstellt  Gedindert e I;I(alibriarung zyfsaeit |
1|Job1 Basisjob Autor 30.01.201... 31.01.201.
B Kalibrierplatte « Referenzmarken
[Cahbrancn plate 15x%13 200mm ¢ ¥ ] [ Kalibrierparameter ]
Welt X Welt Y
1/453.57mm 72,18 mm
[ Starte Kalibrierung ] [ Punkt testen ] 2 453,07 mm 343.50 mm
3 | 347,46 mm 73.86 mm
4 | 346.90 mm 343.82 mm
: >
Neu ] [ Offnen ] [ Speichern ] [ Laschen ] [ Alle lgschen

o000 0

Modus: Config | Name: yourname Aktiver Job: 1, Job1 Zykluszeit: (n/a) Flash: 19.3kB/40.5MB | X:0Y:0L:0 | DOUT 12

LED:

Grun : Kalibrierung giltig : Punkte exakt
Gelb : Kalibrierung gultig : Punkte nicht exakt
Rot : Keine gultige Kalibrierung

Positionen stimmen mit
Roboterkalibrierpositionen
uberein?
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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) ' Offnen 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 ibernehmen (Z-Hohe, 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) ' SchlieBen des Com Ports
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o} SensoConfig - Robotic

» Funktion um den Job iiber den Namen zu wechseln fogd-ZellBs o ?
Visor_JobChangeByName(<Com Port>, <Job Name>) —
Bsp.:

MTemp = Visor_JobChangeByName(2, ,Job1")

Lagenachfiihrung

Detektoren

Ergebnis

]
[ ]
[ ]
[ Ausgabe ]
[ J
[ ]

Sensor starten

Trigger [ Bildaktualisierung

Einzelbild
Kontinuierlich

Verbindungsmodus | l

[4]
come | Ee___EJ e ][> ][>

Trigger

* Funktion um den Job Uber die Nummer zu wechseln
Visor_JobChangeByNumber(<Com Port>, <Job Nummer>)

B S . Beschreibung Autor Erstellt Gedndert Bildaufnahn
p L] 1ob1 Basisjob Autor 30.01.201... 31.01.201.. .
Aufidsung

MTemp = Visor_JobChangeByNumber(2, MJobNumber) e e | e

(@) Online

Dynamik
Linear
Triggermodt
® Trigger
= ] N - ) Freilauf
Meu H Offnen l [ Speichern l [ Laschen l [ Alle laschen l
Modus: Config | MName: yourname | | Aktiver Job: 1, Job1
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