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1 Vorbemerkung

Dieses Dokument beschreibt folgende Arbeiten mit dem 3D-Sensor der Produktfamilie O3D3xx und der
Software ifm Vision Assistant:

e Parametrieren des Sensors (nachfolgend "Gerat" genannt)
e Einrichten der Anwendungen mit dem ifm Vision Assistant

e Uberwachen der Anwendungen mit dem ifm Vision Assistant

Sobald eine Anwendung auf dem Gerat eingerichtet wurde, kann das Gerat ohne den ifm Vision Assistant
betrieben werden.

1.1 Verwendete Symbole

»  Handlungsanweisung
Reaktion, Ergebnis

\%

[...] Bezeichnung von Tasten und Schaltflachen

Bezeichnung von Anzeigetext
Querverweis

Wichtiger Hinweis
Fehlfunktionen oder Stérungen sind bei Nichtbeachtung maglich.

Information
Erganzender Hinweis

=N

1.2 Sicherheitshinweise

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme des Gerats die Bedienungsanleitung. Vergewissern Sie sich, dass sich
das Gerat uneingeschrankt fir die betreffende Anwendung eignet.

Die Missachtung von Anwendungshinweisen oder technischen Angaben kann zu Personen- und/oder
Sachschaden fuhren.

1.3 Weitere Dokumente

e Kurzanleitung
e Bedienungsanleitung

. Die Dokumente sind abrufbar unter:

www.ifm.com
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1.4 Open source information

This product can contain Free Software or Open Source Software from various software developers
which is subject to the following licenses: General Public License version 1, version 2 and version 3
(General Public License version 3 in conjunction with the GNU Compiler Collection Runtime Library
Exception version 3.1), Lesser General Public License version 2.1, Lesser General Public License
version 3, Berkeley Software Distribution ("This product includes software developed by the University of
California, Berkeley and its contributors"), The Academic Free License version 2.1. For the components
subject to the General Public License in their respective versions the following applies:

This program is free software: you can redistribute it and/or modify it under the terms of the GNU General
Public License as published by the Free Software Foundation. If version 1 applies to the software: either
version 1 of the License or (at your option) any later version; if version 2 (or 2.1) applies to the software:
either version 2 (or 2.1) of the License or (at your option) any later version; if version 3 applies to the
software: either version 3 of the License or (at your option) any later version. The following disclaimer

of the software developers applies to the software components that are subject to the General Public
License or the Lesser General Public License in their respective versions: The Free Software is
distributed in the hope that it will be useful, but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied
warranty of MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the GNU General
Public License and the GNU Lesser General Public License for more details.

The responsibility of ifm electronic gmbh for ifm products, in the case of product-specific software,
remains unaffected by the above disclaimer. Please note that the firmware for the ifm products is in some
cases provided free of charge. The price of the ifm products has then to be paid for the respective device
itself (hardware) and not for the firmware. For the latest information on the license agreement for your
product please visit www.ifm.com

For binaries that are licensed under any version of the GNU General Public License (GPL) or the GNU
LGPL you may obtain the complete corresponding source code of the GPL software from us by sending
a written request to: opensource@ifm.com or to ifm electronic gmbh Friedrichstral’e 1, 45128 Essen,
Germany.

We charge €30 for each request. Please write “source for product Y” in the memo line of your payment.
Your request should include (i) the name of the covered binary, (ii) the name and the version number of
the ifm product, (iii) your name and (iv) your return address.

This offer is valid to anyone in receipt of this information.

This offer is valid for at least three years (from the date you received the GLP/LGPL covered code).
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2 Systemvoraussetzungen
2.1 Software

Betriebssystem

e Windows 7 (32/64 bit), Windows 8.1 (32/64 bit), Windows 10 (32/64 bit)
Anwendungssoftware

e ifm Vision Assistant 1.8.23

1 Abweichende Versionen des ifm Vision Assistant enthalten evtl. gednderte oder neue Funktionen,
=) welche in diesem Softwarehandbuch nicht berlcksichtigt werden.

2.2 Hardware und Zubehor

Hardware

e Sensor der O3D3xx-Familie

e PC mit Prozessor des Typs x86 oder x64

e Bildschirm: min. 1024 x 768 Bildpunkte, 32 bit Farbtiefe
Zubehor

e Kabel fur die Netzwerkverbindung (Ethernet) zum Einstellen der Parameter, M12-Stecker/RJ45-
Stecker, 4-polig, z. B. Art. Nr.: E11898 (2 m) oder E12283 (5 m)

Verbindungskabel fir Spannungsversorgung und Prozessanschluss, M12-Buchse, z. B.
Art. Nr. E11950 (8-polig, 2 m, offenes Kabelende). Uber dieses Kabel wird der O3D3xx-Sensor mit der
Spannungsversorgung verbunden.

Netzteil 24 V, 1,6 A, Spitzenstrom mindestens 2,4 A

Montageset (Klemmzylindermontage) zur Montage der Kamera, z. B. Art. Nr. E3D301

Weitere Informationen tber erhaltliches Zubehor finden Sie unter www.ifm.com.

4]
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3 Installation
3.1 Hardware

@ Bei 8-poligen Kabeldosen sind die Adernfarben nicht normiert.

» Die Anschlussbelegung des Gerates und der Kabeldose beachten — Datenblatt.
» Gerat an die Spannungsversorgung anschlief3en.

» Gerat Uber das Netzwerkkabel mit der Ethernet-Schnittstelle des PCs verbinden.

1: Netzteil 24 V

2: Gerat
@ Z Etgernet-Kabel
i - LIy

C )

® ®

< ] Weitere Informationen zum elektrischen Anschluss und zur genauen Pinbelegung — Kurzanleitung
1) oder Bedienungsanleitung.

3.1.1 MaBnahmen zum Verhindern von Mehrfachreflexionen
Bei Messungen von folgenden Objekten kénnen Mehrfachreflexionen auftreten:
e Stark glanzende Oberflachen

e Innenwande von Hohlkérpern (z. B. Schachteln)

e Oberflachen mit geringem Abstand zum Geréat (z. B. Wande)

Mehrfachreflexionen verlangern die Laufzeit des Lichts und tduschen so einen groferen Abstand zum
Gerat vor.

1: Mehrfachreflexion an naher
Oberflache

@ 'W' x @ w V/ Der vorgetauschte Abstand ist

blau dargestellt.

2: Korrekte Installation
» Gerat in ausreichendem Abstand zu Oberflachen installieren.

» Gerat nicht auf eine flache Oberflache legen (z. B. ein Tisch bei Vorflhrungen des Gerates).



ifm Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

3.2 Software (ifm Vision Assistant)

» Datentrager mit der ifm Vision Assistant Software einlegen.
Alternativ: ifm Vision Assistant Software von der ifm-Webseite herunterladen: www.ifm.com

» Zip-Datei "ifmVisionAssistant" auf dem PC in ein geeignetes Verzeichnis legen und entpacken.

» Die Anwendungsdatei "ifmVisionAssistant" starten.

.~ » ifmVisionAssistant V1_1 33 » ifmVisionAssistant » -
Organisieren * In Bibliothek aufnehmen Freigeben fir = Brennen MNeuer Ordner §§§ b j Q
4 - Favoriten Name ° Anderungsdatum Typ GroBe il
| Deskiop | help 22.09.2015 08:43 Dateiordner
/4 Downloads | adtfstreaming_270.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 1790 KB
= Zuletzt besucht 4| capture_replay.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 91 KB
& common.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 339KB =
4] Bibliotheken 4| communication.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 88 KB
1> & Bilder de-DE_cd_startup.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 1KB
b Dokumente de-DE_common.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 33KB
b Musik de-DE_plugin_o3d300.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 116 KB —
» & videos de-DE_plugin_o3mLo.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 79 KB
en-GB_cd_startup.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 1KB
41 Computer en-GB_common.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 26 KB
I & System (C) en-GB_plugin_03d300.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 63 KB
b < Programme (D) en-GB_plugin_o3mLocgm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 33KB
&) gui_controls.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 14.829 KB
> @ Netzwerk | ) ifmVisionAssistant 17.09.2015 10:52 Anwendung 348 KB
4| image_grabber_dshow.dlIl 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 67 KB
%) IPvdDiscoveryClientdll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 51 KB
4| logic_diagram.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 1451 KB
&) msvcp90.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 557 KB -
, 42 Elemente

> Die Start-Bildschirmseite des ifm Vision Assistant wird geoffnet.

» Sollte die Start-Bildschirmseite nach 5-10 Sekunden nicht erscheinen, prifen, ob die Software-
Voraussetzungen erflllt sind und ob die Dateien vollstdndig und korrekt entpackt wurden.
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3.2.1 Befehlszeilenparameter

Mit Befehlszeilenparametern kann das Starten des ifm Vision Assistant beeinflusst werden.

Befehlszeilenparameter verwenden beim Starten des ifm Vision Assistant Uber die Eingabeaufforderung:

» Parameter hinter "ifmVisionAssistant.exe" getrennt durch ein Leerzeichen anfiigen.

> Beispiel: "ifmVisionAssistant.exe -log"

Befehlszeilenparameter verwenden beim Starten des ifm Vision Assistant Uber die grafische

Benutzeroberflache Windows:

» Verknupfung des [ifm Vision Assistant] rechts klicken.

Im Untermen( [Eigenschaften] klicken.

Registerkarte [Verknipfung] klicken.

Leerzeichen gefolgt vom Befehlszeilenparameter einfligen.

>
>
» Feld [Ziel] klicken und Cursor bis zum Ende der Zeile bewegen.
>
>

Schaltflache [OK] klicken.

Die folgenden Befehlszeilenparameter sind verfugbar:

Befehlszeilenparameter

Beschreibung

-disableclosebtn

Deaktiviert die Schaltflache [Beenden] auf der Start-Bildschirmseite.

-log

Erstellt eine Logdatei flr eine detaillierte Fehleranalyse.

Die Logdatei wird in dem folgenden Ordner gespeichert:
"%APPDATA%\ifm electronic\ifmVisionAssistant\logs"

-autoconnect filename.xml

Stellt die Verbindung zu einem Gerat automatisch her. Die Datei
"filename.xml" muss den folgenden XML-Code enthalten:

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
<sensor>
<sensorType>03D3xx</sensorType>
<addressType>IP</addressType>
<name>My sensor</name>
<address>
<ip>192.168.0.69</ip>
<pcic_port>50010</pcic_port>
<web_port>80</web_port>
<mac>00:02:01:21:b9:ee</mac>
</address>
</sensor>

-geometry [screen]:[width]x[height]+[x]+[y]

Stellt die FenstergrofRe und Position des ifm Vision Assistant ein (inkl.
Windows Fensterrahmen). Das Fenster ist mindestens 1024x768 Pixel
groR.

Beispiel: "-geometry 1:1380x768+0+0"
Das Fenster wird auf dem Bildschirm 1 platziert (screen=1).

Die Fenstergrofie wird inkl. Windows Fensterrahmen auf 1380x768
eingestellt (width=1380 und height=768).

Das Fenster wird oben links positioniert (x=0 und y=90).

Bei Angabe von negativen Werten fiir die Fensterposition x und y wird
die gegenliberliegende Ecke als Nullpunkt verwendet. Beispiel:

"+0+0" Fenster links oben
"-0+0" Fenster rechts oben
"+0-0" Fenster links unten
"-0-0" Fenster rechts unten

-frameless

Startet den ifm Vision Assistant ohne den nativen Windows
Fensterrahmen.

10
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4 Start-Bildschirmseite

Auf der Start-Bildschirmseite kdnnen die Grundfunktionen des ifm Vision Assistant ausgewahlt werden.

o0 B , _ & ®

Gerat finden Zuletzt verwendet Wiedergabe Verdrahtung Einstellungen Beenden

Lizenztext) (Systeminformationen) (Kontakt-Informationen)

Grundfunktionen auf der Start-Bildschirmseite:

Symbol Name Funktion Gerat muss
angeschlossen
sein

Gerét finden Verbindung mit dem neu angeschlossenen Gerat. Ja

Sucht nach angeschlossenen Geraten und zeigt eine Auswahlliste der
gefundenen Geréte an (— ,4.1 Gerat finden®).

Zuletzt verwendet | Verbindung mit einem Gerat, das bereits angeschlossen war und ggf. | Ja
schon konfiguriert ist.

Offnet eine Auswabhlliste der Geréte, die schon einmal angeschlossen
waren (— ,4.2 Zuletzt verwendet®).

Wiedergabe Wiedergabe aufgezeichneter Sequenzen (— ,4.3 Wiedergabe®). Nein

Verdrahtung Anzeige der Verdrahtung der Spannungsversorgung. Nein

Die Anzeige dient als Anschlusshilfe bei der Inbetriebnahme
(— ,4.4 Verdrahtung®).

Einstellungen Sprach- und Bildmoduseinstellung der Bedienoberflache Nein
(— ,4.5 Einstellungen®).

Beenden Beenden des ifm Vision Assistant. Nein

® @ e oW o

1
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4.1 Gerat finden

Mit dieser Funktion kann nach angeschlossenen Geraten gesucht oder eine manuelle Verbindung zu
einem angeschlossenen Geréat erstellt werden.
» Sicherstellen, dass Gerat und PC betriebsbereit sind und eine Ethernet-Verbindung besteht.

> Ohne Ethernet-Verbindung, kann nicht auf die Funktionen des Gerates zugegriffen werden.

? Folgende Ports missen offen sein (ggf. Einstellungen der Firewall anpassen):
e UDP: 3321

e TCP/HTTP: 80 und 8080

e TCP: 50010

4.1.1 Direkte Suche

| 2 p klicken.
> Der ifm Vision Assistant sucht Gber Ethernet nach angeschlossenen Geraten.
> Alle gefundenen Geréate werden in einer Auswahlliste angezeigt.

» Schaltflache des gefundenen Gerats klicken, um eine Verbindung herzustellen.

Suche abgeschlossen

Kiicken fiir eine erneute Suche.

Manuelle Verbindung

Hier dicken, um eine IP-Adresse
manuell cinzugeben.

Sensor New sensor

192.168.0.69 - 03D3xx

» Wenn der ifm Vision Assistant ein Gerat nicht automatisch findet:

e Prifen, ob das Gerat korrekt angeschlossen und betriebsbereit ist und [Suche abgeschlossen]
klicken, um erneut zu suchen.

e Das Gerat direkt mit dem PC verbinden, ohne weitere Netzwerkgerate in der Verbindung
(z.B. Router).

e [Manuelle Verbindung] klicken und IP-Adresse manuell eingeben
(— ,4.1.2 Manuelle Verbindung®).

12
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Meldungen nach der direkten Suche:

Meldung Beschreibung

Startet eine neue Suche.

Suche abgeschlossen

Klicken fiir eine erneute Suche.

Manuelle Verbindung

Hier klicken, um eine IP- Adresse
manuell einzugeben.

Ermdglicht die manuelle Eingabe der IP-Adresse (— ,4.1.2 Manuelle Verbindung®).

Sensor New sensor

192.168.0.69 - 03D 3xx dem Verbindungsaufbau®).

Zeigt Informationen wie IP-Adresse und Name des Geréts an.
Verbindet das Gerat und fahrt je nach Anwendungsdaten fort (— ,4.1.3 Optionen nach

bezogen (DHCP), kann dass Gerdt erst
nach einer Wartezeit von 1-2 Minuten

Kein Gerat gefunden Wenn die IP-Adresse automatisch bezogen wird (iber DHCP), kann es 1-2 Minuten
Wird die [P-Adresse automatisch dauern, bis das Gerat verbunden ist und verwendet werden kann.

4.1.2 Manuelle Verbindung

o) Mit der Tastenkombination Strg+C wird der Text einer Meldung in die Zwischenablage kopiert. Das
1 ] funktioniert mit allen im ifm Vision Assistant angezeigten Meldungen.

Falls der ifm Vision Assistant keine automatische Verbindung mit dem Gerat herstellen konnte, kann tUber
die Schaltflache [Manuelle Verbindung] die IP-Adresse manuell eingegeben werden.

> Q klicken.
» [Manuelle Verbindung] klicken.
> Das Fenster "Manuelle Verbindung" wird angezeigt:

Manuelle Verbindung

Geratetyp wahlen
Bitte wahlen ...
03D3XX manuelle Verbindung
03M manuelle Verbindung

03X1XX manuelle Verbindung

» "O3D3XX manuelle Verbindung" auswahlen.

» IP-Adresse des Gerats eingeben (Standard: 192.168.0.69).

Manuelle Verbindung

Gerdtetyp wahlen

03D3XX manuelle Verbindung

IP-Adresse eingeben

3 L AR S

Verbinden

» [Verbinden] klicken.
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51 ® DielP-Adressen von Gerat und PC mit ifm Vision Assistant missen sich im selben
1l Subnetzwerk befinden.

e Soll die IP-Adresse als Gerateadresse beibehalten werden, muss das Gerat nach dem
Einrichtungsvorgang neu gestartet werden (— ,11.1.7 Neustart").
4.1.3 Optionen nach dem Verbindungsaufbau

Wenn die Verbindung zum Gerat erfolgreich aufgebaut wurde, fahrt der ifm Vision Assistant je nach
Zustand des Gerates mit einer der folgenden Optionen fort:

Zustand Option
Keine Anwendung vorhanden Bearbeitungsfenster wird gedffnet (— ,9 Anwendungsverwaltung®).
Aktive Anwendung vorhanden Monitoringfenster wird gedffnet (— ,7 Monitoringfenster®).

Mindestens eine Anwendung ist vorhanden, aber keine | Anwendungsverwaltung wird gedffnet (— ,9 Anwendungsverwaltung®).
Anwendung ist aktiv

Fehler Fehlermeldung wird angezeigt.

Erstkonfiguration — keine Anwendungen vorhanden

Auf einem neuen Gerat sind keine Anwendungen vorhanden. Nach einem Firmware-Update, dem
Zurlcksetzen auf Werkseinstellungen oder dem manuellen Léschen aller Anwendungen sind ebenfalls
keine Anwendungen vorhanden.

Der ifm Vision Assistant 6ffnet automatisch den Einrichtungsassistenten zur Erstellung einer neuen
Anwendung. Der Einrichtungsassistent fihrt den Anwender Schritt fir Schritt durch den kompletten
Konfigurationsprozess (— ,6 Einrichtungsassistent®). Alternativ kann der erweiterte Parametriermodus
gestartet werden (— ,8 Erweiterter Parametriermodus®).

» Um Anwendungen aus einer Datei zu laden, Einrichtungsassistent schlief3en.

» Anwendung importieren (— ,9.4 Anwendung importieren®).

E Der Einrichtungsassistent startet auch, wenn eine neue Anwendung manuell hinzugefligt oder eine
bestehende Anwendung editiert wird.

Aktive Anwendung vorhanden

Wenn eine Anwendung zum Gerat existiert und aktiviert ist, startet der ifm Vision Assistant mit dem
Monitoringfenster (— ,7 Monitoringfenster®). Um Parameter andern zu kénnen, muss die Anwendung
angehalten werden.

Inaktive Anwendung vorhanden

Wenn auf dem Gerat Anwendungen existieren, aber keine davon aktiviert ist, startet der ifm Vision
Assistant mit der Anwendungsverwaltung (— ,9 Anwendungsverwaltung®). Die Anwendungsverwaltung
wird auch gedffnet, wenn z. B. die zuletzt aktivierte Anwendung geldoscht wurde.
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4.2 Zuletzt verwendet

Diese Funktion 6ffnet eine Auswabhlliste der Gerate, die schon einmal angeschlossen waren.

> L;; klicken.

Sensor. New sensor

192.168.0.69 - 03D3xx

Sensor 03D3XX device

172.25.169.249 - 030300

Sensor 030302

Unbekannte IP-Adresse (MAC: ) -
030200

Sensor. New sensor

Unbekannte 1P-Adresse {MAC: ) -

03D300

» Sicherstellen, dass das gewlinschte Gerat Uber Ethernet mit dem PC verbunden oder im Netzwerk

erreichbar ist.

» Geréat in der Auswabhlliste klicken.

> Der ifm Vision Assistant baut eine Verbindung zum Gerat auf (— ,4.1.3 Optionen nach dem

Verbindungsaufbau®).
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4.3 Wiedergabe

Mit dieser Funktion lassen sich zuvor aufgezeichnete Daten ansehen (— ,,7 Monitoringfenster®). Die
Verbindung zu einem Gerét ist nicht erforderlich.

| 2 @ klicken.

» Die gewiinschte Datei auswahlen (*.dat) und [Offnen] klicken.

omen . A e

e & | = ifm electronic » ifmVisionAssistant » capture v capture durchsuchen P

Organisieren = Neuer Ordner =~ O @
| Favoriten ~ | Name Anderungsdatum Typ |
M Desktop 0O3D3XX_2015-08-14_140117.dat 14.08.2015 14:02 DAT-Date|
} Downloads 0O3D3XX_2015-08-14_140422.dat 14.08.2015 14:05 DAT—DateI
<» Zuletztbesucht |= | | 03D3XX _2015-08-14_151940.dat 140820151521 DAT-Date]
o 0O3D3XX_2015- Typ: DAT-Datei 0151315 DAT—DateI
- Bibliotheken GroBe: 72,6 MB
2= Bilder L Anderungsdatum: 14.08.2015 15:21
AL Dokumente
- Musik
g, Videos
Tp— = Kl i | b
Dateiname: 03D3XX_2015-08-14_151940.dat - lDat Dateien (*.dat) V]
| Offnen | l Abbrechen l

> Die Wiedergabe-Bildschirmseite wird angezeigt.

SchlieBen

Pixeleigenschaften
Spalte: 88 | Zeile: 66

z 0917 m

Wiedergabe Optionen

Andere Datei dffnen

03D3XX_2015-09-30_100311.dat
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Optionen auf der Wiedergabe-Bildschirmseite:

Reiter Option / Schaltflache Beschreibung
Wiedergabe Halt die Wiedergabe an.
Optionen l l

Pause

Halt die Wiedergabe an und zeigt das vorherige Bild.

Rickwarts
Halt die Wiedergabe an und zeigt das nachste Bild.
Vorwarts
h‘ Setzt die Wiedergabe fort.
Start
Fortschrittsbalken Zeigt die aktuelle Position in der Aufnahme.

Durch Klicken auf eine Position im Fortschrittsbalken wird die Wiedergabe
am zugehdorigen Bild fortgesetzt.

o Offnet ein Fenster, in dem eine andere Datei ausgewahlt werden kann.
Andere Datei 6ffnen

— ,7.2 Anzeige Optionen*

SchlieRt die Wiedergabe-Bildschirmseite und 6ffnet die Start-
Bildschirmseite.

Anzeige Optionen

SchlieBen

» [Schlieen] klicken, um zur Start-Bildschirmseite zurtickzukehren.

4.4 Verdrahtung

Uber diese Funktion I&sst sich die korrekte Verdrahtung der Spannungsversorgung des 8-poligen
Steckers anzeigen.
| 2 @ klicken.

» Artikel [O3D] auswahlen.
> Nur notwendig, wenn ein Gerat neu ausgewahlt wurde.

Verdrahtung

Bitte Artikel wihlen:

» Schnittstellentyp [8-Polig] auswahlen (nur notwendig, wenn ein Gerat neu ausgewahlt wurde).
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Verdrahtung

Bitte Artikel wihlen:

03D 0O3M

Bitte Schnittstelle wihlen

» Eingabefeld [Artikelnummer] klicken und Verbindungskabel aus Auswahlliste wahlen.

> Die Verdrahtung der Spannungsversorgung des gewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.
Verdrahtung

Bitte Artikel wahlen:

03D 03M

6 Adern 7 Adern 8 Adern 8 Adern

E10976 E20738 E12166 E1123
E10977 E20838 E12167 E11232
E10980 E12168 E11311
E12169 E11807
E12237 E11950
E12238 E12260
Stromkabel E11855 E12295
E11856 E12296
E80021 E12343
EB0022 E12344
E12362
E12400
E12401
E12402
E12403
E12404
E12409

Bitte Schnittstelle wihlen

8-Polig 5-Polig

Artikelnr. des Kabels E119j50
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4.5 Einstellungen

Mit dieser Funktion kann die Sprache umgestellt und zwischen Vollbild und Fensterdarstellung
umgeschaltet werden.

> 9 klicken.

> Das Fenster "Einstellungen" wird angezeigt.

Einstellungen

Sprache auswahlen

== German

Vollbild aktivieren

Optionen im Fenster Einstellungen:

Feld Option Beschreibung
Sprache English Auswahl der zur Verfligung stehenden Sprachen.
auswahlen German Als Standard ist "English" eingestellt.
etc.
Vollbild aktivieren - Schaltet zwischen Vollbild (Ein) und Fensterdarstellung (Aus) um.
Ein Als Standard ist Vollbild eingestellt.

? Mit der F11-Taste kann jederzeit zwischen Vollbild und Fensterdarstellung umgeschaltet werden.

4.6 Beenden

| 2 @ klicken, um den ifm Vision Assistant zu beenden.
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5 Aufbau der Bedienoberflache
Der Bildschirm im ifm Vision Assistant hat folgende Bereiche:

e Navigationsleiste:
In der Navigationsleiste auf der linken Seite wird die gewiinschte Option ausgewahlt
(— ,5.1 Navigationsleiste®).

e Hauptbereich:
Der Hauptbereich zeigt die gewahlte Option oder Anwendung an.

e Statusleiste:

Die Statusleiste am unteren Bildschirmrand zeigt die Statusinformation des Gerates an.

New sensor

03D302 AB Sensor
Version 1.23.1522

Application

0d 0h 3min

Gerite-Details anzeigen

5
Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) e Firmware Ver 1.23.1522 Application

1: Navigationsleiste
2: Hauptbereich
3: Statusleiste

20
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5.1 Navigationsleiste

Die Navigationsleiste auf der linken Seite enthalt folgende Optionen:

Schaltflache Name Beschreibung
. Offnet eine 2D- oder 3D-Ansicht und zeigt die aktuellen Geratedaten an (— ,7
Monitor o «
Monitoringfenster*).
L .. ..
o r Offnet eine Ubersicht der Anwendungen (— ,9 Anwendungsverwaltung®).
& J Anwendungen

Verwalten und Konfigurieren der Anwendungen.

@7'.'&.

Service-Report

Offnet den Service-Report (— ,10 Service-Report*).
Erstellen einer Auswertung des Geréates.

Geratekonfiguration

Offnet die Geréatekonfiguration (— ,11 Geréatekonfiguration®).
Einstellen des Gerates unabhangig von den Anwendungen.

Gerateinformation

Zeigt grundlegende Informationen an (z. B. Hardware, Firmware, Geratestatus)
(— ,12 Gerateinformation®).

o9 e

Einstellungen

Offnet das Fenster "Einstellungen" (— ,4.5 Einstellungen*).

&

Verbindung trennen

Trennt die Verbindung zwischen dem ifm Vision Assistant und dem Gerat.
Der ifm Vision Assistant kehrt zur Start-Bildschirmseite zurlick.

5.2 Statusleiste

Die Statusleiste am unteren Bildschirmrand zeigt folgende Informationen an:

e Anzeige des Fensternamens, in dem man sich gerade befindet, z. B. "Monitoringfenster

e Temperaturinformation des Gerates, z. B. "Temperatur normal"
e Name und IP-Adresse des Gerates, z. B. "New Sensor (192.168.0.69)"

e Firmware-Version des Gerétes, z. B. “1.6.2114”

e Name oder Status der laufenden Anwendung, z. B. "Testanwendung" oder "Angehalten”

e Bildverarbeitungsdauer des Gerétes, z. B. "232 ms"

5.3 Hauptbereich

Wahrend das Gerat in Betrieb ist, zeigt der Hauptbereich das Monitoringfenster an (— ,7
Monitoringfenster®). Wenn das Gerat eingerichtet wird, zeigt der Hauptbereich die entsprechenden
Bildschirmseiten an.
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6 Einrichtungsassistent

Der Einrichtungsassistent hilft beim Einrichten von typischen Anwendungen. Die eingerichteten
Anwendungen kénnen anschlieBend im Erweiterten Parametriermodus bearbeitet werden (— ,8
Erweiterter Parametriermodus®).

Der Einrichtungsassistent startet in folgenden Fallen:

e Ein Gerat ohne gespeicherte Anwendung wird angeschlossen.

e Eine neue Anwendung wird hinzugefiigt.

e Eine vorhandene Anwendung wird bearbeitet.

Die folgenden Anwendungen sind im Einrichtungsassistenten verfligbar:
e Depalettierung

e Roboter Greifernavigation

e \ollstandigkeitskontrolle

e Objektvermessung

e Fillstand

Assistent

Depalettierung

Vollstandigkeitskontrolle jektvermessung Fiillstand

» Einzurichtende Anwendung klicken.
> Die schrittweise Konfiguration der ausgewahlten Anwendung startet.

Uber die Schaltflaiche [Erweiterter Parametriermodus] kann der erweitererte Parametriermodus aktiviert
werden (— ,8 Erweiterter Parametriermodus®).

Grundfunktionen des Einrichtungsassistenten:

Schaltflache Funktion

Start Startet die Konfiguration der gewahlten Anwendung.

Mit dem nachsten Schritt fortfahren.

Weiter Die Schaltflache ist gesperrt, wenn eine erforderliche Konfiguration noch nicht ausgefiihrt wurde.
Zuriick Zum vorherigen Schritt zurlickkehren.

Von Schritt 1 aus kehrt man zur Startseite des Einrichtungsassistenten zuriick.
Fertig Schlie3t den letzten Schritt der Konfiguration ab und speichert die eingestellten Parameter im Gerat.
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6.1 Livebild-Anzeige des Einrichtungsassistenten

Der Einrichtungsassistent zeigt wahrend der Konfiguration Livebilder an.

uh.

BHE O 0323 m | | 0.983 m ,@ ,G)

In der Menuleiste "Bildaufnahme" lassen sich folgende Optionen einstellen:

Schaltflaiche Option Beschreibung
I> Livebild Das Bild wird kontinuierlich aktualisiert, unabhangig von der eingestellten
Triggerquelle der Anwendung.

‘O Triager auslésen Das Bild wird durch die Anwahl einmal aktualisiert, unabhangig von der
‘_ 99 eingestellten Triggerquelle.
ll_IL Auf Trigger reagieren Das Bild wird bei jedem Triggersignal der gewahlten Triggerquelle aktualisiert.

. Das Bild wird beim nachsten Triggersignal der gewahlten Triggerquelle einmal
11_ Auf Trigger warten aktualisiert.
o

[ Bild speichern Das aktuelle Livebild wird gespeichert.
‘1} Bild laden Das Livebild wird aus einer Datei geladen.

—_

In der Menlileiste unter dem Bild lassen sich die Anzeigeoptionen einstellen. Die Anzeigeoptionen fir die
Livebilder sind identisch mit den Anzeigeoptionen des Monitoringfensters (— ,7 Monitoringfenster®).
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6.2 Depalettierung

Diese Anwendung ermdglicht das Entnehmen von einzelnen Objekten oder ganzen Lagen von einer
Palette. Die Anwendung kann Trennblatter erkennen.

Die Ausgangslogik und Prozessdaten des Gerates sind flr die folgenden Applikationen verwendbar:
e Roboterarm positionieren zum Greifen des nachsten Objektes von der Palette,

e Aktueller Status der Depalettierung erfassen und die Information an eine programmierbare Steuerung
weiterleiten.

Die Anwendung kann ausschlieRlich Objekte und Lagen von gleicher Grofte und Form erkennen.

4]
6.2.1 Depalettierung einrichten

Assistent: Depalettierung

Depalettierung

Die Anwendung erméglicht das Entnehmen von einzelnen Objekten
oder ganzen Lagen. Sie ist beschrdnkt auf Objekte oder Lagen mit
gleicher GréBe und Form.

Die Ausgangslogik und die Prozessdaten des Sensors kénnen fiir
folgendes verwendet werden:

- Positionierung eines Roboter-Arms zum Greifen des nichsten
Objekts von der Palette.

- Den aktuellen Status des Entstapelprozesses erfassen und diese
Information einer programmierbaren Steuerung mitteilen.

Schritte:
1. Auswertefunktionalitat
2. Montage
3. Triggerquelle
4. Leere Palette einlernen
5. Definition Arbeitsbereich (VOI)
6. Richtungswinkel
7. Objektdefinition
8. Kalibrieren
konfiguration

» [Start] klicken, um die Konfiguration der Anwendung zu starten.

Schritt 1: Auswertefunktionalitat

Assistent: Depalettierung

1. Auswertefunktionalitat

Anwendung
Bitte die Funktion auswahlen.

‘Objekt fiir Objekt entnehmen

Trennblatt Erkennung

Zurlick
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» Die Funktion wahlen:
Funktion Beschreibung

Objekt fiir Objekt
entnehmen

Entnahme von einzelnen Objekten einer Palette erkennen.

Ganze Lage entnehmen | Entnahme einer ganzen Lage von einer Palette erkennen.

» Schaltflache [Trennblatt Erkennung] einstellen:

e Wenn sich zwischen den Objekten oder Lagen keine Trennblatter befinden die Schaltflache auf
"Aus" stellen.

e Wenn sich zwischen den Objekten oder Lagen Trennblatter befinden die Schaltflache auf "Ein"
stellen.

» [Weiter] klicken.

Schritt 2: Montage

Assistent: Depalettierung

2. Montage

Die zu iiberwachende Palette sollte einen Abstand von ungefahr 0,5 -
1,0 m von Winden oder hellen Objekten einhalten.

Es diirfen sich keine Objekte zwischen dem Sensor und der zu
messenden Palette befinden, da sie die Genauigkeit der Messung
reduzieren wiirden. Fiir bessere Ergebnisse empfiehlt es sich ein
Trennblatt auf die Palette zu legen.

Geben Sie die Abmessungen der Palette ein und mentieren Sie den
Sensor zentriert in der empfohlenen Héhe (iber der Palette.

Paletten Linge: 1200 m
Paletten Breite: 0.800 m
Max. Hohe gefiillte Palette: 1.000 m

Empfohlene Einbauhdhe: 2117 m

Tatsdchliche Einbauhéhe: unter 5m

Weitere Montagehinweise
finden Sie in der
Betriebsanleitung.

Zuriick

Im Fenster "Montage" wird die optimale Einbauhdhe des Gerates empfohlen.
» Im Eingabefeld [Paletten Lange] die Lange der Palette eingeben (Maf} "L").
» Im Eingabefeld [Paletten Breite] die Breite der Palette eingeben (Maf} "W").

» Im Eingabefeld [Max. Hdhe geflllte Palette] die maximale H6he der bepackten Palette eingeben
(Maf "H").

> |m Feld "Empfohlene Einbauhdhe" wird die empfohlene Einbauhdhe des Gerates angezeigt.
» In der Liste [Tatsachliche Einbauh6he] den ungefahren Abstand des Gerates zum Boden wahlen.

> Die Einstellung [Tatsachliche Einbauhohe] hat Einfluss auf den Frequenzmodus und damit den
Eindeutigkeitsbereich.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 3: Triggerquelle

Assistent: Depalettierung

3. Triggerquelle

Bitte wahlen Sie aus, (iber welche Schnittstelle und mit welchem Signal
die Bildaufnahme ausgel6st werden soll.

Prozess-Schnittstelle
Wenn der endgltige Trigger fiir Ihr Gerdt noch nicht eingerichtet

wurde, kann die Anwendung weiter genutzt werden und in spateren
Schritten kénnen simulierte Trigger erzwungen werden.

Zuriick

Im Fenster "Triggerquelle" wird ein Trigger fir die Bildaufnahme eingestellt.

» Triggerquelle wahlen.

Auswahl

Beschreibung

Kontinuierlich

Das Gerat macht kontinuierlich Bilder. Diese Option wird hauptsachlich fir Tests verwendet.

Prozess-Schnittstelle

Das Gerat wird Uber die Prozessschnittstelle der angeschlossenen Steuerung angesteuert

(z. B. von SPS/ PC).

>

i ON ON
o Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende Flanke eines % %
Positive Flanke . . = =
Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF R
ne
24
—| "ON ON
Neaative Flanke Das Gerat wird von einer Hardware (ber die fallende Flanke eines % §
9 Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF
e
34
= ON ON
Positive und negative | Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende und lber die ‘é % ‘é
Flanke fallende Flanke eines Eingangssignals angesteuert. = El =
OFF OFF

» [Weiter] klicken.
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Schritt 4: Leere Palette einlernen

Assistent: Depalettierung

4. Leere Palette einlernen

Hier wird die Distanz zur leeren Palette eingelernt. Fiir diesen Schritt
bitte den Roboterarm aus dem Sichtfeld entfernen. Eine leere Palette
in die Standartposition bringen. Den Rahmen im Bild auf der linken
Seite anpassen, um den Rand der Palette zu verfolgen. Fiir bessere
Ergebnisse empfiehlt es sich, ein Trennblatt auf die Palette zu legen.

Einlernen V

_A3251 ool

Zuriick

Im Fenster "Leere Palette einlernen” wird die Referenzebene eingelernt. Als Referenzebene ist die
Oberflache der leeren Palette definiert.

» Die leere Palette in die Standardposition unter dem Geréat positionieren.

> Mit einem Trennblatt wird das Einlernen der leeren Palette verbessert.

» Den Rahmen auf den Rand der Palette ziehen.

» [Einlernen] klicken.

> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
» [Weiter] klicken.

Schritt 5: Definition Arbeitsbereich (VOI)

Assistent: Depalettierung

P@EMIl SS9 e 5. Definition Arbeitsbereich (VOI)

Dieser Schritt hilft dabei, storende Objekte zu vermeiden.
Alle beweglichen Objekte, aus dem Bildfeld entfernen.
Definieren Sie mit dem im Bild befindlichen Rahmen den
Arbeitsbereich.

Einlernen ‘%i

Im Fenster "Definition Arbeitsbereich (VOI)" wird der Arbeitsbereich eingestellt. Der Arbeitsbereich
definiert den Bereich, in dem die Palette erkannt werden soll.

» Bewegliche Objekte aus dem Sichtfeld entfernen.
» Mit den Rahmen den Arbeitsbereich einstellen.
» [Einlernen] klicken.

> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
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» [Weiter] klicken.

Schritt 6: Richtungswinkel

Assistent: Depalettierung

6. Richtungswinkel

Definieren Sie die Reihenfolge der Depalettierung. Der Pfeil muss in die
Richtung zeigen, in welche der Roboter die Objekte entnimmt.

EHE 6 4 QSAL H:iai/@le

Im Fenster "Richtungswinkel" wird die Richtung festgelegt, in welcher der Roboter die Objekte entnimmt
(Depalletierungsrichtung).

» Die Schaltflache mit dem entsprechenden Richtungspfeil klicken.

> Im Livebild wird mit einem roten Pfeil die Richtung angezeigt, in welcher der Roboter die Objekte
entnimmt.

» [Weiter] klicken.

Schritt 7: Objektdefinition

Assistent: Depalettierung

7. Objektdefinition

Bitte geben sie hier die Abmessungen und Form der Objekte ein
Form der zu entstapelnden Objekte

Box

Abmessungen der zu entstapelnden Objekte

Objekt Linge 0.400 m

Objekt Breite 0.250 m

Objekt Hohe 0.330 m

Zuriick

Im Fenster "Objektdefinition" werden die Abmessungen und Form der Objekte eingestellt.
» In der Liste die Form der Objekte einstellen: Box oder Sack.

» Im Eingabefeld [Objekt Lange] die Lange der Objekte eingeben.

» Im Eingabefeld [Objekt Breite] die Breite der Objekte eingeben.

» Im Eingabefeld [Objekt Hohe] die H6he der Objekte eingeben.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 8: Kalibrieren

Assistent: Depalettierung

> @ I 20 0 8. Kalibrieren

Dieser Schritt dient dazu das Koordinatensystem des Sensors und
Reboters zusammenzufiihren und die GréBen der Markierungen zu
bestimmen.
Geben Sie die Entfernung des Sensors zur Referenzebene an.
1.000 m Entfernung
Marker muss eine minimale GréBe von 0.093 m x 0.123 m haben
Marker drucken
Markierungspositionen im Koordinatensystem des Roboters
X Y z
Marker A 0.000 m 0.000 m 0.000 m
Marker B 0.000 m 0.000 m 0.000 m

Marker € 0.000 m 0.000 m 0.000 m

EHE 0 4 gal _L:tm/@,@

. , Zuriick

Im Fenster "Kalibrieren" wird das Koordinatensystem des Gerates mit dem Koordinatensystem des
Roboters zusammengefuhrt.

E Der "Schritt 8: Kalibrieren" ist optional. Wenn das Zusammenfihren der Koordinatensysteme
unndtig ist, kann der Schritt durch Klicken auf [Weiter] Gbersprungen werden.

» Im Eingabefeld [Entfernung] die Entfernung des Gerates zur Referenzebene eingeben.

> Als Referenzebene ist die Oberflache der leeren Palette definiert. Uber den Abstand zur
Referenzebene wird die minimale GroRe der Marker berechnet.

Die Schaltflache [Marker drucken] klicken.
Die minimale GroRe der Marker wird oberhalb der Schaltflache [Marker drucken] angezeigt.

Die gedruckten Marker im Sichtfeld des Gerates verteilen.

vVvy Vy

Die Marker missen vollstandig sichtbar sein und durfen um ihre Z-Achse gedreht werden. Jeder
Marker hat einen Referenzpunkt, welcher im Livebild mit einem Kreuz und den entsprechenden
Buchstaben angezeigt wird.

» Die Position der Referenzpunkte im Koordinatensystem des Roboters bestimmen und in die
Eingabefelder [Marker A], [Marker B] und [Marker C] eingeben.

» [Einlernen] klicken.
> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
» [Weiter] klicken.
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Schritt 9: Ausgangskonfiguration

Assistent: Depalettierung

9. Ausgangskonfiguration

Waihlen Sie die Ausgabeschnittstellen.

Ethernet & Digitalausgange (; )

Pulsdauer wéhlen

i
.
i
e

Statisch ™

; q
—
-
'
-
==
=
=

Zuriick

» In der Liste die Ausgabeschnittstelle wahlen:

Ausgabeschnittstelle Beschreibung

Die Messergebnisse zu Grol3e, Position, Ausrichtung usw. werden Uber die
Prozessschnittstelle ausgegeben. Die Prozessschnittstelle wird im nachsten
Ethernet Schritt eingerichtet.

Die Digitalausgange sind deaktiviert.

Die Messergebnisse werden mit Referenzwerten verglichen. Die daraus
ermittelten logischen Werte steuern die digitalen Ausgangssignale.

Digitalausgange
Uber die Prozessschnittstelle werden keine Messergebnisse ausgegeben.

Ethernet & Digitalausgange Beide Ausgange werden gleichzeitig verwendet.

» In der Liste [Pulsdauer wahlen] die Dauer des Ausgabeimpulses wahlen:

Pulsdauer Beschreibung
Statisch Statischer Ausgabeimpuls
Gepulst Wert in ms (Bereich 10...2500 ms in Schritten von 10 ms)

? Die Pulsdauer kann nur fir Digitalausgange eingestellt werden.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 10: Prozess-Schnittstelle

Assistent: Depalettierung

10. Prozess-Schnittstelle

Bitte die Parameter auswahlen welche liber Ethernet gesendet werden
sollen.

Objekt gefunden

Abmessungen

Koordinaten (x, y, z)

Rotation (alpha, beta, gamma)
Aktuelle Ebene

Trennblatt erkannt

Fehler, Kollisionsfrei, Qualitét

Beispiel-Ausgabe (Reihenfolge wie gewihite Parameter):

star;1;0.200;0.150;0.307;+00.002;-10.044; Zwischen-
+03.100;+170;-133;-132;02;1;098;00;1;stop ablage

Gesamtlinge (Bytes): 82, Cursor-Position: 0 [ ]

Zuriick

Im Fenster "Prozess-Schnittstelle" wird die Ausgabe Uber die Prozessschnittstelle eingestellt.

E Der "Schritt 10: Prozess-Schnittstelle" wird Ubersprungen, wenn als Ausgabeschnittstelle
"Digitalausgénge" eingestellt ist (— Schritt 9).

» Uber die Schaltflaichen wahlen, welche Parameter iiber die Prozessschnittstelle ausgegeben werden
sollen.

Parameter Beschreibung
. 0 = kein Objekt gefunden
Objekt gefunden
Jexta 1 = Objekt gefunden
Abmessungen Breite, Hohe und Lange des Objektes in m
Koordinaten (x; y; z) Koordinaten des Mittelpunktes der Objektoberflache in m (Koordinatensystem des Benutzers)

Rotation (alpha, beta, gamma) | Rotation um die Achsen des erkannten Objektes (Koordinatensystem des Benutzers)

Aktuelle Ebene Aktuelle Palettenebene, beginnend mit "0". Eine leere Ebene wird durch "0" gekennzeichnet.

0 = kein Trennblatt erkannt
Trennblatt erkannt
1 = Trennblatt erkannt

Fehler:

0 = kein Fehler

1 = undefinierter Fehler

2 = unerwartetes Objekt erkannt

Kollisionsfreies Depalettieren:

0: nein

1:ja

Qualitat der Objekterkennung zwischen 0 und 100. Der Wert "100" steht fir bestmdgliche Qualitat.

Fehler, Kollisionsfrei, Qualitat

Das Symbol i_ offnet einen Hilfetext zur Prozessschnittstelle.

In der Beispiel-Ausgabe wird die eingestellte Ausgabe Uber die Prozessschnittstelle angezeigt. Die
Beispiel-Ausgabe kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

» [Weiter] klicken.

31



ifm Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

Schritt 11: Ausgangskonfiguration

Assistent: Depalettierung

11. Ausgangskonfiguration

Definieren Sie die zu kontrollierenden Dimensionen oder
Schaltkriterien des Objektes und ihre Grenzwerte.

- fi’ OUT 1 (Auswahl der Trigger Bedingung)
// Kein .
e
e

OUT 2 (Auswahl Qualitatsiiberpriifung)

Kein

/

Zurlick

Im Fenster "Ausgangskonfiguration" wird die Ausgabe Uber die Digitalausgange eingestellt.

E Der "Schritt 11: Ausgangskonfiguration" wird Ubersprungen, wenn als Ausgabeschnittstelle
"Ethernet" eingestellt ist (— Schritt 9).

Ausgang OUT 1 einstellen
Der Ausgang OUT 1 kann als Ausloser fir eine externe Steuerung verwendet werden.

» In Liste "OUT 1 (Auswahl der Trigger Bedingung)" Ausléser wahlen.

Parameter Beschreibung
Kein Ausgang OUT 1 inaktiv
Objekt gefunden 0 = kein Objekt gefunden
1 = Objekt gefunden
Aktuelle Palettenebene Aktuelle Palettenebene, beginnend mit "0". Eine leere Ebene wird durch "0" gekennzeichnet.

Ausgang OUT 2 einstellen
Der Ausgang OUT 2 kann zum Uberpriifen der Qualitat verwendet werden.

» In Liste "OUT 2 (Auswahl Qualitatsmerkmal)" Ausléser wahlen.

Parameter Beschreibung
Kein Ausgang OUT 2 inaktiv
Fehler Maogliche Fehler:

o Palette leer

e Unbekannt

e Keine ObjektgrolRe

e Kein passendes Objekt

e Daten unglltig

e Ungultiger Referenzteachvorgang
e Ungultiger VOI Teachvorgang

Trennblatt erkannt 0 = kein Trennblatt erkannt
1 = Trennblatt erkannt
Objekt Qualitat Qualitat der Objekterkennung zwischen 0 und 100. Der Wert "100" steht fir bestmdgliche Qualitat.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 12: Gesamttest

Assistent: Depalettierung X

ouT1 ouT2

12. Gesamttest O

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Die korrekte Erfassung der Entnahme der Objekte von der Palette
tberpriifen.

ouT! altet

Aktuelle Palettenebene weniger als 5

ouT2

Objekt Qualitat weniger als 50%

Trennblatt

Zuriick

Im Fenster "Gesamttest" werden die Funktionen der Anwendung gestestet:
e Logische Ausgabesignale der Digitalausgange

e Ausgabe der Prozessschnittstelle

e Verdrahtung

Auf der linken Seite wird das Livebild mit der erkannten Palette angezeigt. Rechts oben werden die
Status-LEDs der Ausgange angezeigt. Ist ein Ausgang aktiv, ist eine Status-LED kontinuierlich an.

E Die im ifm Vision Assistant angezeigten LEDs fir OUT1 und OUT2 verhalten sich identisch mit den
LEDs am Gerat.

Mit den Schaltflachen unter den LEDs kann zwischen den folgenden Fenstern umgeschaltet werden:
e Ergebnisse

e Prozessschnittstelle

e Anschluss Test

Fenster "Ergebnisse™

Das Fenster "Ergebnisse" zeigt die Ausgabe der Digitalausgange und deren Messergebnisse, die
Vergleichs-Logik und deren Ergebnisse an.

ouT1 outz

12. Gesamttest =

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Die korrekte Erfassung der Entnahme der Objekte von der Palette
berpriifen.

OUT1 Geschaltet

Aktuelle Palettenebene 1 weniger als 5

ouT2

Objekt Qualitdt weniger als 50%

Trennblatt

» Ergebnisse mit verschiedenen Objekten testen.
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Fenster "Prozess-Schnittstelle”

Das Fenster "Prozess-Schnittstelle" zeigt die Messergebnisse der Parameter an, die fur die Ausgabe
konfiguriert wurden. Unter der Tabelle wird der Ausgabe-String angezeigt, den das Gerat Gber die
Prozessschnittstelle sendet. Der Ausgabe-String kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

ouT1 outz2

12. Gesamttest o=

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest
Eigenschaften Ergebnis
Objekt gefunden Ja
Abmessungen (Breite/Hohe/Ldnge) 0.250 m /0.330 m / 0.400 m
Koordinaten (x/y/z) 0.015 m /0.020 m / 0.579 m
Rotationen 177 /177 f1°
Objekt Qualitdt 100%
Aktuelle Ebene 1

Fehler

LULLELT o

Gesamtldnge (Bytes): 80 -

star;1;0.250;0.230;0.400; + 00.015;+00.020; +00.579;
+177:-177:+001:01:00:1:100:ston

Verdrahtungstest

Uber das Fenster "Verdrahtungstest" kann die Verdrahtung des Gerates zum Steuergerét getestet
werden. Der Test lauft in Echtzeit und zeigt die Aus- und Eingangssignale an den Drahten an. Im
Simulationsmodus lassen sich die digitalen Ausgange manuell ansteuern, um die Verbindung zu einem
externen Steuergerat unabhangig von der Anwendung zu testen.

12. Gesamttest

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

E11950 Artikelnummer des Kabels.

Ermdglicht das Testen der 10s, aber deaktiviert di¢
Applikationsverarbeitung.

» Eingabefeld [Artikelnummer des Kabels] klicken und Verbindungskabel aus Auswahlliste wahlen oder
Artikelnummer eingeben.

> Die Verdrahtung und Pinbelegung des ausgewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.

» [Start] klicken, um den Simulationsmodus zu starten.
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» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.

» [Ready] klicken, um das Signal an "READY" ein- oder auszuschalten (Bereit fiir nachsten Trigger).

» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingange verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

Die Eingadnge konnen z. B. fur die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.

6.2.2 Depalettierung aktivieren

» Wenn alle Einstellungen abgeschlossen sind, [Fertig] klicken, um die Anwendung zu speichern.

> Das Gerat aktiviert und startet die Anwendung.

> Das Monitoringfenster wird geétffnet.

6.2.3 Prozesswerte tiber EtherNet/IP senden
Das Geréat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus EtherNet/IP an eine SPS senden.

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— Softwarehandbuch).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
[ ]

Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant

angezeigt.

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon

;" werden nicht Ubertragen.

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:

1;0.200;0.150;0.307;+00.002;-10.044;+03.100;+170;-133;-132;02;1;098;00;1

Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000_0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /

o asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0000 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten

empfangen

o 3 Nachrichtenzéhler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder

5 2#0000_0011 | Binar Aktion (Trigger, gesendete
Nachricht etc.)
6 2#0000_0000 | Binar
Reserviert

7 2#0000_0000 | Binar
8 1 Binar 0 = kein Objekt gefunden

o 1 Objekt gefunden ) 1eKt9
9 0 Binar 1 = Objekt gefunden
10 200 Dezimal 200 - Breite Die breiteste Abmessung der
1 0 Dezimal Objektoberflache.
12 150 Dezimal i i 5 i

150 mm Héhe Die Objekthohe relativ zur

13 0 Dezimal Grundplatte.
14 307 Dezimal . Die Iangste Abmessung der
15 0 Dezimal 307 mm Lange Objektoberflache.
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Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
) Die X-Koordinate
16 2 Dezimal des Mittelpunktes der
+2 Mittelpunkt X Objektoberflache (im
17 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
. Die Y-Koordinate des
18 10044 Dezimal Mittelpunktes der
-10044 Mittelpunkt Y Objektoberflache (im
19 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
) Die Z-Koordinate des
20 3100 Dezimal Mittelpunktes der
+3100 Mittelpunkt Z Objektoberflache (im
21 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
22 170 Dezimal Rotation um die X-Achse
+170 Rotation X des erkannten Objektes
. im Koordinatensystem des
23 0 Dezimal im Koordinatensystem d
ezima Benutzers).
24 -133 Dezimal Rotation um die Y-Achse
133 Rotation Y des erkannten Objektes
. im Koordinatensystem des
25 0 D | im Koordinat tem d
ezima Benutzers).
26 132 Dezimal Rotation um die Z-Achse
132 Rotation Z des erkannten Objektes
) im Koordinatensystem des
o7 0 D | im Koordinat tem d
ezima Benutzers).
28 02 Dezimal Aktuelle Palettenebene,
beginnend mit "0". Eine
29 0 Dezimal 02 Aktuelle Ebene leere Ebene wird durch "0"
gekennzeichnet.
30 1 Binar Ein Trennblatt befindet sich auf
einer Palettenebene:
31 0 Bin 1 Trennblatt 0 = kein Trennblatt erkannt
inar 1 = Trennblatt erkannt
32 098 Dezimal Fehler:
0 = kein Fehler
33 0 Dezimal 098 Fehler 1 = undefinierter Fehler
2 = unerwartetes Objekt erkannt
34 00 Binar Kollisionsfreies Depalettieren:
00 Kollisionsfrei 0: nein
35 0 Binar 1: ja
36 1 Dezimal Qualitat der Objekterkennung
1 Qualitat zwischen 0 und 100. Der Wert
37 0 Dezimal "100" steht fiir bestmogliche
ezima Qualitat.
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Error Bit = 1

Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt

Asynchrones Nachrichtenbit = 0

Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch

Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
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6.2.4 Prozesswerte iiber PROFINET senden
Das Geréat kann die Prozesswerte Uiber den Feldbus PROFINET an eine SPS senden.

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— Softwarehandbuch).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

e Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant

angezeigt.

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon

;" werden nicht Gbertragen.

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
1;0.200;0.150;0.307;+00.002;-10.044;+03.100;+170;-133;-132;02;1;098;00;1

Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000_0000 | Binar ’ Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /
. asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0000 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten
empfangen
. 3 Nachrichtenzéhler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder
5 2#0000_0011 | Binar Aktion (Trigger, gesendete
Nachricht etc.)
6 2#0000_0000 | Binar
Reserviert
7 2#0000_0000 | Binar
8 1 Binar 0 = kein Objekt gefund
o 1 Objekt gefunden ein Cbjext getunden
9 0 Binar 1 = Objekt gefunden
10 200 Dezimal ; ;
' 200 mm Breite 85 blzelt)esrtﬂe__Alt;)messung der
11 0 Dezimal jektoberflache.
12 150 Dezimal Die Objekthéhe relativ zur
150 mm Hohe
13 0 Dezimal Grundplatte.
14 307 Dezimal . Die Iangste Abmessung der
15 0 Dezimal | 0" mm | Lange Objektoberfiéche.
) Die X-Koordinate
16 2 Dezimal des Mittelpunktes der
+2 Mittelpunkt X Objektoberflache (im
17 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
. Die Y-Koordinate des
18 10044 Dezimal Mittelpunktes der
-10044 Mittelpunkt Y Objektoberflache (im
19 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
. Die Z-Koordinate des
20 3100 Dezimal Mittelpunktes der
+3100 Mittelpunkt Z Objektoberflache (im
21 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
22 170 Dezimal Rotati?(n um die X_-Akchse
+170 Rotation X d_es er| an_nten Objektes
. (im Koordinatensystem des
23 0 Dezimal Benutzers).
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Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
24 -133 Dezimal Rotation um die Y-Achse
133 Rotation Y des erkannten Objektes
25 0 Dezimal (im Koordinatensystem des
ezima Benutzers).
26 132 Dezimal Rotation um die Z-Achse
. des erkannten Objektes
27 0 Dezimal 132 Rotation 2 (im Koordinatensystem des
ézima Benutzers).
28 02 Dezimal Aktuelle Palettenebene,
beginnend mit "0". Eine
29 0 Dezimal | - Aktuelle Ebene leere Ebene wird durch "0"
gekennzeichnet.
30 1 Binr Ein Trennblatt befindet sich auf
einer Palettenebene:
31 0 o 1 Trennblatt 0 = kein Trennblatt erkannt
Binar 1 = Trennblatt erkannt
32 098 Dezimal Fehler:
0 = kein Fehler
33 0 Dezimal 098 Fehler 1 = undefinierter Fehler
2 = unerwartetes Objekt erkannt
34 00 Binar Kollisionsfreies Depalettieren:
00 Kollisionsfrei 0: nein
35 0 Binar 1 ja
36 1 Dezimal Qualitat der Objekterkennung
1 Qualitat zwischen 0 und 100. Der Wert
37 0 Dezimal "100" steht fir bestmdgliche
ezima Qualitat.
1] Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
L]
e FErrorBit=1
e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0
e Asynchrone Nachrichtenkennung = 0
e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch
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6.2.5 Prozesswerte liber TCP/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber das Protokoll TCP/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt dargestellit:

star;1;0.200;0.150;0.307;+00.002;-10.044;

+03.100;+170;-133;-132;02;1;098;00;1;stop

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gbertragen.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen (Datentyp: ASCII):
star;1;0.200;0.150;0.307;+00.002;-10.044;+03.100;+170;-133;-132;02;1;098;00;1;stop

Prozesswert Einheit | Beschreibung
star Start-String
1 0= kein Objekt gefunden
1 = Objekt gefunden
0.200 Breite
0.150 Hoéhe
0.307 Lange
+00.002 Mittelpunkt X
-10.044 Mittelpunkt Y
+03.100 Mittelpunkt Z
+170 Rotation X
-133 Rotation Y
-132 Rotation Z
02 Aktuelle Ebene
1 0 = kein Trennblatt erkannt
1 = Trennblatt erkannt
098 Fehler
00 0= keir_] I_(oIIisionsfreies Dep_alettieren
1 = kollisionsfreies Depalettieren
1 Qualitat der Objekterkennung (0 bis 100)
stop Stop-String
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6.3 Roboter Greifernavigation

Diese Anwendung misst die folgenden Objekteigenschaften:
e Position (Schwerpunkt)

e Ausrichtung

e Dimension

e Formen (eckig, rund, unregelmafig)

e Anzahl der Objekte

Das beste Ergebnis wird mit unbewegten Objekten erzielt.

6.3.1 Roboter Greifernavigation einrichten

Assistent: Roboter Greifernavigation

Roboter Greifernavigation

Diese Applikation ermaglicht die Messung von Position, Ausrichtung
und Dimension von Objekten. Das beste Ergebnis wird mit nur einem
stillstehenden Objekt im Sichtfeld erzielt. Die Applikation kann eckige,
runde oder unregelmiBige Formen erkennen und die Anzahl von
Objekten, ihre Abmessungen und die Schwerpunkts-Position
ausgeben

Schritte:

1. Triggerquelle

2. Sensoreinstellungen

3. Objektdefinition

4. Referenzebene

5. Definition Arbeitsbereich (VOI)

6. Kalibrieren

7. Ausgabekonfiguration

chnittstelle
figuration

. 10. Gesamttest

Zuriick

» [Start] klicken, um die Konfiguration der Anwendung zu starten.

Schritt 1: Triggerquelle

Assistent: Roboter Greifernavigation

1. Triggerquelle
Bitte wahlen Sie aus, (iber welche Schnittstelle und mit welchem Signal
die Bildaufnahme ausgeldst werden soll.
Prozess-Schnittstelle
Wenn der endgltige Trigger fiir Ihr Gerdt noch nicht eingerichtet

wurde, kann die Anwendung weiter genutzt werden und in spateren
Schritten kénnen simulierte Trigger erzwungen werden.

Zuriick

Im Fenster "Triggerquelle" wird ein Trigger fir die Bildaufnahme eingestellt.
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» Triggerquelle wahlen.

Auswahl Beschreibung
Kontinuierlich Das Gerat macht kontinuierlich Bilder. Diese Option wird hauptsachlich fur Tests verwendet.
Prozess-Schnittstelle Das Gerat wird Uber die Prozessschnittstelle der angeschlossenen Steuerung angesteuert
(z. B. von SPS/ PC).
_A
g ON ON
" Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende Flanke eines § %
Positive Flanke . . 8 S
Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF R
ne
24
— | "ON ON
. Das Gerat wird von einer Hardware (ber die fallende Flanke eines 2 g
Negative Flanke Eingangssignals angesteuert. ,? ,E’
OFF OFF_
g
E7Y
= ON ON
Positive und negative | Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende und Uber die % % §
Flanke fallende Flanke eines Eingangssignals angesteuert. = =l E
OFF OFF
g

» [Weiter] klicken.

Schritt 2: Sensoreinstellungen

Assistent: Roboter Greifernavigation

> @ &% e 2. Sensoreinstellungen

Bitte den maximalen Abstand zwischen dem Hintergrund auf dem sich
die Objekte befinden und dem Sensor einstellen.

Einbauhéhe

Bis zu 2 Meter

Bis zu 2 Meter Abstand zwischen Sensor und Hintergrund. Die
MinimalgréBe der Objekte betragt 10 cm.

Aktivieren sie die Rauschunterdriickung bei verrauschtem oder
uberbelichtetem Bild (weiBe Pixel).

B E O o oowm |

| 0.868 m ,@) ,G)

~

Zuriick

Im Fenster "Sensoreinstellungen” wird der Abstand zwischen Gerat und Hintergrund (Referenzebene) der
Objekte eingestellt.

» In der Liste [Einbauhdhe] den Abstand zwischen Gerat und Hintergrund wahlen.
» Schaltflache [Rauschunterdriickung] einstellen:

e Wenn das Livebild nicht verrauscht oder tberbelichtet ist (weil3e Pixel), die Schaltflache auf "Aus"
stellen.

e Wenn das Livebild verrauscht oder Uiberbelichtet ist (weile Pixel), die Schaltflache auf "Ein" stellen.
» [Weiter] klicken.
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Schritt 3: Objektdefinition

Assistent: Roboter Greifernavigation

3. Objektdefinition

Definieren Sie die Parameter fiir die Objekterkennung.

Geometrie Abstehende Teile mit berticksichtigen
QO
Anzahl der Objekte

1

Objektauswahl

Néchstes zur Mitte

Zuriick Weiter

Im Fenster "Objektdefinition" werden die Form, Anzahl und Auswahl der Objekte eingestellt.
» Mit den Schaltflachen [Geometrie] eine Form wahlen (eckig, rund oder elliptisch).
» Die Schaltflache [Abstehende Teile mit berticksichtigen] einstellen:

e Wenn das Objekt keine abstehenden Teile hat, die Schaltflache auf "Aus" stellen.

e Wenn das Objekt abstehende Teile hat (z.B. Haltegriffe) und jene beriicksichtigt werden sollen, die
Schaltflache auf "Ein" stellen.

» Im Eingabefeld [Anzahl der Objekte] die erwartete Anzahl von Objekten eingeben.
Maximal sind 10 Objekte mdglich.

» In der Liste [Objektauswahl] den bevorzugten Objekttyp wahlen.

> Der Objekttyp wird ausgewahlt, sobald sich mehrere Objekte zeitgleich im Sichtfeld des Gerates
befinden und im Eingabefeld [Anzahl der Objekte] ein Wert ">1" eingestellt ist.

» [Weiter] klicken.

Schritt 4: Referenzebene

Assistent: Roboter Greifernavigation

> @ a8 4. Referenzebene

¢ Alle Objekte aus dem Sichtfeld entfernen und die Referenzebene mit
Hilfe des Rahmens links im Bild markieren. Wihrend des
Einlernprozesses keine Anderungen der Szene vornehmen.

Referenzebene

Einlernen 4"

Kamerawinkel zur Referenzebene: 4°
Einbausituation: Gut

Zuriick
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Im Fenster "Referenzebene" wird die Referenzebene eingelernt. Als Referenzebene ist die Grundplatte
der Objekte definiert (z.B. Forderband).

» Alle Objekte aus dem Sichtfeld entfernen.

» Mit den Rahmen die Referenzebene einstellen.

» [Einlernen] klicken.

> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
» [Weiter] klicken.

Schritt 5: Definition Arbeitsbereich (VOI)

Assistent: Roboter Greifernavigation

5. Definition Arbeitsbereich (VOI)

Dieser Schritt hilft dabei, stérende Objekte zu vermeiden. Alle
beweglichen Objekte, aus dem Bildfeld entfernen. Definieren Sie mit
dem im Bild befindlichen Rahmen den Arbeitsbereich.

Definition Arbeitsbereich (VvOI)

EE 0 0695 m | | 0.837 m Q /@

) Zuriick Weiter

Im Fenster "Definition Arbeitsbereich (VOI)" wird der Arbeitsbereich eingestellt. Der Arbeitsbereich
definiert den Bereich, in dem das Objekt erkannt werden soll.

» Schaltflache [Definition Arbeitsbereich (VOI)] auf "Ein" stellen.

> |Ist die Schaltflache auf "Aus eingestellt, wird der Arbeitsbereich nicht bertcksichtigt.

» Bewegliche Objekte aus dem Sichtfeld entfernen.

» Mit den Rahmen den Arbeitsbereich einstellen.

» [Einlernen] klicken.

> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
» [Weiter] klicken.

43




ifm

Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

Schritt 6: Kalibrieren

Assistent: Roboter Greifernavigation

> @ I 20 0 6. Kalibrieren

LS

D

Im

Dieser Schritt dient dazu das Koordinatensystem des Sensors und
Reboters zusammenzufiihren und die GréBen der Markierungen zu
bestimmen.
Geben Sie die Entfernung des Sensors zur Referenzebene an.
1.000 m Entfernung
Marker muss eine minimale GréBe von 0.093 m x 0.123 m haben
Marker drucken
Markierungspositionen im Koordinatensystem des Roboters.
X Y z
Marker o 0.000 m 0.000 m 0.000 m
Marker 8 0.000 m 0.000 m 0.000 m

Marker ¢ 0.000 m 0.000 m 0.000 m

[ 0.692 m _| B s ._\_o.esam /@ ,@

Zuriick

Fenster "Kalibrieren" wird das Koordinatensystem des Gerates mit dem Koordinatensystem des

Roboters zusammengefuhrt.

E Der "Schritt 6: Kalibrieren" ist optional. Wenn das Zusammenfihren der Koordinatensysteme

| 2

V v V v V

| 2
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unndtig ist, kann der Schritt durch Klicken auf [Weiter] Gbersprungen werden.
Im Eingabefeld [Entfernung] die Entfernung des Gerates zur Referenzebene eingeben.
Uber den Abstand zur Referenzebene wird die minimale GroRe der Marker berechnet.
Die Schaltflache [Marker drucken] klicken.
Die minimale GréRe der Marker wird oberhalb der Schaltflache [Marker drucken] angezeigt.
Die gedruckten Marker im Sichtfeld des Gerates verteilen.

Die Marker missen vollstandig sichtbar sein und durfen um ihre Z-Achse gedreht werden. Jeder
Marker hat einen Referenzpunkt, welcher im Livebild mit einem Kreuz und den entsprechenden
Buchstaben angezeigt wird.

Die Position der Referenzpunkte im Koordinatensystem des Roboters bestimmen und in die
Eingabefelder [Marker A], [Marker B] und [Marker C] eingeben.

[Einlernen] klicken.

Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt. Das
Symbol (§  zeigt die Beschreibung der Transformationsparameter an.

[Weiter] klicken.
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Schritt 7: Ausgangskonfiguration

Assistent: Roboter Greifernavigation

7. Ausgabekonfiguration
Waihlen Sie die Ausgabeschnittstellen.

Ethernet & Digitalausginge ~ @

Pulsdauer wihlen

i
.
|
e

Statisch

; d
-
-
'
-
==
=
==

Zuriick

» In der Liste die Ausgabeschnittstelle wahlen:

Ausgabeschnittstelle Beschreibung

Die Messergebnisse zu Grofle, Position, Ausrichtung usw. werden Uber die
Prozessschnittstelle ausgegeben. Die Prozessschnittstelle wird im nachsten
Ethernet Schritt eingerichtet.

Die Digitalausgange sind deaktiviert.

Die Messergebnisse werden mit Referenzwerten verglichen. Die daraus
ermittelten logischen Werte steuern die digitalen Ausgangssignale.

Uber die Prozessschnittstelle werden keine Messergebnisse ausgegeben.

Digitalausgange

Ethernet & Digitalausgange Beide Ausgange werden gleichzeitig verwendet.

» In der Liste [Pulsdauer wahlen] die Dauer des Ausgabeimpulses wahlen:

Pulsdauer Beschreibung
Statisch Statischer Ausgabeimpuls
Gepulst Wert in ms (Bereich 10...2500 ms in Schritten von 10 ms)

? Die Pulsdauer kann nur fir Digitalausgange eingestellt werden.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 8: Prozess-Schnittstelle

Assistent: Roboter Greifernavigation

8. Prozess-Schnittstelle

Auswahl der Parameter, welche (iber Ethernet iibertragen werden
sollen. Dafiir die Schaltflichen an-/ausschalten.

Fehler

Anzahl der Objekte & Anzahl der Objekt-Kandidaten
Breite/Hohe/Linge (i ]
Koordinaten (x, y, 7) & Drehwinkel (i ]

Rotation

Beispiel-Ausgabe (Reihenfolge wie gewihite Parameter):

star;0;01;08;1;0.338;0.142;0.452;+0.075;-0.071; Zwischen-
+0.783;078;+000 ; +000;+056;stop ablage

Gesamtlange (Bytes): 78, Cursor-Position: 0

Zuriick

Im Fenster "Ausgangskonfiguration" wird die Ausgabe Uber die Prozessschnittstelle eingestellt.

E Der "Schritt 8: Prozess-Schnittstelle" wird Gbersprungen, wenn als Ausgabeschnittstelle
"Digitalausgange" eingestellt ist (— Schritt 7).

» Uber die Schaltflaichen wahlen, welche Parameter iiber die Prozessschnittstelle ausgegeben werden

sollen.
Parameter Beschreibung
Fehler:
Fehler 0 = kein Fehler

1 = undefinierter Fehler
2 = kein Objekt gefunden

Anzahl der Objekte & Anzahl
der Objekt-Kandidaten

Anzahl der gefundenen Objekte.
Anzahl der gefundenen und gepriiften Objektkandidaten.

Breite/Hohe/Lange

Breite: Die breiteste Abmessung der Objektoberflache.
Hohe: Die Objekthdhe relativ zur Grundplatte.
Lange: Die langste Abmessung der Objektoberflache.

Koordinaten (x, y, z) &
Drehwinkel

Koordinaten des Mittelpunktes der Objektoberflache in m (Koordinatensystem des Benutzers)

Der Drehwinkel liegt zwischen der x-Achse (Weltkoordinatensystem) und dem Vektor entlang der
"Lange" des Objektes (Gierwinkel).

Rotation

Rotation um die Achsen des erkannten Objektes (Koordinatensystem des Benutzers)

Das Symbol i 5ffnet einen Hilfetext zur Prozessschnittstelle.

In der Beispiel-Ausgabe wird die eingestellte Ausgabe Uber die Prozessschnittstelle angezeigt. Die
Beispiel-Ausgabe kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 9: Ausgangskonfiguration

Assistent: Roboter Greifernavigation

PEMI SS9 6 9. Ausgangskonfiguration

Definieren Sie die zu kontrollierenden Dimensionen oder
Schaltkriterien des Objektes und ihre Grenzwerte.

OUT1 (Auswahl des Schaltkriteriums)

Objekt gefunden

0OUT2 (Dimensionskentrolle)

‘Winkel weniger als 20°

Einlernen

EE 0 4 0694m | I | 0.837m Q Q

O Zurlick

Im Fenster "Ausgangskonfiguration" wird die Ausgabe Uber die Digitalausgange eingestellit.

E Der "Schritt 9: Ausgangskonfiguration" wird Ubersprungen, wenn als Ausgabeschnittstelle
"Ethernet" eingestellt ist (— Schritt 7).

Ausgang OUT1 einstellen
Der Ausgang OUT1 kann als Ausldser fir eine externe Steuerung verwendet werden.

» In Liste "OUT1 (Auswahl des Schaltkriteriums)" Ausldser wahlen.

Parameter Beschreibung
Kein Ausgang OUT1 inaktiv
Objekt gefunden 0 = kein Objekt gefunden
1 = Objekt gefunden
Anzahl der Objekte Anzahl der gefundenen Objekte.
Anzahl der Objekt-Kandidaten | Anzahl der gefundenen und gepriften Objektkandidaten.

Ausgang OUT2 einstellen
Der Ausgang OUT2 kann zum Uberpriifen der Objektdimensionen verwendet werden.
» In Liste "OUT2 (Dimensionskontrolle)" Ausléser wahlen.

Parameter Beschreibung
Kein Ausgang OUT2 inaktiv
Fehler Fehler:

0 = kein Fehler

1 = undefinierter Fehler
2 = kein Objekt gefunden

Breite Die breiteste Abmessung der Objektoberflache.

Hohe Die Objekthohe relativ zur Grundplatte.

Lange Die langste Abmessung der Objektoberflache.

Winkel Der Drehwinkel liegt zwischen der x-Achse (Weltkoordinatensystem) und dem Vektor entlang der

"Lange" des Objektes (Gierwinkel).

» [Einlernen] klicken.
> Das erfolgreiche Einlernen wird mit einem griinen Haken neben der Schaltflache angezeigt.
» [Weiter] klicken.
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Schritt 10: Gesamttest

Assistent: Roboter Greifernavigation X

ouT1 ouT2

> @ mr Pl ) 10. Gesamttest ] |

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Priifen Sie das Schaltverhalten mit verschiedenen Objekten oder
Objektpositionen.

Ausgabe 1 Geschaltet
Objekt gefunden

Ausgabe 2 Ge

Drehwinkel ist weni

EHE 0 -+ 0‘694ml N e io&mm /@ ,@

O Zuriick

Im Fenster "Gesamttest" werden die Funktionen der Anwendung gestestet:
e Logische Ausgabesignale der Digitalausgange

e Ausgabe der Prozessschnittstelle

e Verdrahtung

Auf der linken Seite wird das Livebild mit der erkannten Palette angezeigt. Rechts oben werden die
Status-LEDs der Ausgange angezeigt. Ist ein Ausgang aktiv, ist eine Status-LED kontinuierlich an.

E Die im ifm Vision Assistant angezeigten LEDs fir OUT1 und OUT2 verhalten sich identisch mit den
LEDs am Gerat.

Mit den Schaltflachen unter den LEDs kann zwischen den folgenden Fenstern umgeschaltet werden:
e Ergebnisse

e Prozessschnittstelle

e Anschluss Test

Fenster "Ergebnisse™

Das Fenster "Ergebnisse" zeigt die Ausgabe der Digitalausgange und deren Messergebnisse, die
Vergleichs-Logik und deren Ergebnisse an.

ouT1 outz

10. Gesamttest o e

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Priifen Sie das Schaltverhalten mit verschiedenen Objekten oder
Objektpositionen.

Ausgabe 1 Geschaltet
Objekt gefunden

Ausgabe 2 Geschaltet
Drehwinkel ist weniger als 20°

» Ergebnisse mit verschiedenen Objekten testen.
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Fenster "Prozess-Schnittstelle”

Das Fenster "Prozess-Schnittstelle" zeigt die Messergebnisse der Parameter an, die fur die Ausgabe
konfiguriert wurden. Unter der Tabelle wird der Ausgabe-String angezeigt, den das Gerat Gber die
Prozessschnittstelle sendet. Der Ausgabe-String kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

ouT1 outz

10. Gesamttest o 0

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Global
Eigenschaften Ergebnis
Fehler 4]
Anzahl der Objekte 1
Anzahl der Objekt-Kandidaten

1. Objekt

Eigenschaften Ergebnis

Zwischen-

LUELELT o

star;0;01;02;1;0.142;0.042;0.148; +0.012;+0.003;
+0.799:041:-178:-179: +041:ston

Verdrahtungstest

Uber das Fenster "Verdrahtungstest" kann die Verdrahtung des Geréates zum Steuergerét getestet
werden. Der Test lauft in Echtzeit und zeigt die Aus- und Eingangssignale an den Drahten an. Im
Simulationsmodus lassen sich die digitalen Ausgange manuell ansteuern, um die Verbindung zu einem
externen Steuergerat unabhangig von der Anwendung zu testen.

10. Gesamttest

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest
E11950 Artikelnummer des Kabels.

E_.li:um 24V
m Trigger

Ermdglicht das Testen der 10s, aber deaktiviert die
Applikationsverarbeitung.

» Eingabefeld [Artikelnummer des Kabels] klicken und Verbindungskabel aus Auswahlliste wahlen oder
Artikelnummer eingeben.

> Die Verdrahtung und Pinbelegung des ausgewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.

» [Start] klicken, um den Simulationsmodus zu starten.
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» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.
» [Ready] klicken, um das Signal an "READY" ein- oder auszuschalten (Bereit fiir nachsten Trigger).
» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingange verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

Die Eingadnge konnen z. B. fur die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.

6.3.2 Roboter Greifernavigation aktivieren
» Wenn alle Einstellungen abgeschlossen sind, [Fertig] klicken, um die Anwendung zu speichern.
> Das Gerat aktiviert und startet die Anwendung.

> Das Monitoringfenster wird gedtffnet.

6.3.3 Prozesswerte liber EtherNet/IP senden
Das Geréat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus EtherNet/IP an eine SPS senden.

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— Softwarehandbuch).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
[ ]

Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt.

e Die Bytes 14 bis 35 wiederholen sich fir jedes unter "Anzahl der Objekte" eingestellte Objekt
(maximal 10 Wiederholungen) (— ,6.3.1 Roboter Greifernavigation einrichten®).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Ubertragen.

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.
Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
0;01;08;1;0.338;0.142;0.452;+0.075;-0.071;+0.783;078;+000;+000;+056

Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000 0000 | Binar ’ Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /
o asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0000 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten
empfangen
o 3 Nachrichtenzéhler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder
5 2#0000_0011 | Binar Aktion (Trigger, gesendete

Nachricht etc.)

2#0000_0000 | Binar

Reserviert
2#0000_0000 | Binar

; Fehler:

8 0 D |
ezima 0 Fehler 0 = kein Fehler

) 1 = undefinierter Fehler
9 0 Dezimal 2 = kein Objekt gefunden
10 1 Dezimal

01 Anzahl der Objekte Anzahl der gefundenen Objekte.

11 0 Dezimal
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Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
12 8 Dezimal 08 Anzahl der Anzahl der gefundenen und
13 0 Dezimal Objektkandidaten gepruften Objektkandidaten.
14 1 Binar 0 = kein Objekt gefunden
1 Objekt gefunden In Jbjext getun
15 0 Binar 1 = Objekt gefunden
16 338 Dezimal 338 i Breite Die breiteste Abmessung der
17 0 Dezimal Objektoberflache.
18 142 Dezimal 142 i Hohe Die Objekthéhe relativ zur
19 0 Dezimal Grundplatte.
20 452 Dezimal ie 13
452 mm Lénge Dlg langste e\bmessung der
21 0 Dezimal Objektoberflache.
22 75 Dezimal Die X-Koordinate
des Mittelpunktes der
) 75 Mittelpunkt X Objektoberflache (im
23 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
24 -71 Dezimal Die Y-Koordinate des
Mittelpunktes der
) -71 Mittelpunkt Y Objektoberflache (im
25 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
26 783 Dezimal Die Z-Koordinate des
Mittelpunktes der
) 783 Mittelpunkt Z Objektoberflache (im
27 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
28 78 Dezimal Der Gierwinkel liegt zwischen der
078 Gierwinkel x-Achse (Weltkoordinatensystem)
29 0 Dezimal und dem Vektor entlang der
"Lange" des Objektes.
30 0 Dezimal Rotation um die X-Achse
) des erkannten Objektes
31 0 Dezimal +000 Rotation X (im Koordinatensystem des
Benutzers).
32 0 Dezimal Rotation um die Y-Achse
. des erkannten Objektes
33 0 Dezimal +000 Rotation ¥ (im Koordinatensystem des
Benutzers).
34 56 Dezimal Rotation um die Z-Achse
. des erkannten Objektes
35 0 Dezimal +056 Rotation 2 (im Koordinatensystem des
Benutzers).

Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:

e FErrorBit=1

e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0

e Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch
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6.3.4 Prozesswerte liber PROFINET senden

Das Geréat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus PROFINET an eine SPS senden.

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— Softwarehandbuch).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant

angezeigt.

e Die Bytes 14 bis 35 wiederholen sich fur jedes unter "Anzahl der Objekte" eingestellte Objekt
(maximal 10 Wiederholungen) (— ,6.3.1 Roboter Greifernavigation einrichten®).

e |m Ausgabe-String enthaltene Semikolon

;" werden nicht Ubertragen.

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:

0;01;08;1;0.338;0.142;0.452;+0.075;-0.071;+0.783;078;+000;+000;+056

Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000 0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /
o asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0000 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten
empfangen
o 3 Nachrichtenzéhler e Z3ahlt um 1 hoch, bei jeder
5 2#0000_0011 | Binar Aktion (Trigger, gesendete
Nachricht etc.)
2#0000_0000 | Binar
Reserviert
2#0000_0000 | Binar
; Fehler:
D |
8 0 ezima 0 = kein Fehler
0 Fehler _ e
. 1 = undefinierter Fehler
9 0 Dezimal 2 = kein Objekt gefunden
10 1 Dezimal
01 Anzahl der Objekte Anzahl der gefundenen Objekte.
1 0 Dezimal
12 8 Dezimal 08 Anzahl der Anzahl der gefundenen und
13 0 Dezimal Objektkandidaten gepriften Objektkandidaten.
14 1 Binar 0 = kein Objekt gefunden
o 1 Objekt gefunden ) 1ext 9
15 0 Binar 1 = Objekt gefunden
16 338 Dezimal . Die breiteste Abmessung der
338 mm Breite . .
17 0 Dezimal Objektoberflache.
18 142 Dezimal i i 5 i
142 mm Héhe Die Objekthohe relativ zur
19 0 Dezimal Grundplatte.
20 452 Dezimal . Die Iangste Abmessung der
21 0 Dezimal 452 mm Lange Objektoberflache.
22 75 Dezimal Die X-Koordinate
des Mittelpunktes der
75 Mittelpunkt X Objektoberflache (im
23 0 Dezimal

Koordinatensystem des
Benutzers).
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Byte-Nr. Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
24 -71 Dezimal Die Y-Koordinate des
Mittelpunktes der
) -71 Mittelpunkt Y Objektoberflache (im
25 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
26 783 Dezimal Die Z-Koordinate des
Mittelpunktes der
. 783 Mittelpunkt Z Objektoberflache (im
27 0 Dezimal Koordinatensystem des
Benutzers).
28 78 Dezimal Der Gierwinkel liegt zwischen der
- x-Achse (Weltkoordinatensystem)
29 0 Dezimal 078 Gierwinkel und dem Vektor entlang der
"Lange" des Objektes.
30 0 Dezimal Rotation um die X-Achse
. des erkannten Objektes
31 0 Dezimal +000 Rotation X (im Koordinatensystem des
Benutzers).
32 0 Dezimal Rotation um die Y-Achse
. des erkannten Objektes
33 0 Dezimal +000 Rotation ¥ (im Koordinatensystem des
Benutzers).
34 56 Dezimal Rotation um die Z-Achse
) des erkannten Objektes
35 0 Dezimal +056 Rotation 2 (im Koordinatensystem des
Benutzers).
1 Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
Ld
e Error Bit =1
o Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0
e Asynchrone Nachrichtenkennung = 0
e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch
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6.3.5 Prozesswerte liber TCP/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber das Protokoll TCP/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt dargestellit:

star;0;01;08;1;0.338;0.142;0.452; +0.075;-0.071;

+0.783;078;+000 ;+000;+056;stop

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gbertragen.

e Die Prozesswerte "Objekt gefunden” bis "Rotation Z" wiederholen sich fur jedes unter "Anzahl
der Objekte" eingestellte Objekt (maximal 10 Wiederholungen)
(— ,6.3.1 Roboter Greifernavigation einrichten®).

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen (Datentyp: ASCII):
star;0;01;08;1;0.338;0.142;0.452;+0.075;-0.071;+0.783;078;+000;+000;+056;stop

Prozesswert Einheit | Beschreibung

star Start-String

0 Fehler

01 Anzahl der Objekte

08 Anzahl der Objektkandidaten

0 = kein Objekt gefunden

1 1 = Objekt gefunden

0.338 mm Breite

0.142 mm Hohe

0.452 mm Lange
+0.075 Mittelpunkt X
-0.071 Mittelpunkt Y
+0.783 Mittelpunkt Z
078 Gierwinkel
+000 Rotation X
+000 Rotation Y
+056 Rotation Z
stop Stop-String
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6.4 Volistandigkeitskontrolle

Diese Anwendung prft die Vollstandigkeit gleichformig geflliter Behalter. Es kann geprift werden, ob
Objekte fehlen (Unterflllung) und ob zu viele Objekte vorhanden sind (Uberfullung).

Die Objekte im Behalter miissen in einem Rechteckgitter angeordnet sein. Das Maximum pro Seitenkante
sind 16 Objekte bei insgesamt maximal 64 Objekten.

Fir jedes Objekt wird eine ROI (Region of Interest) festgelegt. In jeder ROl wird ein Fullstand gemessen
und mit den Grenzwerten verglichen.

Gemessener Fiillstand in den ROIs Ergebnis

Innerhalb der festgelegten Parameter Objekt korrekt - Behalter vollstandig beftllt
Unter dem minimalen Grenzwert Unterflllung, Ausgang 1 schaltet

Uber dem maximalen Grenzwert Uberfiillung, Ausgang 2 schaltet

Die Prozessschnittstelle gibt die Messwerte der einzelnen ROIs aus (Uberflllung bzw. Unterfillung
"Gut"/"Ungultig").

Anforderungen an die Objekte flir eine zuverlassige Erkennung:

Mindesthohe statischer Objekte (Geschwindigkeit < 0,2 m/s): 2,5¢cm
Mindesthohe sich bewegender Objekte (Geschwindigkeit > 0,2 m/s): 4,5 cm
Diffus reflektierende Oberflache

Bei glanzender Oberflache: Direkte Rickreflektion zum Gerat vermeiden

Zur Prifung unterschiedlicher Gebinde-Formen muss fir jedes Gebinde eine separate Anwendung
erstellt werden. Die aktive Anwendung kann dann je nach erwartetem Gebinde umgeschaltet
werden.

=]

Vollstandig transparente oder spiegelnde Oberflachen kénnen nicht zuverlassig gemessen werden.

=

6.4.1 Volilstandigkeitskontrolle einrichten

Assistent: Vollsténdigkeitsiiberwachung

Vollstandigkeitsiiberwachung

Diese Applikation dient zur Uberpriifung der Vollstindigkeit von
homeogen bestiickten Gebinden (gleiche Objekte). Es kann ein nicht
bjekt (Unterfiillung) oder ein zu viel vorhandenes
Objekt (Uberfiillung) detektiert werden. Montieren Sie den Sensor so,
dass weder Tageslicht in die Optik noch auf das Objekt fallen kann.

Schritte
1. Auswertefunktionalitét
& Geschwindigkeit

4.1 Unterfiillung einlernen (Kann {ibersprungen werden)
4.2 Uberfiillung einlernen (Kann {ibersprungen werden)
5. Gesamttest

Zuriick

» [Start] klicken, um die Konfiguration der Anwendung zu starten.
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Schritt 1: Auswertefunktionalitat

Assistent: Vollstandigkeitsiiberwachung

1. Auswertefunktionalitat

Anwendung

Unterfiillung %

Uberfiillung '%'

Ausgidnge
Unterfiillung OUTL Geschaltet

Uberfiiflung ouT2 Geschaltet

Stellen Sie die Ausgangslogik ein.

Statisch

Zurlick

» Schaltflache fir Unterflllung (fehlende Objekte) je nach Anwendung auf "Ein" oder "Aus" stellen.

» Schaltflache fir Uberflllung (zu viele Objekte) je nach Anwendung auf "Ein" oder "Aus" stellen.

> Mindestens eine der beiden Optionen muss aktiviert sein.

E Meldungen zur Unterflllung werden immer an Ausgang 1 ausgegeben.
Meldungen zur Uberfiillung werden immer an Ausgang 2 ausgegeben.

» Art der Ausgangslogik wahlen:

Art der Ausgangslogik

Beschreibung

Wenn eine Unterfiillung oder Uberfiillung registriert wurde, wird der entsprechende Ausgang auf

Statisch logisch Eins (high) geschaltet und bleibt bis zur néchsten Messung auf diesem Wert.
Wenn eine Unterfiillung oder Uberfiillung registriert wurde, wird der entsprechende Ausgang fiir die
Gepulst eingestellte Impulsdauer auf logisch Eins (high) geschaltet und wechselt danach wieder auf logisch

Null (low). Dazu ist die Angabe der Pulsfrequenz in ms notwendig (Bereich 10...2500 ms in Schritten
von 10 ms).

» [Weiter] klicken.
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Schritt 2: Triggerquelle & Geschwindigkeit

Assistent: Vollstandigkeitsiiberwachung b 4

2. Triggerquelle & Geschwindigkeit

Trigger
Bitte wihlen sie aus, {iber welche Schnittstelle und mit welchem Signal
die Bildaufnahme ausgeldst werden soll.

Positive Flanke

Geschwindigkeit

stillstandsanwendungen versprechen bessere Ergebnisse. Sollte keine
Mdglichkeit bestehen, das Gebinde fiir mindestens 100 in den
Stillstand zu versetzen, betitigen Sie bitte folgenden Schalter.

Automatische Positions- und Drehlagennachfiihrung von Behaltnissen

. (Ankerfunktion). Maximale Drehlagennachfiihrung +/- 40 Grad.
Funktioniert nur bei Behaltern mit hinreichend hohem, breitem und
starrem Rahmen, wie etwa einer Getrénkekiste. Der Behéltern muss
hierbei komplett im Bild sein.

Zuriick

» Triggerquelle wahlen.

Auswahl Beschreibung
Kontinuierlich Das Gerat macht kontinuierlich Bilder. Diese Option wird hauptsachlich fur Tests verwendet.
. Das Gerat wird Uber die Prozessschnittstelle der angeschlossenen Steuerung angesteuert
Prozessschnittstelle
(z. B. von SPS/ PC).
A
2 ON ON
o Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende Flanke eines § %
Positive Flanke . . = =
Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF -
ne
EVN
—| "ON ON
Neaative Flanke Das Gerat wird von einer Hardware Uber die fallende Flanke eines % %
9 Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF
™

» Schaltflache [Geschwindigkeit] einstellen:

e Fur die Messung statischer Objekte die Schaltflache auf "Aus" stellen. Das Objekt muss sich
mindestens 100 ms im Stillstand befinden.

e Fir die Messung bewegter Objekte die Schaltflache auf "Ein" stellen. In diesem Fall werden
die Schaltschwellen fiir die Unter- und Uberfiillung im Gutzustand automatisch bestimmt. Die
Schaltschwellen kénnen im letzten Schritt des Assistenten nachtraglich angepasst werden (— ,8.7
Gesamttest").

» Schaltflache fur Ankerfunktion auf "Ein" oder "Aus" stellen (automatische Lagenachfiihrung von
Behaltern).

e |st die Ankerfunktion ausgeschaltet, muss der Behalter immer an der gleichen Stelle und in der
gleichen Ausrichtung stehen, damit die Anwendung korrekt funktioniert.
Ist die Ankerfunktion eingeschaltet, wird die Ausrichtung des Behalters ermittelt und die
Positionen der ROIs werden an die Lage der Objekte angepasst. Die Zeiten zur Auswertung
verlangern sich dadurch. Fur eine sichere Erkennung der Objekte missen ausreichend viele
Konturen des Behalters erkennbar sein.

e Bei eingeschalteter Ankerfunktion kann sich die Auswertezeit erhéhen.

e Die Ankerfunktion muss neu eingelernt werden, wenn sich die ROls andern.
» [Weiter] klicken.
> Die Belichtungszeit fUr die aktuelle Szene wird automatisch optimiert.
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Schritt 3: Suchzone (ROI)

Assistent: Vollstindigkeitsiiberwachung

PEAEMmMA SF% e 3. Suchzone (ROI)

ROIL

Richten sie den Sensor so aus, dass der Behalter sich in der Mitte des
Bildes befindet. Definieren Sie den Typ. die Anzahl (Zeilen und Spalten).
Form und GréBe der Suchzonen. Platzieren Sie die Suchzonen, mithilfe
der Ecken des Rahmens links im Bildfeld, so dass sie etwa 80% der
Objekte bedecken

Rasterart Zeilen Spalten
Regular A 3 4

Form FormgréBe

O o0 - +

Belimngszeit

Belichtungszeit anhand der Suchzonen (ROIs) optimieren (Bedingung
fiir den néchsten Schritt).

Optimieren J
ae 0‘573mi B e LLO(Mm /@ /@

Zuriick

Das Fenster "Suchzone (ROI)" zeigt Livebilder an, um die Anzahl, Form und Grof3e der ROls
einzustellen. Anschlief3end kann die Belichtungszeit optimiert werden.

» Falls nicht ausgewahlt, Option [Livebild] einstellen (— ,6.1 Livebild-Anzeige des
Einrichtungsassistenten®).

» Einen korrekt befiillten Behalter in die Mitte unter das Gerat stellen und durch Andern der Position des
Behalters und / oder des Gerates folgende Bedingungen sicherstellen:

e Der Behalter ist vollstandig im Bild und alle Ecken sind sichtbar.

e Der Abstand zum Gerat ist zwischen 0,3 m und 5 m.

e Keine Objekte im Bildausschnitt (inklusive Hintergrund) sind weiter als 5 m vom Gerat entfernt.
Eine geneigte Ansicht verzerrt das Objektraster und erschwert das Erfassen der Objekte in den ROls.

» Das Gerat moglichst senkrecht zum Behalter ausrichten.

Senkrecht Geneigt (verzerrt)

» Bei glanzenden Flachen (z. B. poliertes Metall, in Folie verpackte Produkte):
Direkte Rickreflexion des Geratelichts durch leichtes Kippen des Gerates vermeiden.

» Anzeigeoptionen so einstellen, dass die ROls gut eingestellt werden kénnen
(— »7.2 Anzeige Optionen®).
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Ob sich ein Entfernungsbild oder ein Amplitudenbild (Helligkeit) besser zur Anzeige eignet, hangt
von Form und Reflexionsvermdgen der Behalter und Objekte ab.

e Amplitudenbild: Behalter und Objekte mit kontrastreichen Reflektivitdtswerten im Infrarotbereich

e Entfernungsbild: Markante Formen des Behalters und der Objekte (z. B. Kiste mit Flaschen)

» Nach dem Andern der Anzeigeoptionen . klicken, um die Ansicht zu optimieren.
» ROIs einstellen.

Einstellung der ROl | Option Beschreibung

Regular

Q O 8 8 Die Mittelpunkte der ROls sind direkt Gbereinander und nebeneinander angeordnet.
OO

Bei den Rasterarten "Wabe ..." liegen die Mittelpunkte der ROls einer Zeile Uber bzw.
Wabe ... unter den Liicken der ROls der benachbarten Zeile. Somit ergibt sich eine hexagonale
Struktur bzw. Wabenstruktur der ROIs mit den folgenden Unterschieden:

Rasterart Wabe kirzer . . . . . . . .
n Die Zeilen mit gerader Ordnungszahl (2. Zeile, 4. Zeile, ...) sind um eine ROl kurzer als
Regular O O O C die Zeilen mit ungerader Ordnungszahl (1. Zeile, 3. Zeile, ...).
Bei Multi-ROls mit einer geraden Anzahl von Zeilen ist die Rasterart "Wabe kirzer" nach

Regular O O O C Rotation um 180° identisch mit der Rasterart "Wabe langer".
Wabe kiirzer =

Wabe langer Die Zeilen mit ungerader Ordnungszahl (1. Zeile, 3. Zeile, ...) sind um eine ROI kirzer
Wabe linger O O O als die Zeilen mit gerader Ordnungszahl (2. Zeile, 4. Zeile, ...).

O O Q C Bei Multi-ROIs mit einer ungeraden Anzahl von Zeilen ist die Rasterart "Wabe langer"
Wabe rechts O O O nach Rotation um 180° identisch mit der Rasterart "Wabe kirzer".
Wabe links Wabe rechts | Die Anzahl der ROls jeder Zeile ist identisch. Die ROIs der Zeilen mit gerader

O O OO Ordnungszahl (2. Zeile, 4. Zeile, ...) sind gegenuber den ROIls der Zeilen mit ungerader
O O OC Ordnungszahl (1. Zeile, 3. Zeile, ...) nach rechts verschoben.

O O OO Bei Multi-ROIs mit einer ungeraden Anzahl von Zeilen ist die Rasterart "Wabe rechts"
nach Rotation um 180° identisch mit der Rasterart "Wabe links".

Manuell

Wabe links Die Anzahl der ROls jeder Zeile ist identisch. Die ROIls der Zeilen mit gerader

OO O Ordnungszahl (2. Zeile, 4. Zeile, ...) sind gegenuber den ROIs der Zeilen mit ungerader
OO O O Ordnungszahl (1. Zeile, 3. Zeile, ...) nach links verschoben.
OO O Bei Multi-ROls mit einer ungeraden Anzahl von Zeilen ist die Rasterart "Wabe links"
nach Rotation um 180° identisch mit der Rasterart "Wabe rechts".
Manuell Die ROIs werden manuell angeordnet.
Zeilen Anzahl der Zeilen einer Multi-ROI wahlen: 1...64 (Zeilen x Spalten < 64)
Spalten Anzahl der Spalten einer Multi-ROI wahlen: 1...64 (Zeilen x Spalten < 64)
Quadrat E
Rechteck E
Die Form wahlen, die am besten zur Form der Objekte passt.
Kreis
Ellipse
. [ Verkleinert die ROls
FormgroRe - -
[+] Vergrofiert die ROIs

» Anzahl der ROls an die Anzahl der Objekte im Behalter anpassen.

» Grofie und Form der ROls an die Objekte im Behalter anpassen.
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» AuBeren Rahmen so einstellen, dass die ROIs gut auf den Objekten liegen:
e Um den Rahmen zu skalieren: Randmarke klicken und mit gedriickter Maustaste bewegen.

e Um den Rahmen zu drehen: Drehpfeil-Symbol klicken und mit gedriickter Maustaste bewegen.

E Ein guter Ausgangswert fir die Konfiguration ist eine Abdeckung der Objekte durch die ROIs um
80 %. Fur die Messungen werden nur die ROIs verwendet, der Rahmen dient als Positionierhilfe.

> Jede ROI wird durch einen Rahmen dargestellt.
» Wenn die ROIs an die Objekte angepasst sind, [Optimieren] klicken.

> Die Belichtungszeit fiir die Objekte in den ROIs wird automatisch optimiert.
Auch nach der Optimierung der Belichtungszeit kann der Hintergrund ungtiltige Pixel oder starkes
Bildrauschen aufweisen. Die Messung wird dadurch nicht beeinflusst.

» [Weiter] klicken.

Wahrend der folgenden Schritte im Einlernprozess diirfen sich die Objekte nicht bewegen, weil
die Anwendung sonst nicht korrekt arbeiten kann. Das gilt auch, wenn die Ankerfunktion aktiviert
wurde. Die Ankerfunktion funktioniert erst, wenn das Einlernen der Gut- und Schlechtzustande
abgeschlossen ist.

Schritt 4: Einlernen des Gutzustandes
In diesem Schritt misst das Gerat Bezugswerte fiir einen korrekt beflllten Behalter.

Assistent: Vollstandigkeitsiiberwachung

PEULIM A% 0 4. Einlernen des Gutzustandes

Einlernen des korrekt befiillten Zustandes. Hierzu nimmt das Gerat 20
Bilder auf. Die Bildaufnahme sollte nicht gestért bzw. die Situation
nicht verdndert werden.

Vollzustand

"

Einlernen

B R sl DSTZml N ll.[l[l-lm /@ Q

' Zuriick

» [Einlernen] klicken.
> [Weiter] ist deaktiviert, bis das Einlernen erfolgreich durchgefiihrt wurde.

> Die aktuelle Szene wird als Voll-Zustand erkannt. Abhangig von der Einstellung "Geschwindigkeit"
(— Schritt 2: Triggerquelle & Geschwindigkeit) werden die Schaltschwellen fur die Unter- und
Uberfillung bestimmt.

> Wourde die automatische Lagenachflihrung (Ankerfunktion) aktiviert, wird in einem Bereich um die
ROIs nach Konturen (Kanten) gesucht, die den Rand des Behalters markieren. Mit den gefundenen
Konturen wird ein Gebinde-Modell erstellt, dessen Qualtitat anschliellend bewertet wird. Wenn die
Qualtitat des Gebinde-Modells nicht ausreicht, um das Gebinde zuverlassig im Bild zu erkennen, wird
im Livebild eine Fehlermeldung angezeigt.
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Wenn das Einlernen nicht erfolgreich ist:

Ursache

Abhilfe

Das Objekt hat sich bewegt.

» Zu Schritt 3 zurtickkehren und die ROls erneut einstellen.
» Bewegen der Objekte vermeiden:
— Wenn die Ankerfunktion ausgeschaltet ist:
Sicherstellen, dass die Objekte bei jedem Frame an der-
selben Bildposition liegen. Dies kann mit dem Hardware-
Trigger erreicht werden.
— Wenn die Ankerfunktion eingeschaltet ist:
Prifen, ob die Ankerfunktion die bewegten Objekte zuver-
lassig bestimmen kann.

Die Ankerfunktion ist an und die Merkmale des Behéalters oder
der Objekte reichen nicht aus, um Position und Ausrichtung
zuverlassig zu bestimmen.

» Zu Schritt 2 zurlickkehren und die Ankerfunktion abschalten.

In den ROls sind zu viele Bildpunkte durch direkte Reflektion
Uberbelichtet.

» Sattigung durch leichtes Kippen des Gerates reduzieren.
» Zu Schritt 3 zuriickkehren und [Optimieren] klicken, um die
ROls neu einzustellen.

In den ROls sind zu viele Bildpunkte durch zu helle Objekte
Uberbelichtet.

» Sicherstellen, dass die Belichtungszeit in Schritt 3 optimiert
wurde.

» Wenn die Optimierung der Belichtungszeit keine Verbesse-
rung bringt, den Gerateabstand vergroRern.

In den ROIs sind zu viele Bildpunkte unterbelichtet.

» Sicherstellen, dass die Belichtungszeit in Schritt 3 optimiert
wurde.

» Wenn die Optimierung der Belichtungszeit keine Verbesse-
rung bringt, den Gerateabstand verkleinern.

Beim Zuriickkehren zu Schritt 3 und Andern der Einstellungen (ROls, Belichtung, Bewegen des
Objekts oder des Gerates) muss das Einlernen wiederholt werden. Andernfalls funktioniert die

Anwendung nicht korrekt.

» Nach der Problembehebung [Einlernen] erneut klicken.

» [Weiter] klicken.

Schritt 4.1: Unterfiillung einlernen

diesen Schritt.

Wurde die Erkennung der Unterflillung in Schritt 1 nicht eingeschaltet, Uberspringt der Assistent

Beim Einlernen wird ein Grenzwert fir die Unterfiillung bestimmt. Der Grenzwert firr die Unterflllung kann
im letzten Schritt des Assistenten nachtraglich angepasst werden (— Schritt 5: Gesamttest).

Assistent: Vollstindigkeitsiiberwachung

> @ ri a5 e

4.1 Unterfiillung einlernen

Einlernen des unterfiillten Zustandes. Bitte entnehmen Sie genau ein

Objekt aus dem Gebinde und

rten danach den Einlernvorgang. Die

Bildaufnahme sollte nicht gestért bzw. die Situation nicht verdndert
werden. Sollte ein Einlernen nicht méglich sein, kann dieser Schritt

{ibersprungen werden.

Fehlendes Objekt

Einlernen

Lo S

9

sfe 0573 |

|1.00am 1® ,@

Zuriick

» Ein Objekt aus dem Behélter nehmen und [Einlernen] klicken.
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> Wenn kein Objekt entfernt wurde oder der Unterschied zwischen Voll- und Leer-Zustand zu gering ist,
schlagt das Einlernen fehl.

» [Weiter] klicken.

Schritt 4.2: Uberfiillung einlernen

E Wurde die Erkennung der Uberflllung in Schritt 1 nicht eingeschaltet, (iberspringt der Assistent
diesen Schritt.

Beim Einlernen wird ein Grenzwert fur die Uberfiillung bestimmt. Der Grenzwert fiir die Uberflllung kann
im letzten Schritt des Assistenten nachtraglich angepasst werden (— Schritt 5: Gesamttest).

Assistent: Vollstandigkeitsiiberwachung

P@MI A% e 4.2 Uberfiillung einlernen

Einlernen des iiberfiiliten Zustandes. Bitte (berfiillen Sie das Gebinde

und starten danach den Einlernvorgang. Die Bildaufnahme sollte nicht
gestdrt bzw. die Situation nicht verdndert werden. Sollte ein Einlernen
nicht méglich sein, kann dieser Schritt Gbersprungen werden.

Zus3tzliches Objekt

Einlernen

RO e ELS?Eml N e l1.uu~1m @ Q

‘ ' Zuriick

» Ein Objekt zu einem korrekt beftillten Behalter dazugeben und [Einlernen] klicken.

> Wenn kein Objekt dazugegeben wurde oder der Unterschied zwischen Voll- und Leer-Zustand zu
gering ist, schlagt das Einlernen fehl.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 5: Gesamttest
Im abschlieRenden Schritt werden die Funktionen der Anwendung getestet:

e Gerategrenzwerte (z. B. Unterfiillung, Uberfillung)
e Ausgabesignale an den Ausgangen

e \Verdrahtung

Assistent: Vollstindigkeitsiiberwachung X

P@UWM A% e 5. Gesamttest W G

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Priifen Sie hier Ihre Schaltschwellen mit unvollstandigen bzw.
{iberfiillten Behiltern und passen Sie die Schwellen gegebenenfalls
{iber das Verschieben der Linien an.

Gut: 12 Unterfilllung: 0 Uberfiillung: 0 | Ungiltig: 0

e 0572 m ‘ S | b= ,@ ,@ Ansicht neu skalieren

Zuriick

Auf der linken Seite wird das Geratebild mit den ROIs und deren Messergebnissen angezeigt.

Farbe Bedeutung
Griin OK

Rot Unterflllung
Pink Uberfiillung
Olivgrin Ungliltig
Gelb Ausgewahlt

Rechts oben werden die Status-LEDs der Ausgénge angezeigt.
e LED OUT1 leuchtet gelb: Eine Unterflillung wurde registriert und Ausgang 1 ist aktiv.
e LED OUT2 leuchtet gelb: Eine Uberfiillung wurde registriert und Ausgang 2 ist aktiv.

e |[st ein Ausgang aktiv, ist die LED kontinuierlich an. Die Einstellung auf einen Impuls oder [Statisch] in
Schritt 1 hat darauf keinen Einfluss.

E Die am Bildschirm angezeigten LEDs fir OUT1 und OUT2 verhalten sich identisch mit den LEDs
am Gerat.

Mit den Schaltflachen unter den LEDs kann zwischen folgenden Bildschirmen umgeschaltet werden:
e Ergebnisse
e Prozessschnittstelle

e \erdrahtungstest
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Ergebnisse

Das Fenster "Ergebnisse" zeigt die Messergebnisse in einem Balkendiagramm an. Wenn nicht alle
Ergebnisse gleichzeitig angezeigt werden kdnnen, wird eine horizontaler Bildlaufleiste angezeigt. Die
Nummern und Farbcodes der ROIs im Bild und im Balkendiagramm stimmen tberein. Wird eine ROI oder
Linie durch Klicken markiert, wird die entsprechende Linie in dunklem Gelb dargestellt.

Bei aktiver Erkennung der Unter- oder Uberfillung markiert eine farbige Linie den jeweiligen Grenzwert:
e Rot (obere Linie): Uberfiillung

e Pink (untere Linie): Unterfillung

5. Gesamttest OUT1 OUT2
oo

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Priifen Sie hier Ihre Schaltschwellen mit unvollstindigen bzw.
tberfiillten Behiltern und passen Sie die Schwellen gegebenenfalls
iiber das Verschieben der Linien an.

Gut: 10 Unterfiillung: 1  Uberfiillung: 1 | Ungiiltig: 0

Ansicht neu skalieren

» Anwendung durch Entfernen oder Zugeben von Objekten testen.
» Wenn der Test nicht zufriedenstellend ist, Einstellungen optimieren, wie z. B.:
— Grenzwerte durch vertikales Verschieben der farbigen Linien anpassen.

— Zu Schritt 3 zuriickkehren, um die ROIls neu einzustellen und das Einlernen in Schritt 4 zu
wiederholen.

» Wenn die Ankerfunktion aktiviert wurde, Ankerfunktion durch Bewegen und Drehen des Behalters
testen.
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Prozessschnittstelle

Das Fenster "Prozessschnittstelle” zeigt eine Tabelle mit dem Status der ROIs und den Prozesswerten
an (— ,6.4.3 Prozesswerte Uber EtherNet/IP senden®). Unter der Tabelle wird der Ausgabe-String
angezeigt, den das Gerat Uber die Prozessschnittstelle sendet. Der Ausgabe-String kann in die Windows-
Zwischenablage kopiert werden.

5. Gesamttest 0UT1 OUT2

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

ROI-ID Status Wert

Gut 0.000 m

Gut 0.001 m
Unterfiillung -0.178 m

Gut -0.024 m
Uberfiillung 0.094m”

Gut 0.001 m

Output string (i ) Zwischenablage

star;0;00;0;-0.001;01;0;-0.018;02;0;-0.001;03;0;
+0.000:04:0:+0.001:05:7:-0.178:06:0:-0.024:07:6:

Verdrahtungstest

Uber das Fenster "Verdrahtungstest" kann die Verdrahtung des Gerates zum Steuergerat getestet
werden. Der Test lauft in Echtzeit und zeigt die Aus- und Eingangssignale an den entsprechenden
Drahten an. Im Simulationsmodus lassen sich die digitalen Ausgange manuell ansteuern, um die
Verbindung zu einem externen Steuergerat unabhangig von der Anwendung zu testen.

5. Gesamttest

E11950 Artikelnummer des Kabels.

Ermdglicht das Testen der 10s, aber deaktiviert
die Applikationsverarbeitung.

» Eingabefeld [Artikelnummer des Kabels] klicken und Verbindungskabel aus Auswahlliste wahlen oder
Artikelnummer eingeben.

> Die Verdrahtung und Pinbelegung des ausgewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.
» [Start] klicken, um den Simulationsmodus zu starten.
» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.

» [Ready] klicken, um das Signal an "READY" ein- oder auszuschalten (Bereit fur nachsten Trigger).
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» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingénge verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

Die Eingadnge konnen z. B. fur die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.

6.4.2 Vollstandigkeitskontrolle aktivieren
» Wenn alle Einstellungen abgeschlossen sind, [Fertig] klicken, um die Anwendung zu speichern.
> Das Gerat aktiviert und startet die Anwendung.

> Das Monitoringfenster wird gedéffnet. Dort wird unter dem Reiter "Ergebnisse” ein Balkendiagramm
angezeigt, mit dem die Werte der laufenden Anwendung kontrolliert werden kénnen (— ,7.6.3
Darstellung der Modellergebnisse von Vollstandigkeitskontrolle®).

6.4.3 Prozesswerte liber EtherNet/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus EtherNet/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068,02;6;+0.013;03,0;
+0.001;stop

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
[ ]

Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Ubertragen.
e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068;02;6;+0.013;03;0;+0.001;stop

Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0000_0000 | Binar 15 Gespiegeltes e Bit 1.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0010_0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Dezimal Synchrone /
. asynchrone
3 2#0000_0000 | Dezimal Nachrichtenkennung
4 30 Dezimal e Das Gerat hat 30 Nachrichten
) . empfangen
5 0 Dezimal | 0 Nachrichtenzahler | ¢ Zahit um 1 hoch, bei jeder Aktion
(Trigger, gesendete Nachricht etc.)
Dezimal
Reserviert
Dezimal
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Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
8 s ASCII
9 t ASCII
star Start-String
10 a ASCII
1 r ASCII
12 0 Dezimal 0 Status von allen ROIs | Zeigt den Status der
13 0 Dezimal (0 = schlecht, 1 = gut) | Vollstandigkeitskontrolle an
14 0 Dezimal Bei aktivierter Lagenachfiihrung
werden Byte 14 und 15 von jener
belegt.
0 ROI D 0 = Lage w?rd nicht nac-,thgeﬂ]hrt
15 0 Dezimal 1 = Lage wird nachgefiihrt
Alle folgenden Daten verschieben
sich um 2 Bytes; d.h. die 1. ROI ID
beginnt mit Byte 16 und 17.
16 0 Dezimal
0 ROI Status
17 0 Dezimal
18 0 Dezimal
0 mm ROI Wert
19 0 Dezimal
20 1 Dezimal
1 ROI'ID
21 0 Dezimal
22 7 Dezimal . RO Stat
atus .
23 0 Dezimal ROI Status:
24 -67 Dezimal 0=gut o
. -67 mm ROI Wert 1 = Referenzebene nicht eingelernt
25 1 Dezimal 2 = Einlernen fehlgeschlagen
26 2 Dezimal - .
: 2 ROI ID 3 = Referenzebene ungliltig
27 0 Dezimal 4 = Keine gultigen Pixel
28 6 Dezimal 5 = Referenzebene enthalt keine
29 0 Dezimal 6 ROI Status gliltigen Pixel
ezma 6 = Uberfil
30 14 Dezimal _ .
14 mm | ROI Wert 7= Unterfullt
31 0 Dezimal
32 3 Dezimal
3 ROI'ID
33 0 Dezimal
34 0 Dezimal
0 ROI Status
35 0 Dezimal
36 0 Dezimal
0 mm ROI Wert
37 0 Dezimal
38 s ASCII
39 t ASCII ‘ Stop-Stri
sto| op-Strin
40 0 ASCII P p-=iing
41 p ASCII
1 Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
Ld

e Error Bit =1

e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0

e Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch
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6.4.4 Prozesswerte liber PROFINET senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus PROFINET an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068;02;6;+0.013;03;0;
+0.001;stop

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

e Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gbertragen.
e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068;02;6;+0.013;03;0;+0.001;stop

Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000 0000 | Binar ’ Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Dezimal Synchrone /
asynchrone
3 2#0000_0000 Dezimal Nachrichtenkennung
4 0 Dezimal e Das Gerat hat 30 Nachrichten
empfangen
) 30 Nachrichtenzéhler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder Aktion
5 30 Dezimal (Trigger, gesendete Nachricht
etc.)
6 0 Dezimal
Reserviert
7 0 Dezimal
8 s ASCII
9 t ASCII
star Start-String
10 a ASCII
1 r ASCII
12 0 Dezimal 0 Status von allen ROIs | Zeigt den Status der
13 0 Dezimal (0 = schlecht, 1 = gut) | Vollstandigkeitskontrolle an
14 0 Dezimal Bei aktivierter Lagenachfiihrung
werden Byte 14 und 15 von jener
belegt.
0 ROI ID 0 = Lage wird nicht nac_:_hgef[]hrt
15 0 Dezimal 1 = Lage wird nachgefiihrt
Alle folgenden Daten verschieben
sich um 2 Bytes; d.h. die 1. ROI ID
beginnt mit Byte 16 und 17.
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Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
16 0 Dezimal
0 ROI Status
17 0 Dezimal
18 0 Dezimal
0 mm ROI Wert
19 0 Dezimal
20 0 Dezimal
1 ROI'ID
21 1 Dezimal
22 0 Dezimal . RO Stat
atus .
23 7 Dezimal ROI Status:
24 A Dezimal 0=gut o
. -67 mm ROI Wert 1 = Referenzebene nicht eingelernt
25 67 Dezimal 2 = Einlernen fehlgeschlagen
26 0 Dezimal - ™
. 2 ROI ID 3 = Referenzebene ungliltig
27 2 Dezimal 4 = Keine gultigen Pixel
28 0 Dezimal 5 = Referenzebene enthalt keine
29 6 Dezimal 6 ROI Status gliltigen Pixel
ezma 6 = Uberfill
30 0 Dezimal _ "
14 mm | ROl Wert 7 = Unterfalt
31 14 Dezimal
32 0 Dezimal
3 ROI ID
33 3 Dezimal
34 0 Dezimal
0 ROI Status
35 0 Dezimal
36 0 Dezimal
0 mm ROI Wert
37 0 Dezimal
38 s ASCII
39 t ASCII ‘ Stop-Stri
sto op-Strin
40 0 ASCII P p-=iing
41 p ASCII

Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:

e Error Bit =1

e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0

e Asynchrone Nachrichtenkennung =0

e Nachrichtenzéhler zahlt um 1 hoch
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6.4.5 Prozesswerte liber TCP/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber das Protokoll TCP/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt dargestellit:

star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068;02;6;+0.013;03;0;
+0.001;stop

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS (bertragen.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen (Datentyp: ASCII):
star;0;00;0;+0.000;01;7;-0.068;02;6;+0.013;03;0;+0.001;stop

Prozesswert | Einheit | Beschreibung
star Start-String
0 Status von allen ROIs (0 = schlecht, 1 = gut)
00 ROI'ID
0 ROI Status
+0.000 m ROl Wert ROI Status:
01 ROI'ID 0 =gut
7 ROI Status 1 = Referenzebene nicht eingelernt
-0.068 m ROl Wert 2 = Einlernen fehlgeschlagen
3 = Referenzebene ungliltig
02 ROID 4 = Keine gultigen Pixel
6 ROI Status 5 = Referenzebene enthalt keine gliltigen Pixel
+0.013 m ROI Wert 6 = Uberfiillt
03 ROI'ID 7 = Unterfillt
0 ROI Status
+0.001 m ROI Wert
stop Stop-String
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6.5 Objektvermessung

Diese Anwendung misst die Position, Ausrichtung und GroR3e rechteckiger, kastenformiger Objekte.
Qualitatsparameter kdnnen verwendet werden, um offene Laschen oder eine Abweichung von der
Kastenform zu erkennen.

Anforderungen an die Objekte flir eine zuverlassige Erkennung:
e Das Objekt ist stationar
e Das Objekt ist vollstandig im Bild und hat ausreichend Abstand zu den Bildrandern
e Es befinden sich keine anderen Objekte im Sichtbereich (andere Kisten)
e Befinden sich andere Objekte im Sichtbereich:
e Mindestabstand zwischen den Objekten: 3 Pixel

e Hintergrund ist zwischen den Objekten sichtbar

E Ist mehr als ein Objekt im Sichtbereich, wird das Objekt ausgemessen, das der Bildmitte am
nachsten ist.

Anforderungen an die Montage des Gerates flir gute Messergebnisse:

e Gerat mdglichst senkrecht Uber dem Messbereich montieren, so dass das Objekt von oben gemessen
werden kann.

E Eine Neigung des Gerates reduziert die Genauigkeit. Bei einer Neigung Uber 45° funktioniert die
Anwendung nicht.

e Montageabstand des Gerates so wahlen, dass die zu messenden Objekte vollstdndig im Sichtbereich
des Gerates sind und auf allen Seiten noch Abstand zum AufRenrand ist.

e Messabstand flr die meisten Anwendungen: 1-2 Meter

e Nichts im Sichtbereich, inklusive dem Hintergrund, darf weiter als 5 m vom Geréat entfernt sein (radial).

6.5.1 Objektvermessung einrichten

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

Vermessung von quaderférmigen
Objekten

kation ermdglicht es, di

sungen von quaderférmigen

gebnis wird erzielt. indem m
jeweils nur ein Objekt im Sichtfeld p
zeigt an, wie flach die obere Ob nit kann der Parameter
anzeigen, ob ein Objekt gedffn e Form des Objektes
von der Quaderform abweicht, die Messgenauigkeit abnimmt.
Montieren Sie den Sensor so, dass Tageslicht weder in die Optik noch
auf das Objekt fallen kann.

Schritte

1. Triggerquelle

2. Referenzebene

3. Bewegungsrichtung

4. Ausgabekonfiguration
chnittstelle

6. Ausgangskonfiguration

7. Gesamttest

Zuriick

» [Start] klicken, um die Konfiguration der Anwendung zu starten.
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Schritt 1: Triggerquelle

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

1. Triggerquelle

Bitte wahlen Sie aus, {iber welche Schnittstelle und mit welchem
Signal die Bildaufnahme ausgeldst werden soll.

Positive Flanke (i ]

Sollte die endgiiltige Triggerquelle noch nicht konfiguriert sein,
. kann ein manueller Trigger mit dem Button ausgel&st werden.

=

Zuriick Weiter

» Triggerquelle wahlen.

Auswahl Beschreibung
Kontinuierlich Das Gerat macht kontinuierlich Bilder. Diese Option wird hauptsachlich fiir Tests verwendet.
. Das Gerat wird Uber die Prozessschnittstelle von der angeschlossenen Steuerung angesteuert
Prozessschnittstelle
(z. B. von SPS/PC).
A
E ON ON
@ o)
O jo2}
s Das Gerat wird von einer Hardware Uber die steigende 2] 2
Positive Flanke Flanke eines Eingangssignals angesteuert i C
gangssig 9 : OFF OFF R
ne
EVN
—| "ON ON
g g
Negative Flanke Das Ger_at W|rd_ von einer Hardware Uber die fallende ,CE” g
Flanke eines Eingangssignals angesteuert.
OFF OFF_~
g

» [Weiter] klicken.
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Schritt 2: Referenzebene
In diesem Schritt wird die Referenzebene eingelernt, auf der die zu messenden Objekte platziert werden.
Dies ist fur korrekte Messergebnisse beim Bestimmen der Objektmalie erforderlich.

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

P@Emn A% e 2. Referenzebene

Das quaderférmige Objekt aus dem Sichtfeld entfernen und die
Referenzebene mit Hilfe des Rahmens markieren. Wahrend des
Einlernprozesses keine Anderungen der Szene vornehmen.

Referenzebene
s

Einlernen

[ Tl ¥ e 0503 m | | 1.020m ,@ ,@

.\ Zuriick Weiter

Das Fenster zeigt Livebilder an, um die Konfiguration der Referenzebene zu ermdglichen.

» Falls nicht ausgewahlt, Option [Livebild] einstellen (— ,6.1 Livebild-Anzeige des
Einrichtungsassistenten®).

» Sicherstellen, dass keine zu messende Objekte im Sichtbereich sind (leere Szene).
» Sicherstellen, dass die Referenzebene eben ist und gut reflektiert.

e Soll auf einer Rollenbahn o. A. gemessen werden: Einen Bogen aus festem Papier oder diinnem
Karton im Messbereich ablegen, um eine ebene Oberflache zu erzeugen.

e Soll auf einem schwarzen Untergrund gemessen werden: Einen Bogen weil3es Papier im
Messbereich ablegen.

» Rahmen der ROI einstellen.
e Den Rahmen der ROI so verschieben, dass die ROl im ebenen Bereich der Referenzebene liegt.
e Die ROI so grof wie moglich wahlen.
e Zu allen umliegenden Objekten einen Abstand lassen (z. B. zu Seitenschienen).

e Um zusatzliche Eckpunkte zu erzeugen: Auf Begrenzungslinien des Rahmens klicken und bei
gedrickter Maustaste den Rahmen ziehen.

E Die ROl ist nur ein Ausschnitt der korrekten Referenzebene und bestimmt die Qualitat des
Einlernens. Der tatsachliche Messbereich entspricht immer dem gesamten Sichtbereich des
Gerates.

» [Einlernen] klicken.

Wenn das Einlernen nicht erfolgreich durchgeflihrt wurde:

Problem Abhilfe

» Einen Bogen aus festem Papier oder dinnem Karton auf die
Referenzebene legen.

» Objekte entfernen oder Abstand der ROl zu den Objekten
vergroRern.

Die Referenzebene in der ROI ist nicht eben.

Andere Objekte sind in der Nahe bzw. in der ROL.
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Problem Abhilfe

» Daflir sorgen, dass die ROl vergroRert werden kann:

— Objekte in der Nahe der ROI entfernen.

— Flache der Referenzebene durch weitere Papierbdgen o. A.
vergroRern.

— ROI verschieben.

— Gerat an anderer Stelle montieren.

Die ROl ist zu klein.

Im Suchbereich sind zu viele gesattigte, unterbelichtete oder
ungultige Bildpunkte.

- - - — » Einen Bogen weilRes Papier auf die Referenzebene legen.
Im Bild der Referenzebene sind zu viele Stérungen (zu

schwache Reflexion).

» Neigung des Gerates verringern.

Die Neigung des Gerdtes tbersteigt 45°. > Gerat an anderer Stelle montieren.

Wahrend des Einlernens haben sich im Sichtbereich des

Gerates Objekte bewegt. » Bewegungen im Sichtbereich des Gerates vermeiden.

E Nach dem erfolgreichen Einlernen richtet sich das interne Koordinatensystem des Gerates an der
Referenzebene aus. Dadurch werden die Messpunkte, die auf der Referenzebene liegen, in einer
gleichmalliigen Farbe angezeigt.

» Nach der Problembehebung [Einlernen] erneut klicken.
» [Weiter] klicken.

Schritt 3: Bewegungsrichtung
In diesem Schritt wird eingestellt, welche Seite des Objekts als Lange und welche Seite als Breite
bezeichnet wird. Die Hohe ist der Abstand des héchsten Punkts des Objekts zur Referenzebene.

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

PEMm A% e 3. Bewegungsrichtung

ektbewegung muss mit
igt werden.

Bewegungsrichtung

1 2

~»

L—

[ Tl ¥ ae 0593 m | | 1.020m ,@ /@

) Weiter

» [Bewegungsrichtung] einstellen:

e Bewegungsrichtung "Aus" (1): Unabhangig von der Ausrichtung des Objekts ist die langere Seite
die Lange, die kirzere Seite die Breite.

e Bewegungsrichtung "Ein" (2): Die Seite entlang der Bewegungsrichtung ist die Lange. Die Seite
senkrecht dazu ist die Breite. Die Bewegungsrichtung wird durch einen roten Pfeil angezeigt.

» Roten Pfeil in die Bewegungsrichtung der Objekte im Bild drehen.
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Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

> @ S0 e 3. Bewegungsrichtung

Es gibt 2 Optionen fiir die Definition von Linge und Breite:
i Bere Abmessung ist die Linge d ektes und die kiirzere
ie Breite. In Fall m r
halter abg tet werden.
Objektabmessung in der Bewegungsrichtung des
Fall muss der Strémungsvektorschalter
Itet werden und chtung der Objektbewegung muss mit
jekt-Strémungsvektors (Pfeil) angezeigt werden.

Bewegungsrichtung
1 2

L—-

T +He o.sgsmi N e lmzom @ /@

) Zuriick

» [Weiter] klicken.

Schritt 4: Ausgabekonfiguration

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

4. Ausgabekonfiguration
Wiahlen Sie die Ausgabeschnittstellen.

Ethernet & Digitalausginge 4 (i)
Stellen Sie die Ausgangslogik ein.

.

1 Statisch
.

Zuriick Weiter

» Ausgabeschnittstelle wahlen.

Option Beschreibung

Die Messergebnisse zu Grolle, Position, Ausrichtung usw. werden Uber die
Prozessschnittstelle ausgegeben. Die Prozessschnittstelle wird im nachsten
Schritt eingerichtet.

Die Digitalausgange sind deaktiviert.

Ethernet

Die Messergebnisse werden mit Referenzwerten verglichen. Die daraus
Digitalausgénge ermittelten logischen Werte steuern die digitalen Ausgangssignale.

Uber die Prozessschnittstelle werden keine Messergebnisse ausgegeben.

Ethernet & Digitalausgange Beide Ausgange werden gleichzeitig verwendet.

» Sind die Digitalausgange an, Dauer des Ausgabeimpulses wahlen: [Statisch] oder Wert in ms (Bereich
10...2500 ms in Schritten von 10 ms).

» [Weiter] klicken.
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Schritt 5: Prozessschnittstelle

Wurden die Digitalausgange eingeschaltet (— Schritt 4), Gberspringt der Assistent diesen Schritt.

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

5. Prozess-Schnittstelle

Auswahl der Parameter, welche iiber Ethernet iibertragen werden
sollen. Dafiir die Schaltflichen an-/ausschalten.

Objekt gefunden
Breite
Héhe

“:‘ Lénge

\ \ Koordinaten (x y; z)

Drehwinkel

Qualitit (Breite; HGhe; Linge)

Beispiel Ausgabe (aktive Werte von oben nach unten):

" Gesamtlinge (Bytes): 66, Cursor-Position: 0 (i ]

star;1;0.200;0.150;0.307;+0.002;-0.044; Zwischen-
+0.100;170;099;100;098;stop ablage

Zuriick

» Uber die Schaltflichen wahlen, welche Parameter iiber die Prozessschnittstelle (Ethernet)
ausgegeben werden sollen.

Parameter Beschreibung

1 = ja (Objekt gefunden)

Objekt gefunden 0 = nein (kein Objekt gefunden)

Breite Breite des Objekts in m

Hohe Hohe des Objekts in m

Lange Lange des Objekts in m

Koordinaten (x; y; z) Koordinaten der Mitte des Objekts in m

Drehwinkel Winkel zwischen der X-Achse und der als Lange ausgegebenen Seite in Grad

Qualitat der Werte fir die Breite, Hohe und Lange des Objekts auf einer Skala von 0 bis 100
(0 = schlecht, 100 = gut)

Der Wert fir die Hohe zeigt an, wie eben die Oberflache ist.
Die Werte fir Lange und Breite zeigen an, wie gerade die Kanten sind.

Qualitat (Breite; Hohe; Lange)

E Die Definition der Parameter "Lange" und "Breite" hangt von der Einstellung der
Bewegungsrichtung ab (— Schritt 3).

Durch Klicken der Schaltflache i. neben dem gewiinschten Parameter, wird die Definition des
Parameters angezeigt.

Die Schaltflache i. unten rechts 6ffnet einen Hilfetext zur Prozessschnittstelle.
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Beispiel: Definition des Parameters "Koordinaten (x; y; z)"

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

-’”—“ﬁ‘—'ﬁf . | 5. Prozess-Schnittstelle

Saanal

Auswahl der Parameter, welche (iber Ethernet {ibertragen werden
sollen. Dafiir die Schaltflichen an-/ausschalten.

Objekt gefunden
Breite
Hohe
Lénge

Koordinaten (¢ y: 7)
Die definiert sich als Abweichung des Mittelpunkts  entlang der
Objektoberfliche vom Kameranullpunkt (Mitte Frontscheibe) in Richtung der langen Drehwinkel
i i definiert sich als Abweichung des Mittelpunkts © entlang
ktoberfliche vom Kameranullpunkt in Richtung der kurzen Bildachse. Die z- Qualitst (Breite; Hohe; Linge)
definiert sich als lotrechter Abstand der Objektoberfliche zum

Anmerkung: Definition bei Draufsicht. Beispiel Ausgabe (aktive Werte von oben nach unten):

Gesamtlinge (Bytes): 66, Cursor-Position: 0 (i)

star;1;0.200;0. 0.307;+0.002;-0.044; Zwischen-
+0.100;170;0 0;098;stop ablage

\ ' Zuriick

Unter den Parametern wird als Beispiel der aktuell ermittelte Ausgabe-String des Gerates angezeigt. Der
Ausgabe-String kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

» [Weiter] klicken.

Schritt 6: Ausgangskonfiguration der Digitalausgange

. Wurde nur die Prozessschnittstelle (Ethernet) eingeschaltet (— Schritt 4), Uberspringt der Assistent
diesen Schritt.

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

PEMMA 2% 6 6. Ausgangskonfiguration

Definieren Sie die zu kontrollierenden Dimensionen oder
Schaltkriterien des Objektes und ihre Grenzwerte.

OUT1 (Auswahl des Schaltkriteriums)

‘Objekt gefunden

OUT2 (Dimensionskontrolle)

ODER

gréBer als - 0.250 m
ODER

B R +i¢ "-5'33ml - I llﬂlﬂm jolie)

O

Einlernen  Ubernehmen
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Ausgang 1 konfigurieren:
Ausgang 1 kann als Ausldser fir eine externe Steuerung verwendet werden.

» Schalterkriterium fir Ausgang 1 auswahlen.

Parameter Beschreibung

None Ausgang inaktiv

Objekt gefunden 1 = ja (Objekt gefunden)
0 = nein (kein Objekt gefunden)

Breite

Hohe

Léange . . . .
Der Messwert wird mit dem eingestellten Grenzwert verglichen.

Position X Mégliche Bedingungen fiir den Vergleich:

Position Y "Kleiner als"

bosition 2 "GrolRer als"

osition Ausgegebener logischer Wert:
Drehwinkel 1 = ja (Bedingung erfiillt)

Qualitit Breite 0 = nein (Bedingung nicht erfullt)

Qualitat Hohe
Qualitat Lange

» Bei einem Parameter mit Grenzwert Folgendes einstellen:
e Die Bedingung fur den Vergleich auf “Kleiner als” oder “GroRer als” einstellen.
e Einen Grenzwert eingeben.

e Alternativ ein Objekt als Referenz unter das Gerat stellen und [Einlernen] klicken, um den
Messwert des Objekts als Grenzwert zu verwenden.

e [Ubernehmen] klicken, um die Einstellungen zu speichern.

. Der ifm Vision Assistant berechnet die tatsachlich verwendeten Grenzwerte wie folgt:
e Bei "Grofer als": Grenzwert = Messwert + 0,01 m

e Bei "Kleiner als": Grenzwert = Messwert - 0,01 m

Ausgang 2 konfigurieren:

Uber Ausgang 2 lasst sich ein Wert zur Priifung der GréRe des Objekts ausgeben. Fiir den
ausgegebenen Wert kdnnen die Messergebnisse von Lange, Breite und Héhe durch logisch UND oder
ODER verknupft werden.

» Die Schaltflachen der gewiinschten Male auf "Ein" stellen.

» Fir jedes ausgewahlte Mal3 die Bedingung fur den Vergleich auf "Kleiner als" oder "GroRer als"
einstellen.

» Fir jedes ausgewahlte Mal} einen Grenzwert eingeben.

» Alternativ ein Objekt als Referenz unter das Gerat stellen und [Einlernen] klicken, um den Messwert
des Objekts als Grenzwert zu verwenden.

» Einstellen, ob die Ergebnisse durch logisch UND oder ODER verknUpft werden.
» [Weiter] klicken.
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Schritt 7: Gesamttest
Im abschlieRenden Schritt werden die Funktionen der Anwendung getestet:

e Logische Ausgabesignale der Digitalausgange
e Ausgabe der Prozessschnittstelle
e \Verdrahtung

Assistent: Objektvermessung (quaderférmiger Objekte) X

PEWM A% e 7. Gesamttest Pl
[ N ]

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Anschluss-Test

Priifen Sie Ihre Schaltschwellen mit verschiedenen quaderférmigen
Objekten oder Objektpositionen.

OouT1
Objekt

OUT2 (Dimensionskontrolle)

Hohe kleiner als 0.270 m

B R e n.sgaml B e imznm ,® ,@

Auf der linken Seite werden das Geratebild und das gefundene Objekt angezeigt.

Rechts oben werden die Status-LEDs der Ausgange angezeigt.

e Ist ein Ausgang aktiv, ist die LED kontinuierlich an. Die Einstellung auf einen Impuls oder [Statisch] in
Schritt 4 hat darauf keinen Einfluss.

E Die am Bildschirm angezeigten LEDs fur OUT1 und OUT2 verhalten sich identisch mit den LEDs
am Gerat.

Mit den Schaltflachen unter den LEDs kann zwischen folgenden Bildschirmen umgeschaltet werden:
e Ergebnisse

e Prozessschnittstelle

e Anschluss Test

Ergebnisse

Das Fenster "Ergebnisse" zeigt die Ausgabe der Digitalausgénge sowie die Messergebnisse, die
eingestellte Vergleichs-Logik und deren Ergebnisse an.

7. Gesamttest oUT1 OUT2

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Anschluss-Test

Priifen Sie Thre Schaltschwellen mit verschiedenen quaderférmigen
Objekten oder Objektpositionen.

OUT1
Objekt

OUT2 (Dimensionskontrolle)

Héhe kleiner als 0.270 m
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» Ggf. Ausgabe mit verschiedenen Objekten testen.

Prozessschnittstelle

Das Fenster "Prozessschnittstelle” zeigt die Messergebnisse der Parameter an, die fiir die Ausgabe in
Schritt 5 konfiguriert wurden (— ,6.5.3 Prozesswerte Uber EtherNet/IP senden®). Unter der Tabelle wird
der Ausgabe-String angezeigt, den das Gerat Uber die Prozessschnittstelle sendet. Der Ausgabe-String
kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

7. Gesamttest oUT1 OUT2

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Anschluss-Test

Eigenschaften Ergebnis

Objekt gefunden true

Breite 0.154 m

Héhe 0.250 m

Linge 0.238 m

Koordinaten (x/y/z) 0.040 m, -0.047 m, 0.702 m

Drehwinkel 2°
Output string (i ) Zwischenablage

star;1;0.154;0.250;0.238;+0.040;-0.047;
+0.702:002:096:077:095:5toD

Anschluss Test

Uber das Fenster "Anschluss Test" kann die Verdrahtung des Gerates zum Steuergerét getestet werden.
Der Test lauft in Echtzeit und zeigt die Aus- und Eingangssignale an den entsprechenden Dréahten an. Im
Simulationsmodus lassen sich die digitalen Ausgénge manuell ansteuern, um die Verbindung zu einem
externen Steuergerat unabhangig von der Anwendung zu testen.

7. Gesamttest

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Anschluss Test

E11950 Artikelnummer des Kabels.

Ermdglicht das Testen der 1Os, aber deaktiviert
die Applikationsverarbeitung.

» Eingabefeld [Artikelnummer des Kabels] klicken und Verbindungskabel aus Auswabhlliste wahlen oder
Artikelnummer eingeben.

> Die Verdrahtung und Pinbelegung des ausgewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.
» [Start] klicken, um den Simulationsmodus zu starten.

» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.
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» [Ready] klicken, um das Signal an "READY" ein- oder auszuschalten (Bereit fiir nachsten Trigger).
» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingdnge verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

Die Eingange konnen z. B. fiir die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.

6.5.2 Objektvermessung aktivieren
» Wenn alle Einstellungen abgeschlossen sind, [Fertig] klicken, um die Anwendung zu speichern.
> Das Gerat aktiviert und startet die Anwendung.

> Das Monitoringfenster wird gedéffnet. Dort wird unter dem Reiter "Ergebnisse" eine Tabelle mit
allen Werten des gefundenen Objekts angezeigt (— ,7.6.4 Darstellung der Modellergebnisse von
Objektvermessung®).

6.5.3 Prozesswerte liber EtherNet/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uiber den Feldbus EtherNet/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

star;1;0.200;0.150;0.307;+0.002;-0.044;

+0.100;170;099;100;098;stop

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
[ ]

Der Ausgabe-String ist einstellbar. Welche Prozesswerte Gibertragen werden sollen, kann im
ifm Vision Assistant eingestellt werden.

e Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gibertragen.
e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.
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Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
star;1;0.104;0.088;0.109;+0.021;-0.011;+0.389;158;097;094;097 ;stop

82

Asynchrones Nachrichtenbit = 0

Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch

Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0000_0000 | Binar 15 Gespiegeltes e Bit 1.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0010 0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /
o asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0011 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten emp-
. . fangen
5 2#0000 0000 | Binar 3 Nachrichtenzahler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder Aktion
- (Trigger, gesendete Nachricht etc.)
6 2#0000_0000 | Binar
Reserviert
7 2#0000_0000 | Binar
8 s ASCII
9 t ASCII
star Start-String
10 a ASCII
1 r ASCII
12 2#0000_0001 | Binar o 0 = keine Box gefunden
o 1 Ergebnis-Bit
13 2#0000_0000 | Binar 1 = Box gefunden
14 104 Dezimal
104 mm Breite
15 0 Dezimal
16 88 Dezimal
88 mm Hohe
17 0 Dezimal
18 108 Dezimal
109 mm Lange
19 0 Dezimal
20 21 Dezimal
21 Koordinate x
21 0 Dezimal
22 -1 Dezimal
-11 Koordinate y
23 -1 Dezimal
24 -124 Dezimal
389 Koordinate z
25 1 Dezimal
26 -98 Dezimal
158 Rotationsgrad
27 0 Dezimal
28 97 Dezimal
97 Qualitat Breite
29 0 Dezimal
30 93 Dezimal
94 Qualitat Hohe
31 0 Dezimal
32 97 Dezimal
97 Qualitat Lange
33 0 Dezimal
34 s ASCII
35 t ASCII ¢ Ston-Str
sto op-Strin
36 o ASCII P P 9
37 p ASCII
1] Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
L]
e FErrorBit=1
o Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
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6.5.4 Prozesswerte liber PROFINET senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus PROFINET an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

star;1;0.200;0.150;0.307;+0.002;-0.044;

+0.100;170;099;100;098;stop

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
(]

Der Ausgabe-String ist einstellbar. Welche Prozesswerte tUbertragen werden sollen, kann im
ifm Vision Assistant eingestellt werden.

e Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gbertragen.
e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.
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Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:
star;1;0.104;0.088;0.109;+0.021;-0.011;+0.389;158;097;094;097 ;stop

84

Asynchrones Nachrichtenbit = 0

Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch

Byte-Nr. | Daten Kodierung | Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes e Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000 0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Binar Synchrone /
o asynchrone
3 2#0000_0000 | Binar Nachrichtenkennung
4 2#0000_0000 | Binar e Das Gerat hat 3 Nachrichten emp-
. . fangen
5 2#0000 0011 | Binar 3 Nachrichtenzahler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder Aktion
- (Trigger, gesendete Nachricht etc.)
6 2#0000_0000 | Binar
Reserviert
7 2#0000_0000 | Binar
8 s ASCII
9 t ASCII
star Start-String
10 a ASCII
1 r ASCII
12 2#0000_0000 | Binar o 0 = keine Box gefunden
o 1 Ergebnis-Bit
13 2#0000_0001 | Binar 1 = Box gefunden
14 0 Dezimal
104 mm Breite
15 104 Dezimal
16 0 Dezimal
88 mm Hohe
17 88 Dezimal
18 0 Dezimal
109 mm Lange
19 109 Dezimal
20 0 Dezimal
21 Koordinate x
21 21 Dezimal
22 -1 Dezimal
-11 Koordinate y
23 -1 Dezimal
24 1 Dezimal
389 Koordinate z
25 -124 Dezimal
26 0 Dezimal
158 Rotationsgrad
27 -98 Dezimal
28 0 Dezimal
97 Qualitat Breite
29 97 Dezimal
30 0 Dezimal
94 Qualitat Hohe
31 94 Dezimal
32 0 Dezimal
97 Qualitat Lange
33 97 Dezimal
34 s ASCII
35 t ASCII ¢ Stop-Stri
sto op-Strin
36 o ASCII P P 9
37 p ASCII
1] Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
L]
e FErrorBit=1
o Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
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6.5.5 Prozesswerte iliber TCP/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte uUber das Protokoll TCP/IP an eine SPS senden. Im ifm Vision Assistant
ist wahlbar, welche Prozesswerte gesendet werden. Die Prozesswerte werden im ifm Vision Assistant als
Ausgabe-String wie folgt dargestellt:

star;1;0.200;0.150;0.307;+0.002;-0.044;

+0.100;170;099;100;098;stop E

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht (ibertragen.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen (Datentyp: ASCII):
star;1;0.104;0.088;0.109;+0.021;-0.011;+0.389;158;097;094;097 ;stop

Prozesswert Einheit Beschreibung
star Start-String

1 Objekt gefunden
0.104 m Breite

0.088 m Hohe

0.109 m Lange

+0.021 Koordinate x
-0.011 Koordinate y
+0.389 Koordinate z
158 Rotationsgrad
097 Qualitat Breite
094 Qualitat Hohe
097 Qualitat Lange
stop Stop-String
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6.6 Fullstand

Die Anwendung "Fullstand" parametriert das Geréat fur das Messen von Flllstdnden in statischen
Behaltern oder Gefalten.

Anforderungen an den Fillstand fir eine zuverlassige Erkennung:
e Diffus reflektierende Oberflache
e Bei glanzender Oberflache: Direkte Rickreflektion zum Gerat vermeiden

Vollstandig transparente oder spiegelnde Oberflachen kénnen nicht zuverlassig gemessen werden.

Anforderungen an die Montage des Gerates fir gute Messergebnisse:

e Gerat moglichst senkrecht iber dem Messbereich montieren, so dass das Objekt von oben gemessen
werden kann.

Eine Neigung des Gerates reduziert die Genauigkeit. Bei einer Neigung Uber 45° funktioniert
die Anwendung nicht.

e Montageabstand des Gerates so wahlen, dass die zu messenden Objekte vollstdndig im Sichtbereich
des Gerates sind und auf allen Seiten noch Abstand zum AuRenrand ist.

e Messabstand fir die meisten Anwendungen: 1-2 Meter

e Nichts im Sichtbereich, inklusive dem Hintergrund, darf weiter als 5 m vom Geréat entfernt sein (radial).

6.6.1 Fiillstand einrichten

Assistent: Fiillstand

Fiillstandsmessung

Mit dieser Anwendung kann der Fiillstand von nicht-transparenten
stillstehenden Medien oder Objekten in einem Abstand von 0.3m - 5m
iiberwacht werden.

Dabei knnen Schaltausginge und der Analogausgang parametrisiert
werden, beispielsweise fiir

* Steuerung einer Pumpe

- Erkennung des Belegzustandes auf einem Férderband

- Uberwachung des Fiillstandes

Schritte:
1. Wichtige Montagehinweise
swertefunktionalitat
gskonfiguration

6. Schaltpunkte definieren
7. Gesamttest

» [Start] klicken, um die Konfiguration der Anwendung zu starten.
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Schritt 1: Wichtige Montagehinweise

Assistent: Fiillstand

1. Wichtige Montagehinweise

- Montage méglichst mit senkrechter Blickrichtung (iber dem Objekt
+ Montage bei glinzendem Objekt eventuell mit 5° - 10° Neigung

* Montageabstand 0,3m - 5m

- Montageabstand so wahlen, dass der Erfassungsbereich méglichst
groB dargestellt wird

- Keine Objekte im Strahlengang des S

- Tageslicht auf das Objekt und in di ik vermeiden

Weitere Montagehinweise finden Sie in der Betriebsanleitung.

Zuriick

Beachten Sie die Hinweise zur Montage des Gerates.
Weitere Montagehinweise finden Sie in der Bedienungsanleitung.

» [Weiter] klicken.

Schritt 2: Auswertefunktionalitat

Assistent: Fiillstand

2. Auswertefunktionalitat

Anwendung
Auswertefunktion wahlen

Pumpensteuerung

Messaufgabe wihlen

Mittelwert

» Auswertung wahlen.

Auswahl Beschreibung

Einpunktregelung mit Hysterese | Der Flllstand wird innerhalb der Schaltschwellen SP1 und SP2 ausgewertet.

Es werden zwei Bereiche jeweils mit den Schaltschwellen SP1 und SP2 definiert

Zweipunktregelung mit Hysterese (insg. 4 Schaltschwellen). Innerhalb der Bereiche wird der Fillstand ausgewertet.

Mit der Schaltschwelle SP1 wird der minimale Flillstand definiert. Solange der Messwert unter
diesem Abstand liegt, bleibt die Pumpe eingeschaltet und der Fullvorgang wird fortgesetzt.

Pumpensteuerun
P 9 Mit der Schaltschwelle SP2 wird der maximale Fullstand definiert. Wenn der Messwert diesen
Abstand Uberschreitet, wird die Pumpe ausgeschaltet und der Fullvorgang wird unterbrochen.
Analog Der aktuelle Fiillstand wird direkt als Strom / Spannung Uber einen analogen Ausgang

ausgegeben. Die Schaltschwelle SP1 ist mit 4 mA /0 V und SP2 mit 20 mA/ 10 V definiert.
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» Messaufgabe wahlen.

Auswahl Beschreibung

Mittelwert Der Mittelwert aller Messwerte in der ROl wird mit den Schaltschwellen verglichen.
Minimum Der kleinste Messwert in der ROl wird mit den Schaltschwellen verglichen.
Maximum Der grote Messwert in der ROl wird mit den Schaltschwellen verglichen.

» Modus wahlen.

> Der Modus kann nur bei der Auswertung "Analog" gewahlt werden.

Auswahl Beschreibung

Der aktuelle Fullstand wird direkt als Spannung Uber einen analogen Ausgang ausgegeben.

Spannung Die Schaltschwellen sind mit 0 V und 10 V definiert.
Der aktuelle Fillstand wird direkt als Strom Uber einen analogen Ausgang ausgegeben. Die
Schaltschwellen sind mit 4 mA und 20 mA definiert.

Stromstarke

Der analoge Ausgang muss mit einer Burde verwendet werden (Lastwiderstand).

» Richtung wahlen.
> Die Richtung kann nur bei der Auswertung "Analog" gewahlt werden.

Auswahl Beschreibung
Steigend Die Schaltschwelle SP1 ist mit 4 mA /0 V und SP2 mit 20 mA/ 10 V definiert.
Fallend Die Schaltschwelle SP1 ist mit 20 mA/ 10 V und SP2 mit 4 mA/ 0 V definiert.

» [Weiter] klicken.

Schritt 3: Ausgangskonfiguration

Assistent: Fiillstand

3. Ausgangskonfiguration

Ausgangslogik definieren ob beim Erreichen des Schaltpunktes der
Ausgang geschaltet werden soll oder nicht.

ouTL

Ausgangslogik

Unterfiillung Geschaltet

Pulsdauer wahlen

Statisch

» Ausgabefunktion invertieren.

Auswahl Beschreibung

Der Ausgangswert entspricht einem NO-Kontakt (Normally Open) Die Schwellwerte

Unterfilllung geschaltet entsprechen den Schaltwerten der Hysterese.

Der Ausgangswert entspricht einem NC-Kontakt (Normally Closed) Die Schwellwerte

Uberfiillung geschaltet entsprechen den Schaltwerten der Hysterese.
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» Pulsdauer auswahlen.

Auswahl Beschreibung

Wenn ein Fullstand auRerhalb der Schaltschwellen registriert wurde, wird der entsprechende
Ausgang fiir die eingestellte Impulsdauer auf logisch Eins (high) geschaltet und wechselt

Gepulst danach wieder auf logisch Null (low) Dazu ist die Angabe der Pulsdauer in ms notwendig
(Bereich 10...2500 ms in Schritten von 10 ms).
Wenn ein Fullstand auRerhalb der Schaltschwellen registriert wurde, wird der entsprechende
Statisch Ausgang auf logisch Eins (high) geschaltet und bleibt bis zur nachsten Messung auf diesem

Wert.

» [Weiter] klicken.

Schritt 4: Messfeld

Assistent: Fiillstand

> @ |3 4. Messfeld

)
7 h Suchzonen (ROT)
[

rm die am Besten zur Anwendung passt.
"

Mediums/Objektes. Ol s ie GréBe des Mediums/Objektes
nicht {iberschreiten.
ROI Form

H o W

AusschluBzonen (ROD)

Wenn notwendig kénnen RODs verwendet werden, um Bereiche zu
definieren, welche nicht ausgewertet werd

1. ROD Form wahlen, welche am Besten zur A Bzone passt.
2. Position und GréBe der ROD so verandern, ie gewlinschte
Region bedeckt wird.

ROD Formen

4@ %

B E O 4 0se0m | G | 1023 m ,@ ,@

.) Zuriick

Das Fenster "Messfeld" zeigt Livebilder an, um die Anzahl, Form und GréRe des ROI (Region of Interest)
und der RODs (Region of Desinterest) einzustellen.

» Falls nicht ausgewahlt, Option [Livebild] einstellen (— ,6.1 Livebild-Anzeige des Einrichtungsas-
sistenten®).

» Einen Behalter in die Mitte unter das Gerat stellen und durch Andern der Position des Behalters und /
oder des Gerates folgende Bedingungen sicherstellen:

e Der Behalter ist vollstandig im Bild und alle Ecken sind sichtbar.

e Der Abstand zum Geréat ist zwischen 0,3 m und 5 m.

e Keine Objekte im Bildausschnitt (inklusive Hintergrund) sind weiter als 5 m vom Gerat entfernt.
Eine geneigte Ansicht verzerrt das Objektraster und erschwert das Erfassen der Objekte in dem ROI.
» Das Gerat moglichst senkrecht zum Behalter ausrichten.

» Bei glanzenden Flachen (z. B. poliertes Metall, in Folie verpackte Produkte):
Direkte Riickreflexion des Geratelichts durch leichtes Kippen des Gerates vermeiden.

» Anzeigeoptionen so einstellen, dass die ROI gut eingestellt werden kann
(— ,7.2 Anzeige Optionen®).

Ob sich ein Entfernungsbild oder ein Amplitudenbild (Helligkeit) besser zur Anzeige eignet, hangt
von Form und Reflexionsvermdgen der Behalter und Objekte ab.

e Amplitudenbild: Behalter und Objekte mit kontrastreichen Reflektivitdtswerten im Infrarotbereich
e Entfernungsbild: Markante Formen des Behalters und der Objekte (z. B. Kiste mit Flaschen)

89




ifm Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

» Nach dem Andern der Anzeigeoptionen “ klicken, um die Ansicht zu optimieren.
» ROI Form auswahlen, welche am besten zur Anwendung passt.
» Erzeugen der ROI Gber dem zu messenden Behalter.

> Die ROI sollte die Gro3e des Behaltnisses nicht tiberschreiten.

Wenn nétig kdnnen RODs (Region of Desinterest) verwendet werden, um Bereiche zu definieren welche
nicht ausgewertet werden sollen.

» ROD Form wahlen, welche am besten zum Bereich passt, welcher nicht ausgewertet werden soll.
» Position und GréRRe des ROD so verandern, dass der gewiinschte Bereich bedeckt wird.
» [Weiter] klicken.

Schritt 5: Leerabgleich

Assistent: Fiillstand

> @ m 2 5. Leerabgleich

Hier kdnnen Sie den Leerzustand (REF) fiir den Behlter manuell
Eingeben oder einlernen.

Hinweise:

- Bei dung von Schiittkegeln oder bei Kaminbildung

(beispiel ise bei Trichtern, Silos, schragen Forderbindern) sollte im
Leerzustand eingelernt werden um einen gleichmaBig
durchschnittlichen Fiillstand zu erhalten

- Bei manueller Eingabe ist der Abstand zur orangen Dichtung des
Gerates anzugeben.

Leerzustand

einlernen

Messung starten J

B OB @ o 05%m | (N |1020m @) (O

\ ' Zuriick

Das Fenster "Leerabgleich" bestimmt die Start- oder Null-Ebene der Fillstand. Diese kann entweder
eingelernt (Verwendung eines Durchschnittswertes aus 20 Messungen auf einen leeren Behalter) oder
manuell eingegeben werden.

Leerzustand einlernen

» Im Auswahlmenu "einlernen" auswahlen.

» Schaltflache [Messung starten] klicken.

> Das erfolgreiche Einlernen des Leerzustandes wird mit einem griinen Haken angezeigt.
Leerzustand manuell eingeben

» Im Auswahlmenu "eingeben" auswahlen.

» Im Feld die Hohe des Leerzustandes in Meter eingeben.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 6: Schaltpunkte definieren

Assistent: Fiillstand

> @ nmr =Y 6. Schaltpunkte definieren

Die Ausgdnge werden entsprechend den eingestellten Werten
geschaltet. Der Schaltpunkt kann mit dem aktuellen Fiillstand
eingelernt oder manuell eingegeben werden.
0uT1

RP 0.090 m Einlernen

SP 0.038 m Einlernen

ot ——

B R 0 0s87m | | 1.022m ,® /@ 0.082m

‘ ' Zuriick

Die Ausgange werden entsprechend der Definition der Schaltpunkte geschaltet. Jeder Schaltpunkt kann
entweder manuell eingegeben oder mit einer geeigneten Menge des Produkts im Behalter eingelernt
werden.

Schaltpunkte manuell eingeben
» In den Feldern die Werte der Schaltpunkte eingeben.

Schaltpunkte einlernen
» Behalter fiillen bis zum jeweiligen Schaltpunkit.

» Schaltflache [Einlernen] des jeweiligen Schaltpunktes klicken.

» [Weiter] klicken.
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Schritt 7: Gesamttest

Assistent: Fiillstand b4
> @ ) 7. Gesamttest OUT1 OUT2

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

Uberpriifung und bei Bedarf Anpassung des Schaltpunktes und der
8 Hysterese der Schaltausgénge.

ouTL

RP 0.090 m

SP 0.038 m

= ouTL—

B E 0 4 osszm | | 1031 m @ /@ § 0.080 m

O Erweiterter Parametriermodus Zuriick

Im abschlieBenden Schritt werden die Funktionen der Anwendung getestet:

e Gerategrenzwerte (z. B. Unterfiillung, Uberfiillung)

e Ausgabesignale an den Ausgangen

e \erdrahtung

Auf der linken Seite wird das Geratebild mit dem ROI und den Messergebnissen angezeigt.

Farbe Bedeutung
Griin OK

Rot Uberfiillung
Pink Unterfullung
Olivgriin Ungliltig
Gelb Ausgewahlt

Rechts oben werden die Status-LEDs der Ausgénge angezeigt.

e LED OUT1 leuchtet gelb: Eine Unterfillung wurde registriert und Ausgang 1 ist aktiv. LED OUT1
schaltet sich aus, sobald eine Uberfiillung registriert wird.

e LED OUT2 leuchtet gelb: Bei der Zweipunktregelung mit Hysterese wurde eine Unterflllung registriert
und Ausgang 2 ist aktiv. LED OUT2 schaltet sich aus, sobald eine Uberflllung registriert wird.

e |[st ein Ausgang aktiv, ist die LED kontinuierlich an. Die Einstellung auf einen Impuls oder [Statisch] in
Schritt 1 hat darauf keinen Einfluss.

E Die am Bildschirm angezeigten LEDs fir OUT1 und OUT2 verhalten sich identisch mit den LEDs
am Gerat.

Mit den Schaltflachen unter den LEDs kann zwischen folgenden Bildschirmen umgeschaltet werden:
e Ergebnisse
e Prozessschnittstelle

e \erdrahtungstest
Ergebnisse

Im Fenster "Ergebnisse" besteht noch einmal die Moglichkeit, die Schaltpunkte auf Richtigkeit zu prtfen.

» Anwendung durch vergréRern oder verkleinern des Fillstandes testen.
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» Wenn der Test nicht zufriedenstellend ist, Einstellungen optimieren, wie z. B.:
— Zu Schritt 6 zuriickkehren, um die Schaltpunkte anzupassen.

— Zu Schritt 4 zurlickkehren, um den ROI und die RODs neu einzustellen und den Leerabgleich in
Schritt 5 zu wiederholen.

» Wenn die Ankerfunktion aktiviert wurde, Ankerfunktion durch Bewegen und Drehen des Behalters testen.

Prozessschnittstelle

Das Fenster "Prozessschnittstelle” zeigt eine Tabelle mit dem Status des ROI, den RODs und den
Prozesswerten an. Unter der Tabelle wird der Ausgabe-String angezeigt, den das Gerat lber die
Prozessschnittstelle sendet. Der Ausgabe-String kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

Verdrahtungstest

Uber das Fenster "Verdrahtungstest" kann die Verdrahtung des Gerates zum Steuergerat getestet
werden. Der Test lauft in Echtzeit und zeigt die Aus- und Eingangssignale an den entsprechenden
Drahten an. Im Simulationsmodus lassen sich die digitalen Ausgdnge manuell ansteuern, um die
Verbindung zu einem externen Steuergerat unabhangig von der Anwendung zu testen.

7. Gesamttest

Ergebnisse Prozess-Schnittstelle Verdrahtungstest

E11950 Artikelnummer des Kabels.

24v

b

Trigger

GND

G Yo
BLI! ’!

ouT1

ouT 3

ouT 2

IN1

I\

IN2

Ermdglicht das Testen der IOs, aber deaktiviert die
Applikationsverarbeitung.

» Eingabefeld [Artikelnummer des Kabels] klicken und Verbindungskabel aus Auswabhlliste wahlen oder
Artikelnummer eingeben.

> Die Verdrahtung und Pinbelegung des ausgewahlten Verbindungskabels wird angezeigt.
» [Start] klicken, um den Simulationsmodus zu starten.

» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.

» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» [OUT 3] klicken, um das Signal an "OUT 3" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingange verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

Die Eingadnge konnen z. B. fur die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.
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Die Eingadnge konnen z. B. fur die Anwendungsumschaltung verwendet werden.

» [Stop] klicken, um den Simulationsmodus zu beenden.

6.6.2 Fiillstand aktivieren
» Wenn alle Einstellungen abgeschlossen sind, [Fertig] klicken, um die Anwendung zu speichern.
> Das Gerat aktiviert und startet die Anwendung.

> Das Monitoringfenster wird gedéffnet. Dort wird unter dem Reiter "Ergebnisse" ein Balkendiagramm
angezeigt, mit dem die Werte der laufenden Anwendung kontrolliert werden kénnen
(— ,7.6.3 Darstellung der Modellergebnisse von Vollstandigkeitskontrolle®).

6.6.3 Prozesswerte liber EtherNet/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus EtherNet/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

0070

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Der Ausgabe-String wird in der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:
[ ]

Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Ubertragen.

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:

0070
Byte-Nr. Daten Kodierung Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0000_0000 | Binar 15 Gespiegeltes Bit 1.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0010 0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Dezimal Synchrone /
asynchrone
3 2#0000_0000 | Dezimal Nachrichtenkennung
4 30 Dezimal e Das Gerét hat 30 Nach-
richten empfangen
30 Nachrichtenzéhler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder
5 0 Dezimal Aktion (Trigger, gesendete
Nachricht etc.)
6 0 Dezimal
Reserviert
7 0 Dezimal
8 0 Dezimal 0 Status von allen ROIs | Zeigt den Status der
9 0 Dezimal (0 = schlecht, 1 = gut) | Flllstand an
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Byte-Nr. Daten Kodierung Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
10 0 Dezimal
. 0 ROI'ID

" 0 Dezimal RO Status:
12 7 Dezimal = qut

7 ROI Status 0 qu .
13 0 Dezimal 6 = Uberfiillt
14 0 Dezimal 7 = Unterfullt

0 mm ROI Wert
15 0 Dezimal

e FError Bit=1

e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt

e Asynchrones Nachrichtenbit = 0

e Asynchrone Nachrichtenkennung = 0

e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch

6.6.4 Prozesswerte liber PROFINET senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber den Feldbus PROFINET an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt angezeigt:

0070

Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos filhrt zu folgendem Zustand:

Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Der Feldbus ist einstellbar (— ,11.3 Schnittstellen®).

Der Ausgabe-String wird in der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

e Die Bytes 0 bis 7 sind Teil des Ausgabe-Strings. Sie werden nicht im ifm Vision Assistant
angezeigt (siehe Screenshot oben).

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon

e Float-Werte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

werden nicht Ubertragen.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen:

0070
Byte-Nr. Daten Kodierung Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
0 2#0010_0000 | Binar 05 Gespiegeltes Bit 0.5 zeigt ein erfolgreiches
1 2#0000 0000 | Binar ' Kommandowort Trigger-Kommando an
2 2#0000_0000 | Dezimal Synchrone /
asynchrone
3 2#0000_0000 | Dezimal Nachrichtenkennung
4 0 Dezimal e Das Gerat hat 30 Nach-
richten empfangen
30 Nachrichtenzahler e Zahlt um 1 hoch, bei jeder
5 30 Dezimal Aktion (Trigger, gesendete
Nachricht etc.)
Dezimal
. Reserviert
Dezimal
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Byte-Nr. Daten Kodierung Prozesswert | Einheit | Beschreibung Kommentar
8 0 Dezimal 0 Status von allen ROIs | Zeigt den Status der
9 0 Dezimal (0 = schlecht, 1 = gut) | Fullstand an
10 0 Dezimal
0 ROI ID
" 0 Dezimal ROI Status:
12 0 Dezimal 0 = qut
) 7 ROI Status qu .
13 7 Dezimal 6 = Uberfiillt
14 0 Dezimal 7 = Unterfillt
0 mm ROI Wert
15 0 Dezimal
1 Das fehlerhafte Ausfiihren eines Kommandos fiihrt zu folgendem Zustand:
Ld

e ErrorBit=1

e Gespiegeltes Kommandowort wird angezeigt
e Asynchrones Nachrichtenbit = 0

e Asynchrone Nachrichtenkennung =0

e Nachrichtenzahler zahlt um 1 hoch

6.6.5 Prozesswerte liber TCP/IP senden

Das Gerat kann die Prozesswerte Uber das Protokoll TCP/IP an eine SPS senden. Die Prozesswerte
werden im ifm Vision Assistant als Ausgabe-String wie folgt dargestellt:

star;0;00;7;+0.000;stop

Im Ausgabe-String werden die Prozesswerte durch ein Semikolon getrennt. Der Ausgabe-String wird in
der angezeigten Reihenfolge an eine SPS Ubertragen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise beim Ubertragen des Ausgabe-Strings an eine SPS:

e Im Ausgabe-String enthaltene Semikolon ";" werden nicht Gbertragen.

e Alle Zahlenwerte werden vor dem Ubertragen in 16-Bit Integer umgewandelt.

Der Ausgabe-String setzt sich wie folgt zusammen (Datentyp: ASCII):
star;0;00;7;+0.000;stop

Prozesswert Einheit | Beschreibung
star Start-String
0 Status von allen ROIs (0 = schlecht, 1 = gut)
00 ROI'ID ROI Status:
7 ROI Status 0=gut

6 = Uberfiillt
+0.000 m ROI Wert 7 = Unterflillt
stop Stop-String
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7 Monitoringfenster

Wenn eine Verbindung mit dem Gerat hergestellt und eine aktive Anwendung vorhanden ist, fahrt die
Software mit dem Monitoringfenster fort. Das Gerat lauft im Betriebsmodus. Im Monitoringfenster kann
die laufende Anwendung tberwacht aber nicht unterbrochen oder verandert werden.

> ! klicken.

Monitoring

Pixeleigenschaften

Anwendungsname
Spalte: 84 | Zeile: 33

z 0754m

Hardware

ouT1 ouT2

Aktueller Zustand

A

Undefined

Gesamtstatistik

0% 100%
0 2140
Passed Failed

Auswertezeit 119 ms
Ma: 6 ms
Min 117 ms

ungen 2140

Alle Statistiken zuriicksetzen

I | i
0.85

Sensorfenster i ratur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 T Bildverarbeitungsdauer: 119 ms

Unter dem Livebild des Gerates sind folgende Reiter:
e [Anzeige Optionen] (— ,7.2 Anzeige Optionen®)

e [Aufzeichnen] (— ,7.5 Aufzeichnen®)

e [Ergebnisse] (— ,7.6 Ergebnisse®)

e [Statistik] (— ,7.7 Statistik")

7.1 Statusanzeigen

Auf der linken Seite des Monitoringfensters werden die Zustande der digitalen Ausgange und die Statistik
zur aktiven Anwendung angezeigt:

e Monitoring: Die aktive Anwendung wird angezeigt.

e Hardware: Die Status-LED (OUT1, OUT2) leuchtet gelb, wenn ein Signal am zugehorigen digitalen
Ausgang anliegt.

e Aktueller Zustand: Der aktuelle Zustand des Gerates wird angezeigt.
e Gesamtstatistik

e Die statistisch erfassten Werte aller Modelle der aktiven Anwendung werden angezeigt. Uber einen
Zahler werden die Werte "Gut / bestanden (grin)" und " Uber SP2 / tberfillt (rot)" gezahlt. Das
Verhaltnis der beiden Werte zueinander wird prozentual angezeigt und farbig hervorgehoben.

e Die Auswertezeit gibt die Durchschnitts-, Max- und Min-Zeit der Messungen an.

e Mit der Schaltflache "Alle Statistiken zurticksetzen" wird die Gesamtstatistik zurlickgesetzt.

< ] Je nach Anwendung ist im Logikdiagramm ein zuséatzlicher Logikbaustein "Statusdefinition:
1) pass/Fail" notwendig, damit in der Gesamtstatistik der Wert "Gut / bestanden (griin)" gezahit
wird (— ,8.5 Ausgabelogik erstellen®).
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7.2 Anzeige Optionen

» 20 oder ED klicken, um die gewtinschte Ansicht auszuwahlen.

Schaltflache Name Beschreibung
:D 2D-Ansicht Zentrale Ansicht zeigt die Geratedaten als 2D-Visualisierung an (— ,7.3 2D-Ansicht®).
s D 3D-Ansicht Zentrale Ansicht zeigt die Geratedaten als 3D-Visualisierung an (— ,7.4 3D-Ansicht®).

il

7.3 2D-Ansicht

Die Abbildungen in den folgenden Kapiteln sind Beispiele. Je nach Objekten und individuellen
Einstellungen kann die Darstellung stark abweichen.

» 2D klicken, um die 2D-Ansicht anzuzeigen.

» 2D-Ansicht einstellen.
Folgende Einstellungsmoglichkeiten stehen im Reiter "Anzeige Optionen" zur Verfugung:

Schaltflache Name Beschreibung
ﬂ Entfernungsbild Stellt die Pixel der 2D-Ansicht entsprechend der Entfernungswerte farbig dar.
Amplitudenbild Stellt die Pixel der 2D-Ansicht entsprechend der Amplitudenwerte in Grauténen

dar (Helligkeit).

Logarithmisch

Logarithmisch

Linear

Logarithmisch

Stellt die Amplitudenwerte der 2D-Ansicht in logarithmischen Grauténen dar
(nur fur Amplitudenbild verfugbar).

Linear

Stellt die Amplitudenwerte der 2D-Ansicht in linearen Grautoénen dar (nur fur
Amplitudenbild verfugbar).

Die Ansicht "Linear" ist besonders hilfreich beim Einrichten des Bildes.

Ungiiltige Pixel
anzeigen

Wenn die Funktion aktiv ist, werden ungultige Pixel in der Farbe "Pink"
angezeigt.

Wenn die Funktion deaktiviert ist, werden ungiiltige Pixel beim Entfernungsbild
in der Farbe "Schwarz" und beim Amplitudenbild in der Farbe "Blau" angezeigt.

Pixeleigenschaften

Zeigt das Fenster flr die Pixeleigenschaften an.

(9 Verkleinern Verkleinert die 2D-Ansicht.

T‘v] Vergroflerung 1:1 Setzt die VergréRerung des Bildes auf die Standardansicht.

(D Vergrofern Vergréfert die 2D-Ansicht.

e Neu skalieren Stellt den Farbbereich automatisch auf einen geeigneten Bereich ein. Die

Einstellungen der Schieberegler werden verworfen.

[Ho
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7.3.1 Entfernungsbild

| 2 u klicken, um das Entfernungsbild anzuzeigen.

ing

Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Auswertezeit
Max
Min

Gesamtmessungen

Pixeleigenschaften

Spalte: 84 | Zeile: 33

z 0754m

119 ms
146 ms
N7 ms
2140

Alle Statistiken zuriicksetzen

Sensorfenster

[(m]’

Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522

Anwendungsname

I
0.85
Bildverarbeitungsdauer: 119 ms

7.3.2 Amplitudenbild
| u klicken, um das Amplitudenbild anzuzeigen.

itoring
Pixeleigenschaften

Anwendungsname
Spalte: 84 | Zeile: 33
Amp: 405

ouT1 ouT2

100%
o M3k
Passed Failed

Auswertezeit 117 ms

Max 146 ms

L=

Ungiiltige Pixel anzeigen BDD‘DD 4[I(‘I[\[\ EDDIDD

Logarithmisch

Min 117 ms
IDIIJDD

Gesamtmessungen 11351 ' ! !

Alle Statistiken zuriicksetzen

i e st e e s e e ety
1500 2000 2500 3 4000

Sensorfenster Firmware Ver 1.23.1522

Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 117 ms

» Uber [Logarithmisch] oder [Linear] die gewiinschte Ansicht auswéahlen.
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Logarithmische Ansicht:

Monitoring
Pixeleigenschaften
Anwendungsname
Spalte: 84 | Zeile: 33
Wert

Amp: 405

e Optionen
Auswertezeit 117 ms
Max 146 ms y N E Logarithmisch
Min 117 ms

10000 Ungiittige Pixel anzeigen 30000
Gesamtmessungen 11351 [ T TR
L
Alle Statistiken zuriicksetzen
e Frllt Lo [
1000 1500 2000 2500

Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 117 ms

Pixeleigenschaften

Spalte: 84 | Zeile: 33
Wert

Amp: 403

100%
12.7k
Failed

Auswertezeit 118ms
Max 146 ms - linear

Min 117 ms
10000 30000 40000
Gesamtmessungen 12749 B f— . it s

Alle Statistiken zuriicksetzen

e
2500

b o
1000 2000

Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms

100



ifm Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

7.3.3 Pixeleigenschaften

Die "Pixeleigenschaften" zeigen in der 2D-Ansicht Informationen zum ausgewahlten Pixel an:

Feld Beschreibung

Spalte | Zeile Gibt die Spalten- und Zeilenzahl eines bestimmten Pixels an.

X x-Koordinate des ausgewahlten Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung in Meter.
y y-Koordinate des ausgewahlten Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung in Meter.
z z-Koordinate des ausgewahlten Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung in Meter.
Amplitude Amplitude des ausgewahlten Pixels.

Standardabweichung

Uber den Zahlenwert ermittelt das Geréat die Standardabweichung des ausgewahiten Pixels
(voreingestellt: 100).

Farblegende
Entfernungsbild

Weil: gesattigte Pixel.

Schwarz: zu niedrige Amplitude.

Pink: ungultiges Pixel. Ist die Schaltflache "Ungliltige Pixel anzeigen" deaktiviert, werden die
ungliltigen Pixel in "Schwarz" angezeigt.

Farblegende
Amplitudenbild

Rot: gesattigte Pixel.

Blau: zu niedrige Amplitude.

Pink: ungultiges Pixel. Ist die Schaltflache "Ungultige Pixel anzeigen" deaktiviert, werden die
unglltigen Pixel in "Blau" angezeigt.

> # klicken, um das Fenster "Pixeleigenschaften" zu &ffnen.

Pixeleigenschaften

Spalte: 27 | Zeile:

tberbelichtet
unterbelichtet

ungiiltig :'.-"'.

Eigenschaften eines Pixels anzeigen:
» In der 2D-Ansicht das Pixel klicken.

> Position und z-Koordinate des Pixels werden in Meter angezeigt.

» ¥ klicken, um die erweiterten Informationen zu 6ffnen.

» & klicken, um die erweiterten Informationen zu schlieRen.

Ungiiltige Pixel

Die ungultigen Pixel werden mit der Schaltflache E in der Farbe "Pink" angezeigt.

Wenn die Funktion deaktiviert ist, werden ungultige Pixel beim Entfernungsbild in der Farbe "Schwarz"
und beim Amplitudenbild in der Farbe "Blau" angezeigt.

? Standardmafig ist die Anzeige von ungultigen Pixeln deaktiviert.
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7.4 3D-Ansicht

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

Anzeige Optionen *
Auswertezeit 120 ms

Max 146 ms 2D : iesr

Min 117 ms

30000

Gesamitmessungen 14638 ()

Alle Statistiken zuriicksetzen
i e [ s e e e [t
1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000

. Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 120 ms

» D klicken, um die 3D-Ansicht anzuzeigen.

» 3D-Ansicht einstellen.
Folgende Einstellungsmdglichkeiten stehen im Reiter "Anzeige Optionen" zur Verfugung:

Schaltflache Name Beschreibung

Entfernungsbild Stellt die Pixel der 3D-Ansicht entsprechend der Entfernungswerte farbig dar.

Stellt die Pixel der 3D-Ansicht entsprechend der Amplitudenwerte in Grautdnen

Amplitudenbild dar (Helligkeit).

Gerateposition Blendet die Position und Sichtwinkel des Gerates in der 3D-Ansicht ein und aus.

VP |Gl | G

-I 1
u
_'I.Il=l

Raster Blendet das Ebenen-Raster (xz-Ebene) in der 3D-Ansicht ein und aus.

::I"',:
HL

.ﬂ Hintergrund Raster Blendet ein rdumliches Raster (xy-Ebene und yz-Ebene) in der 3D-Ansicht ein
und aus.
—{'—- Ursprung Blendet den Ursprung des Koordinatensystem in der 3D-Ansicht ein und aus.

Stellt die Amplitudenwerte der 3D-Ansicht in logarithmischen Grauténen dar

R g | -ogarithmisch (nur fiir Amplitudenbild verfiigbar).

Logarithmisch

Stellt die Amplitudenwerte der 3D-Ansicht in linearen Grauténen dar (nur fir
Amplitudenbild verfigbar).

iy Linear

EE Punkte Zeigt die Daten als Punktwolke an.
;“‘{. Gitternetz Zeigt die Daten als Gitternetz an.

"_l Flachenmodell Zeigt die Steigungen als Farbverlauf an.
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Schaltflache Name Beschreibung

<

‘\lj Ruckansicht Dreht die 3D-Ansicht auf die xy-Ebene.

Qlj Draufsicht Dreht die 3D-Ansicht auf die xz-Ebene.

N

Ql/ Seitenansicht Dreht die 3D-Ansicht auf die yz-Ebene.

‘9 Verkleinern Verkleinert die 3D-Ansicht.

s-'vl Vergroferung 1:1 Setzt die VergroRerung des Bildes auf die Standardansicht.
‘9 Vergrofiern VergrofRert die 3D-Ansicht.

.

Die Einstellungen der Ansicht (z. B. Logarithmisch oder Linear) verandern nur die Berechnung und
Art der visuellen Darstellung. Die Anwendung selbst wird dadurch nicht beeinflusst.

o

7.4.1 Entfernungsbild
| 2 u klicken, um das Entfernungsbild anzuzeigen.

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 ouT2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

0%
o
Passed

Anzeige Optionen
Auswertezeit 118 ms

Max 146 ms 2D B i

Min 117 ms

m1l
Gesamtmessungen 15303 .a!lk

T T O T T T O O T T ke

- - - —_— - - - - - - -
[m] 0.65 . 0.75 0.8 0.85

. Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms

Darstellung im 3D-Bild Beschreibung

Pixelposition Raumkoordinate des Punktes (x-, y-, z-Koordinaten).

Entfernung (z-Koordinate).

Pixelfarbe Der Farbton richtet sich nach der gemessenen Entfernung des Punktes und der Einstellung
der Farbskala (— ,7.4.5 Schieberegler").

Rot Wert der z-Koordinate < Minimum der eingestellten Farbskala.

Blau Wert der z-Koordinate = Maximum der eingestellten Farbskala.
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7.4.2 Amplitudenbild

| 2 ﬂ klicken, um das Amplitudenbild anzuzeigen.

Monitoring

Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

Auswertezeit 120 ms
Max 146 ms
Min 117 ms

Gesamtmessungen 14638

Alle statistiken zuriicksetzen

1l Temperatur normal.

Anzeige Optionen

Linear 7 @l @

e B s s T o |k Vs [l
1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000

New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 120 ms

» Uber [Logarithmisch] oder [Linear] die gewiinschte Ansicht auswéhlen.

Darstellung im 3D-Bild

Beschreibung

Pixelposition

Raumkoordinate des Punktes (x-, y-, z-Koordinaten).

Pixelfarbe (Graustufe)

Amplitudenwert.

Die Helligkeit richtet sich linear bzw. logarithmisch nach der gemessenen Amplitude und der
Einstellung der Graustufenskala (— ,7.4.5 Schieberegler®).

Schwarz

Amplitudenwert < Minimum der eingestellten Skala.

Weil’

Amplitudenwert = Maximum der eingestellten Skala.
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7.4.3 Ansichten im Koordinatensystem

Die 3D-Ansicht Iasst sich in eine voreingestellte Ansicht im Koordinatensystem drehen.

Nz
> kl/ klicken, um die Rickansicht anzuzeigen.

> Das Objekt wird auf der xy-Ebene dargestellt.

Monitoring

Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

100%

16.8k
Failed

Anzeige Optionen
Auswertezeit 119 ms

Max 146 ms 2D L 7@ o | L= ©

Min 117 ms

m1l 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Gesamtmessungen 16887 4I~.z||\|||||||\|\\.\\\\\\\\\\\.\l.\..l....\.\\.\\\\\\

He —
‘ .

' ' ' g g g = g ] g g O T ] — i
[m]

1 v 1 |
0.65 0.7 0.75 0.8 0.85
I Tem peratur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 119 ms

NP
-1
| 2 Ql/ klicken, um die Draufsicht anzuzeigen.

> Das Objekt wird auf der xz-Ebene dargestellt.

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 ouT2

Aktueller Zustand

Gesamtst

Anzcige Optionen *
Auswertezeit 118ms

Max 146 ms 2D L || @ @

Min 117 ms
nl 5 10 15 20 25 30 35 4 50
Gesamtmessungen 17284 dlku T N O 0 O O W SO W W R 0l A O

He —
T 0 =

' ' 0 T g g {p= ] ] s T g — i i i i | \ — '
[m] 0.65 0.7 0.75 0.8 0.85

« Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms
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Qr
> klicken, um Seitenansicht anzuzeigen.

> Das Objekt wird auf der yz-Ebene dargestellt.

':I Meonitoring

Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

Anzeige Optionen
Auswertezeit 119 ms

Max 146 ms 2D : B E
Min 117 ms

Gesamtmessungen 17700

-

' ' ' 0 T 0 0 0 0 0 ! 0 0 0 0 0 |
[m] 0.65 0.75
] Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 117 ms

|
0.85

7.4.4 Darstellungsmuster

| klicken, um die 3D-Ansicht als Punktwolke anzuzeigen.

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstati

Anzeige Optionen *
Auswertezeit 119ms

Max 146 ms 2D : B E
Min 117 ms

Gesamtmessungen 18424

Alle Statistiken zuriicksetzen
i i i '

I
0.85

[ml’

. Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 119 ms
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Anwendungsname

Hardware

ouTi1 out2

Aktueller Zustand

Auswertezeit 120 ms
Max 146 ms
Min 117 ms

Gesamtmessungen 19017

Alle Statistiken zuriicksetzen

Mon

Anwendungsname

Hardware

ouTi1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtsta

100%

REETS
Failed

Auswertezeit 118 ms
Max 146 ms
Min 117 ms

Gesamtmessungen 19431

Alle Statistiken zuriicksetzen

Temperatur normal.

Temperatur normal.

Anzeige Optionen *

2D Ll

e

(m] 0.65

New sensor (192.168.0.69)

Anzeige Optionen *

[m] 0.65

New sensor (192.168.0.6¢

klicken, um die 3D-Ansicht als Gitternetz anzuzeigen.

1
0.75

Firmware Ver 1.23.1522

Firmware Ver 1.23.1522

1
0.75

I
0.85

Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms

I
0.85

Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms
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7.4.5 Schieberegler

Uber den Schieberegler I&sst sich der Farbbereich der Anzeige manuell einstellen. Die Ergebnisse der
Anwendung &ndern sich dadurch nicht.

e Entfernungsbild: Messbereich in Metern (von-bis)

e Amplitudenbild: Messbereich in Amplituden (von-bis)

Farbbereich einstellen

Bedienelement Beschreibung

Automatische . Die Schaltflache stellt den Farbbereich automatisch auf einen geeigneten Bereich ein. Die
Bereichswahl Einstellungen der Schieberegler werden verworfen.

Oberer Mit dem oberen Schieberegler wird der Farbbereich flr das Entfernungs- oder Amplitudenbild
Schieberegler grob eingestellt.

Untc_arer Mit dem unteren Schieberegler wird der eingestellte Farbbereich feinjustiert.
Schieberegler

Der eingestellte Farbbereich kann durch Auswahlen mit der linken Maustaste verschoben
) FIEN | werden, ohne die Grole des Bereichs zu andern.
Farbbereich ‘ - | . ) ) L . . .
Die vertikalen weien Linien innerhalb des Farbbereichs kennzeichnen den mit den unteren
Schieberegler feinjustierten Farbbereich.

» Oberen Schieberegler auf gewlinschten Farbbereich einstellen.

> Die Skala des unteren Schiebereglers entspricht dem oben eingestellten Farbbereich.
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7.5 Aufzeichnen

Uber diese Funktion lassen sich Aufzeichnungen des Geratebilds erstellen.

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 ouT2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

0% 100%

o 20.0k
Passed Failed

Auswertezeit 121 ms
Max 146 ms

Min 117 ms

Gesamtmessungen 20045
\nzeige Optionen Aufzeichnen V' Ergebnisse

Alle Statistiken zuriicksetzen ==
», Daver 2 min (~ 500 MB) O | - 702:00

%

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 121 ms

» Im Reiter "Aufzeichnen" die Dauer der Aufzeichnung auswahlen (1, 2, 4, 8 Minuten oder unendlich;
Platzbedarf: ca. 250 MB pro Minute).

> . klicken, um eine Aufzeichnung zu starten.

> Das Fenster "Speichern unter" wird mit einem Standard-Ordnerpfad und Standard-Dateinamen
geoffnet:

e Standard-Ordnerpfad: "...\ifm electronic\ifmVisionAssistant\capture" (genauer vollstandiger Pfad
abhéangig von Windows-Version und Einstellungen)

e Standard-Dateiname: "O3D3XX_yyyy-mm-dd_hhmmss.dat"

Der Dateiname besteht aus den Zeichen "O3D3XX", an die Datum und Zeitstempel angehangt
werden.

Beispiel: Die Datei "O3D3XX_ 2015-04-15_144726.dat" wurde am 15. April 2015 um 14:47:26 Uhr
aufgezeichnet.

[=lo

> Alle Mess- und Prozessdaten werden aufgezeichnet (z. B. erkannte Objekte und Ergebnisse der
Anwendungen).
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- Speichern unter

\gv| | = ifm electronic » ifmVisionAssistant » capture || capture durchsuchen jo

Organisieren Neuer Ordner = - 7]
. Favoriten £ Name ) Anderungsdatum Typ
M Desktop 03D3XX_2015-08-14_140117.dat 14.08.2015 14:02 DAT-Date
l4 Downloads = 03D3XX_2015-08-14_140422.dat 14.08.2015 14:05 DAT-Date]
< Zuletzt besucht 03D3XX_2015-08-14_151940.dat 14.08.2015 15:21 DAT-Date|
03D3XX_2015-08-17_131311.dat 17.08.2015 13:15 DAT-Date
~ Bibliotheken 03D3XX_2015-09-22_091636.dat 220920150918  DAT-Date
A=, Bilder
.. Dokumente
- Musik
B videnc Ml < | 1} »
DT Al 03D3XX_2015-09-22_102530) -
Dateityp: lBiIddaten—Dateien (*.dat) v]
~ Ordner ausblenden Speichern ] l Abbrechen l

» [Speichern] klicken.

> Die Aufzeichnung startet und die Aufzeichnungszeit wird neben der Schaltflache . angezeigt.
Beispiel: 1 Minute und 5 Sekunden von den eingestellten 2 Minuten wird als 01:05/02:00 angezeigt.

> Die Aufzeichnung endet automatisch, sobald die eingestellte Aufzeichnungsdauer erreicht ist.

Monitoring
Anwendungsname

Hardware

ouT1 out2

Aktueller Zustand

Gesamtstatistik

100%
20.5k
Failed

Auswertezeit 118 ms
Max 146 ms
Min 117 ms

Gesamtmessungen 20518
Aufzsichnen

Alle statistiken zuriicksetzen
00:04 / 02:00 # 27

. Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 118 ms

| 2 L erneut klicken, um die Aufzeichnung vor der eingestellten Aufzeichnungsdauer manuell zu
beenden.

> Die Sequenz ist gespeichert und kann (ber die Option [Wiedergabe] auf der Start-Bildschirmseite
abgespielt werden.
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7.6 Ergebnisse

In den Ergebnissen wird eine Zusammenfassung der Merkmale einer Anwendung angezeigt. Die Anzeige
der Ergebnisse hangt von der Art der Anwendung ab.
7.6.1 Darstellung der Modellergebnisse von Depalettierung

Im Monitoringfenster unter dem Reiter "Ergebnisse" wird eine Tabelle mit allen Merkmalen des
gefundenen Objekts angezeigt:

Objekt gefunden Abmessungen Mittelpunkt Rotation Objekt Qualitat Aktuelle Ebene Trennblatt Kollisionsfrei

Ja 0.240 m/ 0.200 m / 0.320 m-0.002 m / 0.027m /0.562 m  -0°/1*/-4° 100% 1 Nein ane Ja

Zu dem erkannten Objekt werden die folgenden Merkmale angezeigt:

e Objekt gefunden

e Abmessungen des Objektes (Breite, Hohe und Lange)

e Xx-, y- und z-Koordinaten des Mittelpunktes der Objektoberflache

e Rotation des Objektes um die x-, y- und z-Achse

e Qualitat der Objekterkennung zwischen 0 und 100. Der Wert "100" steht fir bestmogliche Qualitat.
e Aktuelle Ebene auf der sich das erkannte Objekt befindet

e Trennblatt auf Palettenebene erkannt

e Fehler erkannt

e Kollisionsfreies Depalettieren moglich

7.6.2 Darstellung der Modellergebnisse von Roboter Greifernavigation

Im Monitoringfenster unter dem Reiter "Ergebnisse" wird eine Tabelle mit allen Merkmalen der
gefundenen Objekte angezeigt:

Number of object candidates

Linge

0.202 m 0141 m -0.123 m /0.048 m/ 0.688 m

0192 m 013 m 0.146 m / -0.009 m / 0.716 m

Zu jedem erkannten Objekt werden in einer Tabellenzeile die folgenden Merkmale angezeigt:
e |D des Objektes

e Objekt gefunden

e Lange, Breite und Hohe des Objektes

e Xx-, y- und z-Koordinaten des Mittelpunktes der Objektoberflache

e Gierwinkel des Objektes

e Rotation des Objektes um die x-, y- und z-Achse
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7.6.3 Darstellung der Modellergebnisse von Volistandigkeitskontrolle
Im Monitoringfenster unter dem Reiter "Ergebnisse" wird ein Balkendiagramm angezeigt:

Zwischen SP1/5P2: 1 Unter SP1:1 Uber SP2:1 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

M1 Fiillstand M2 Abstand

Im Balkendiagramm werden die Prozesswerte der einzelnen ROls als vertikale Linien angezeigt. Die
Farbe der Linie zeigt den Status der ROIls an. Die Schaltschwellen werden durch horizontale Linien
dargestellt.

e Pink: Schaltschwelle SP1
e Rot: Schaltschwelle SP2

Mit den Icons % und . kann zwischen dem Balkendiagramm und einer tabellarischen Darstellung
der Ergebnisse gewechselt werden.

kit Zwischen SP1/SP2: 1 Unter SP1:1 Uber sP2:1 Ungiittig: 0

Modell Prozesswert Qualitdt Status
0.200 m % Unter SP1

0.802 m % Uber 5P2

0.02967 m® % Zwischen SP1/SP2

Zu jeder ROI werden in einer Tabellenzeile die Merkmale "Prozesswert", "Qualitat" und "Status”
angezeigt. Die Tabellenzeilen werden durch Klicken der Zelle im Tabellenkopf auf- oder absteigend
sortiert.

7.6.4 Darstellung der Modellergebnisse von Objektvermessung

Im Monitoringfenster unter dem Reiter "Ergebnisse" wird eine Tabelle mit allen Merkmalen des
gefundenen Objekts angezeigt:

Objekt gefunden Bhe Qualitit Pasition

Ja n n n 84% /73% /52% -0017m/0.041 m/0.453 m

7.6.5 Darstellung der Modellergebnisse von Fiillstand

Im Monitoringfenster unter dem Reiter "Ergebnisse" wird eine Tabelle mit allen Merkmalen des
gefundenen Objekts angezeigt:

[Tt Zwischen RP/SP: 0 Unter RP: 1 Uber SP: 0 Ungiiltig: 0

Modell ROI Prozesswert Qualitét Status

i o 0.482 m 100% Unter RP

7.6.6 Darstellung der Modellergebnisse im erweiterten Parametriermodus

Im erweiterten Parametriermodus kdnnen die Modellergebnisse wie bei der Vollstandigkeitskontrolle
mit den ensprechenden Icons als Balkendiagramm und in einer Tabelle angezeigt werden (— ,,7.6.3
Darstellung der Modellergebnisse von Vollstandigkeitskontrolle®).

Beim Anwahlen des Monitoringfensters wird zunachst die Tabelle angezeigt.
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7.7 Statistik

In der Statistik werden zu jedem ROI statistisch erfasste Werte angezeigt. Die Statistiken sind nach den
angelegten Modellen gruppiert.

Die ROIs sind nach den zugehorigen Modellen sortiert. Die Schaltflache [Alle] zeigt Statistiken zu allen
ROls gleichzeitig an. Ist das Modell "Abstand" angelegt, werden Uber die Schaltflache [Abstand] nur die
zugehorigen ROls angezeigt. Das Gleiche gilt fiir die Modelle "Fullstand" und "Volumen".

Alle (3) Fiillstand (1) Abstand (1) Volumen (1)

Zwischen SP1/SP2 | Unter SP1 | Uber SP2 M Ungiiltig

M1 Fiillstand

Zwischen SP1/5P2 [ Unter SP1  Uber SP2 [ Ungiiltig

M2 Abstand

Zwischen SP1/SP2 [ Unter SP1 | Uber SP2 M Ungiiltig

M3 Volumen

Die folgenden Werte werden fiur jeden ROI statistisch erfasst:

Zwischen SP1/SP2 [ Unter SP1 ~ Uber P2 M Ungiiltig

e Zwischen SP1/SP2  (griin)

e Unter SP1 (Pink)
e Uber SP2 (rot)
e Unguiltig (gelb)

Die Werte werden Uber einen Zahler angezeigt und mit einem Ringdiagramm grafisch dargestellt.
Innerhalb des Ringdiagramms werden die statistisch erfassten Werte als Prozentsatz des Ganzen
angezeigt.

M3 Volumen

Bei der Vollstéandigkeitskontrolle wird ein Wert als "Zwischen SP1/SP2 (griin)" statistisch erfasst,
wenn einer der zugehdrigen ROIs "Zwischen SP1/SP2 (griin)" meldet.

=]

Das gilt fur alle Werte. Beispielsweise wird ein Wert als "Uber SP2 (rot)" statistisch erfasst, wenn
einer der zugehdrigen ROIs "Uber SP2 (rot)" meldet.
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7.8 Monitoringfenster verlassen

Das Monitoringfenster kann auf eine der folgenden Weisen verlassen werden:

e Andere Option aufrufen: Wechselt auf die ausgewahlte Option, z. B. um Einstellungen oder
Anwendungen des Gerates zu verwalten und zu andern. Eine aktive, laufende Anwendung wird dabei
gestoppt. Dieser Wechsel lasst sich mit einem Passwort schiitzen (— ,11.1.2 Passwortschutz").

e Verbindung zum Gerat trennen: Der ifm Vision Assistant wird vom Gerét getrennt. Die aktive, laufende
Anwendung wird nicht unterbrochen und lauft weiter.

Wechsel auf eine andere Option
» Die Schaltflache der gewlinschten Option klicken.

> Das Fenster "Auswertung stoppen” wird angezeigt.

Auswertung stoppen

Wollen Sie die Auswertung stoppen und in den Bearbeitungsmodus
wechseln?

Abbrechen

» [OK] klicken.
> Wenn der Passwortschutz aktiviert wurde, fragt der ifm Vision Assistant nach dem Passwort.

? Wenn das Gerat mit einem Passwort geschutzt ist, zeigt das Icon & neben den Schaltflachen

A'—T -
g’, G und @ die Sperrung an.

Passwort

Entsperren

» Passwort eingeben und [Entsperren] klicken.

> Der ifm Vision Assistant stoppt die laufende Anwendung und wechselt zur vorher ausgewahlten
Option.

> Die Eingabe eines falschen Passworts flhrt zu einer Fehlermeldung und der ifm Vision Assistant kehrt
zum Monitoringfenster zurlick.

Kommunikationsfehler: Session ...

Ungiiltiges Passwort. [120012]

Verbindung zum Gerat trennen

V.
> /% klicken.
> Die Verbindung zum Gerat wird getrennt.

> Der ifm Vision Assistant kehrt zur Start-Bildschirmseite zurlick.
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8 Erweiterter Parametriermodus

Im erweiterten Parametriermodus kdnnen Modelle beispielsweise zur Flllstands- und
Entfernungsiberwachung definiert werden. Die Ausgabe der Messergebnisse wird anwenderspezifisch
verschiedenen Schnittstellen zugeordnet.

Modellergebnisse

Zwischen SP1/SP2: 0 Unter SP1: 1

Anwendungsfenster . Temperatur normal.

1: Livebild-Anzeige
2: Einstellungen

New sensor (192.168.0.69)

O, 2

Modellliste Hinzufiigen

il

B Bidaifrahme

l>‘ ol el G : | M1 Filllstand
— M2 Abstand [_,D
M3 Violumen LD

Eigenschaften (Fillstand)

Name

u?ﬁﬁi@—m—o

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

eingeben

1.000 m

Ungiiltig: ¢ Ansicht neu skalieren

Lagenachfiihrung @

Einlernen

Firmware Ver 1.23.1322 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 232 ms Schaltschwellen

3: Meni des erweiterten Parametriermodus

8.1 Erweiterten Parametriermodus aktivieren

Der erweiterete Parametriermodus wird auf folgende Weisen aktiviert:

Voraussetzung

Aktion

Ein Gerat ohne gespeicherte

Anwendung wird angeschlossen.

Der Einrichtungsassistent startet bei der ersten Verbindung mit dem Geréat automatisch
(— ,6 Einrichtungsassistent").

» [Erweiterter Parametriermodus] auf der Startseite des Einrichtungsassistenten klicken.
> Eine neue Anwendung mit dem Namen "Fullstands-/Abstandsanwendung" wird erstellt
und das Anwendungs-Bearbeitungsfernster wird geoffnet.

Eine neue Anwendung wird
hinzugefugt.

» In der Anwendungsverwaltung eine neue Anwendung hinzufiigen (— ,9 Anwendungsver-
waltung®).
> Der Einrichtungsassistent startet (— ,6 Einrichtungsassistent®).

» [Erweiterter Parametriermodus] auf der Startseite des Einrichtungsassistenten klicken.
> Eine neue Anwendung wird erstellt und das Anwendungs-Bearbeitungsfernster wird
geoffnet.

Eine Anwendung, die im
erweiterten Parametriermodus
erstellt wurde, wird bearbeitet.

» Anwendung in der Anwendungsverwaltung auswahlen und die Bearbeitung starten
(— ,9 Anwendungsverwaltung").
» Das Anwendungs-Bearbeitungsfernster wird im erweiterten Parametriermodus geéffnet.
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8.2 Livebild-Anzeige im erweiterten Parametriermodus

Das Anwendungs-Bearbeitungsfenster zeigt wahrend der Bearbeitung Livebilder an.

Bildaufnahme

Dﬂﬂﬂ

Anzeige Optionen

In der Menuleiste "Bildaufnahme" lassen sich folgende Optionen einstellen:

Schaltflache Option Beschreibung
I> Livebild Das Bild wird kontinuierlich aktualisiert, unabhangig von der eingestellten
Triggerquelle.
l 'O Triager auslésen Das Bild wird durch die Anwahl einmal aktualisiert, unabhangig von der
99 eingestellten Triggerquelle.
ll_lL Auf Trigger reagieren Das Bild wird bei jedem Triggersignal der gewahlten Triggerquelle aktualisiert.
. Das Bild wird beim nachsten Triggersignal der gewahlten Triggerquelle einmal
11_ Auf Trigger warten aktualisiert.
(L]
e Bild speichern Das aktuelle Livebild wird gespeichert.
u}l Bild laden Das Livebild wird aus einer Datei geladen.
=

8.2.1 Bild speichern

| 2 klicken.

> Das Fenster "Speichern unter" fir das Speichern des Bilds wird angezeigt.
» Gewulnschten Dateinamen eingeben.
» [Speichern] klicken.

> Die gespeicherten Daten haben die Dateiendung "*.03d3xximg".

8.2.2 Bild laden

0‘
> klicken.

> Das Fenster "Offnen" fiir das Laden des Bilds wird angezeigt.
» Zu ladende Datei (*.03d3xximg) auswahlen und [Offnen] klicken.
> Sobald der Ladevorgang abgeschlossen ist, wird das geladene Bild anstelle des Livebilds angezeigt.

> Mit der Option [Livebild] in der Mendleiste "Bildaufnahme" kann auf das Livebild umgeschaltet werden.
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5 )] Wenn das Dateiformat des geladenen Bildes nicht dem vorgegebenen Format (*.03d3xximg)

o

i entspricht, wird eine Fehlermeldung angezeigt.

8.2.3 Livebild-Ansicht einstellen

In der Menlileiste unter dem Bild lassen sich die Anzeigeoptionen einstellen. Die Anzeigeoptionen fir die
Livebilder sind identisch mit den Anzeigeoptionen des Monitoringfensters (— ,7.2 Anzeige Optionen®).

8.3 Bildeinstellungen

1—.
> klicken.
> Das Fenster "Bildeinstellungen" wird angezeigt.

Bildaufnahme Bildeinstellungen

P& & Triggerquelle

Kontinuierich

Maximal sichtbare Entfernung @

Unter 5 m [t Frequenz]
Belichtungsmodi

zwei Belichtungszeiten

Belichtungsautomatik

Belichtungszeit

1000 ps

Verhiltnis der Belichtungszeiten

2

Anzeige Optionen Optimieren

Len

Belichtungszeit

Aktuelle Bildwiederhalrate @)

4fps
Bildverarbeitungsdauer: 230 ms  Ziel-Bildwiedarholrate

Anwendungsfenster + Temperatur normal. New sensar (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten]

Auf den meisten Bildschirmen werden nicht alle Bildeinstellungen angezeigt. Weitere Bildeinstellungen
sind Uber den Scrollbalken am rechten Rand des Fensters "Bildeinstellungen” zuganglich.
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8.3.1 Triggerquelle einstellen

Triggerquelle

Kontinuierlich
Kontinuierlich
Prozess-Schnittstelle
Positive Flanke

Megative Flanke

Positive und negative Flanke

Option Beschreibung
Das Gerat macht kontinuierlich Bilder. Diese Option wird hauptsachlich fur Tests verwendet.
o Bei Auswahl dieser Option wird im Fenster "Bildeinstellungen" die aktuelle Bildwiederholrate
Kontinuierlich in fps (frames per second) eingeblendet. Im Eingabefeld "Ziel-Bildwiederholrate" kann die
Bildwiederholrate geandert werden. Die maximal erreichbare Bildwiederholrate ist vom
Belichtungsmodus und von der Belichtungszeit abhangig.
Prozessschnittstelle Das Gerat wird Uber die Prozessschnittstelle angesteuert (z. B. von SPS).
_A
B ON ON
Das G d Hard ber d d Zg’ E’,
" as Geréat wird von einer Hardware (iber die steigende o >
Positive Flanke Flanke eines Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF
ne
24
= | ON ON
- . . . o o]
Negative Flanke D_as Ge_rat wird von einer Hardware Uber die fallende Flanke 2 2
eines Eingangssignals angesteuert. = =
OFF OFF
e
E7Y
- ON ON
- . . . . o) o) o)
Positive und negative Flanke I__Das G_erat wird von einer I_-Iardwgre Uber _dle steigende und g 8 8
Uber die fallende Flanke eines Eingangssignals angesteuert. = sl E
OFF OFF
>
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8.3.2 Maximal sichtbare Entfernung einstellen

Maximal sichtbare Entfernung

Unter 5m [1 Frequenz]

Unter 5m [1 Frequenz]

Bis 30m [2 Frequenzen]

Mehr als 30m [2 Frequenzen]

Option Beschreibung

Die Messung von Objekten mit einem maximalen Abstand von ca. 5 m ist eindeutig. Weiter entfernte Objekte
werden mit falscher GroRRe und falscher Form so dargestellt, als ob sie sich in einem Abstand bis zu ca. 5 m
befanden (siehe Erklarung unten).

Unter 5m
[1 Frequenz]

Die Messung von Objekten bis ca. 30 m ist moglich. Durch die Messung mit einer zusatzlichen, niedrigen
Bis 30m Frequenz kann der Eindeutigkeitsbereich erweitert werden (siehe Erklarung unten).

[2 Frequenzen] | Mit abnehmender Frequenz nimmt das Rauschen zu und die Wiederholgenauigkeit nimmt ab. Dadurch sind
mehrere Messungen und langere Messzeiten notwendig.

Objekte bis ca. 30 m werden mit 2 Frequenzen gemessen. Aus dieser Messung wird ein Bild erzeugt. Die
dritte Frequenz erfasst messbare Punkte zwischen ca. 30 und 200 m (z. B. Hintergrundreflexionen). Zur
Unterdrickung der Mehrdeutigkeit werden diese Punkte aus dem erzeugten Bild geldscht und als unglltige
Mehr als 30m Punkte gekennzeichnet.

[3 Frequenzen] | Das Ergebnis der Messung ist ein Bild von Objekten bis ca. 30 m Entfernung mit erhohter Eindeutigkeit.

Mit abnehmender Frequenz nimmt das Rauschen zu und die Wiederholgenauigkeit nimmt ab. Dadurch sind
mehrere Messungen und langere Messzeiten notwendig.

Wegen der begrenzten Belichtungsstarke des Gerates ist die Messung von Objekten nur bis 30 m Entfernung méglich.

8.3.3 Frameraten optimierter Modus

Ab einer Entfernung von 30 m [2 Frequenzen] kann der "Frameraten optimierter Modus" aktiviert werden.
Der Modus beschleunigt das Verarbeiten der Frames.

Frameraten optimierter Modus

] Der "Frameraten optimierter Modus" steht nur bei einer kontinuierlichen Triggerquelle zur
1} Verflgung.

Erklarung zur Eindeutigkeit des Messbereichs

Zur Messung von Objekten sendet das Gerat ein moduliertes Lichtsignal aus und detektiert das an den
Objekten reflektierte Licht. Die Entfernung der Objekte wird aus der Laufzeit des ausgesandten und
reflektierten Lichts ermittelt.

Wahrend die Modulationsfrequenz durch die Reflexion nicht verandert wird, sind die Phasen des
ausgesandten und des detektierten Lichts in Abhangigkeit von der Entfernung des reflektierenden Punkts
gegeneinander verschoben.

Phasenverschiebungen, die ein Vielfaches der Wellenlange betragen, werden nicht unterschieden.
Deshalb kdnnen Entfernungen nicht eindeutig gemessen werden, die groRer als die Halfte der
Wellenlange sind. Bei der Modulationsfrequenz von 30 MHz betragt die halbe Wellenlange 5 m.
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Beispiel

Die folgende Abbildung zeigt zwei Aufnahmen derselben Szene mit unterschiedlichen
Entfernungseinstellungen.

1: Maximal sichtbare Entfernung unter 5 m [1 Frequenz]: Farben wiederholen sich fiir entfernte Objekte
2: Maximal sichtbare Entfernung bis 30 m [2 Frequenzen]: Farben kdnnen eindeutig unterschiedlichen Entfernungen zugeordnet
werden
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8.3.4 Belichtungsmodus einstellen

In der 3D-Ansicht kann die Szenendynamik fir eine einzelne Belichtung zu hoch sein. Dies gilt
insbesondere fiir folgende Bereiche:

e Bereiche mit sehr unterschiedlichen Reflektivitaten (z. B. schwarz, weil}, glanzend)
e Bereiche mit sehr unterschiedlichen Abstanden zum Gerat

In diesem Fall kann die Bildqualitdt durch zwei oder drei Belichtungen mit unterschiedlichen
Belichtungszeiten erhéht werden. Die Auswertezeit und die Empfindlichkeit auf Bewegungen in der Szene
nehmen dabei zu.

Belichtungsmodi

eine Belichtungszeit
eine Belichtungszeit

zwei Belichtungszeiten

drei Belichtungszeiten

Option Beschreibung Anzeige/Einstellungen

Automatische Belichtungszeitanpassung wahrend der
Bildaufnahme.

Die Belichtungszeit wird vom Gerat zwischen den Frames Belichtungsautomatik
Belichtungsautomatik berechnet. Die Belichtungsautomatik ist nur fur die
Triggerquelle Kontinuierlich verfligbar.

Nach Einschalten der Belichtungsautomatik sind die
Einstellungen zur Belichtungszeit ausgeblendet.

Belichtungszeit

Belichtungsmodus fiir Szenen mit niedriger Dynamik.

Die Belichtungszeit wird in us angezeigt. Der Wert kann 250 ps
mit dem Schieberegler verandert oder im Anzeigefenster

eine Belichtungszeit eingegeben werden. Optimieren
Nach Klicken der Schaltflache [Optimieren] nimmt das Gerat

mehrere Bilder auf und berechnet daraus die optimale Belichtungszeit
Belichtungszeit fur die aktuelle Szene.

Belichtungszeit
Belichtungsmodus fiir Szenen mit hoher Dynamik.
Die Belichtungszeiten werden in ys angezeigt.

e Der Wert der Iangeren Belichtungszeit kann mit dem Verhiltnis der Belichtungszeiten
Schieberegler verandert oder im Anzeigefenster eingegeben
werden. 13

zwei Belichtungszeiten | ® Der Wert der kirzeren Belichtungszeit wird im Verhaltnis zur
langeren Belichtungszeit eingestellt. Das Verhaltnis kann
mit dem Schieberegler verandert oder im Anzeigefenster Optimieren
eingegeben werden.

Nach Klicken der Schaltflache [Optimieren] nimmt das Gerat Belichtungszeit

mehrere Bilder auf und berechnet daraus die optimalen

Belichtungszeiten flr die aktuelle Szene. {

250

3250 ps

Belichtungsmodus fiir Szenen mit sehr hoher Dynamik.

Die Belichtungszeiten werden in ps angezeigt. Eine manuelle
oder automatische Anderung der Standardwerte ist nicht

drei Belichtungszeiten moglich. [us]
Dieser Belichtungsmodus ist nicht kombinierbar mit der 100 L1000 5000

Entfernungsoption "Mehr als 30m" (— ,8.3.2 Maximal
sichtbare Entfernung einstellen®).

Belichtungszeit
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Mit der automatischen Optimierung werden die Belichtungszeiten auf die aktuelle Szene (gesamtes
Geratebild abzlglich eines Rahmens) eingestellt. Die Szene darf sich wahrend der Optimierung
nicht verandern. Sattigungen werden dadurch vermieden und das Messrauschen wird minimiert. Die
Anwendung wird dadurch robuster gegeniiber Stérungen.

Auch nach der Optimierung der Belichtungszeiten kdnnen ungultige Pixel oder starkes Bildrauschen
auftreten. Dies kann folgende Ursachen haben:

e Die Bildpunkte liegen auRerhalb des Optimierungsbereichs (z. B. im Rahmen des Geratebilds).
e Die Bildpunkte stellen glanzende Objekte dar.

e Die Bildpunkte stellen dunkle Objekte dar, deren Unterschied zu den hellsten Objekten zu grof} ist. In
diesem Fall kann eine Erhéhung der Anzahl der Blichtungszeiten zu einer Verbesserung fuhren.

Beispiel

Die folgende Abbildung zeigt die 2D- und 3D-Aufnahmen eines Schachbrett-Ausschnittes in 60 cm
Entfernung mit unterschiedlichen Belichtungsmodi.

@

1: Eine Belichtungszeit von 500 ps, weile Flachen nahezu gesattigt, schwarze Flachen verrauscht
2: Zwei Belichtungszeiten von 500 ps und 3500 ps, weile und schwarze Flachen wenig verrauscht

8.3.5 Ziel-Bildwiederholrate einstellen
Dem Gerat kann eine Bildwiederholrate vorgegeben werden, die es versucht zu erreichen.

] Die maximale Ziel-Bildwiederholrate betragt 30 fps.

Ziel-Bildwiederholrate einstellen

» Ziel-Bildwiederholrate im Feld eingeben.

Alctuelle Bildwiederholrate

23 fps

Ziel-Bildwiederholrate
24|0

> Die aktuelle Bildwiederholrate wird tber der Ziel-Bildwiederholrate angezeigt.
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Je nachdem welche Einstellungen aktiviert sind, kann die Ziel-Bildwiederholrate vom Gerat nicht erreicht
werden. Die folgenden Einstellungen wirken sich auf die Ziel-Bildwiederholrate aus:

e Maximal sichtbare Entfernung (— ,8.3.2 Maximal sichtbare Entfernung einstellen®)
e Belichtungsmodus, Belichtungszeit, Belichtungsautomatik (— ,8.3.4 Belichtungsmodus einstellen)
e Framerate optimierter Modus (— ,8.3.2 Maximal sichtbare Entfernung einstellen®)

e Filter (— ,8.3.6 Filter anwenden®)

e Bildverarbeitung

Beachten Sie die Hinweise zum Kiihlen des Gerates in der Bedienungsanleitung, wenn der
folgende Hinweis angezeigt wird:

E Gerdt bendtigt u. L. ext. Kiihlung

Bitte Dokumentation lesen.

8.3.6 Filter anwenden
Zur Optimierung der Wiederholgenauigkeit kdnnen Filter angewandt werden.

» In der Auswahlliste "Filter anwenden" die Bildart auswahlen, auf die die Filter angewandt werden sollen:

Filter anwenden

Alle Bilder

Alle Bilder

Amplitudenbild

Entfernungsbild

Option Beschreibung

Alle Bilder Die Filter werden auf das Entfernungsbild und das Amplitudenbild angewandt.
Amplitudenbild Die Filter werden nur auf das Amplitudenbild angewandt.

Entfernungsbild Die Filter werden nur auf das Entfernungsbild angewandt.

» Raumlichen Filter auswahlen:

Option Beschreibung Eigenschaften
R Jeder Punkt wird durch den Median der benachbarten Punkte e Gute Kantenerhaltung
Medianfilter .
ersetzt. e Moderate Auswertezeit
. ) Jeder Signalwert wird durch den Mittelwert ersetzt, der tber die e Schlechte Kantenerhaltung
Mittelwertfilter

Signalwerte der benachbarten Punkte berechnet wird. Kurze Auswertezeit

Die Intensitat eines Punkts wird durch den gewichteten Mittelwert | e Sehr gute Kantenerhaltung

Bilateralfilter der Intensitaten von benachbarten Punkten ersetzt. Sehr lange Auswertezeit

» MatrixgroRe auswahlen.

> Die Matrixgrofie bestimmt das Fenster um den zu berechnenden Punkt. Die in diesem Fenster
liegenden Punkte werden zur Berechnung herangezogen.

» Zeitlichen Filter auswahlen:

Option Beschreibung

Ein gewichteter Mittelwert Uber aufeinanderfolgende Bilder wird berechnet. Neuere Bilder haben dabei
Exponentialfilter mehr Gewicht als altere Bilder.

Dieser Filter kann nur auf die Triggerquelle "Kontinuierlich" angewandt werden.
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8.3.7 3D-Datenausschnitt definieren

Mit dem 3D-Datenausschnitt kénnen die Daten eingegrenzt werden, welche fir die weitere Berechnung
verwendet werden sollen. Ist der 3D-Datenausschnitt definiert, werden nur die Daten innerhalb der Min-/
Max-Werte fur die weitere Berechnung verwendet. Die Daten auRerhalb der Min-/Max-Werte werden
verworfen.

Ist die Schaltflache "Definition 3D Datenausschnitt" aktiv, kann fiir jede der drei Koordinatenachsen ein
Min- und Max-Wert definiert werden.

3D-Datenausschnitt definieren
» Schaltflache "Definition 3D Datenausschnitt" auf "Ein" stellen.

> Die Felder fir den 3D-Datenausschnitt werden eingeblendet.

Definition 3D Datenausschnitt

X Min
-100.000 m
X Max
100.000 m
¥ Min
-100.000 m
¥ Max
100.000 m
Z Min

-100.000 m

7 Max

100.000 m

» Min-/Max-Werte fir die drei Koordinatenachsen eingeben.

Der definierte Datenausschnitt wird in den Ansichten unterschiedlich dargestellt:
e In der 3D-Ansicht werden Daten innerhalb des 3D-Datenausschnittes ausgeblendet.

e In der 2D-Ansicht werden Daten innerhalb des 3D-Datenausschnittes in Pink angezeigt.

= Uber XML-RPC kann ein Koordinatensystem transformiert werden. Der 3D-Datenausschnitt wird
L auf die Transformation angewendet.
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8.3.8 Betrieb mehrerer Gerate

Die Gerate kénnen sich gegenseitig stéren, wenn sie optisch nicht vollig voneinander getrennt sind.

s ol
o fROA

oA
1: Gegenseitige Stérung der Gerate beim gleichzeitigen Betrieb mit einer Frequenz f1

2: Stoérungsverhinderung beim Betrieb mit einer Frequenz f1 durch Kaskadierung der Triggersignale
3: Stoérungsverhinderung durch den Betrieb mit unterschiedlichen Frequenzen f1 und 2

ol
3
H

Stérungen kénnen durch folgende MalRnahmen verhindert werden:

MaBnahme Beschreibung

Die Triggersignale werden so eingestellt, dass die Gerate zu unterschiedlichen Zeitpunkten
angesteuert werden (— ,Ausgabelogik erstellen“ und Bedienungsanleitung).
Diese ist die bevorzugte MalRnahme, um Stérungen zu verhindern.

Kaskadierung der
Triggersignale

Die Gerate werden Uber unterschiedliche Frequenzkanale angesteuert. Es stehen 3 Frequenzkanale
zur Auswahl.

Betrieb Uber verschiedene | Diese MalRnahme kann nicht fiir die Option "Mehr als 30m" durchgefiihrt werden, da hierfir bereits
Frequenzkanale 3 Frequenzkanale belegt sind.

Fir die Option "Bis 30m" sind 2 der 3 Frequenzkanéle belegt. Deshalb missen die Gerate einen
Frequenzkanal gemeinsam nutzen.

Betrieb mehrerer Gerate einstellen
» Schaltflache "Betrieb mehrerer Gerate" auf "Ein" stellen.

> Die Auswahlliste "Frequenzkanal" wird eingeblendet.

Betrieb mehrerer Kameras

Frequenzkanal

Bitte wahlen ...

Kanal 1

Kanal 2

Kanal 3

» Frequenzkanal fir das Gerat auswahlen.
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8.4 Modelle definieren

Mit den Modellen werden die Merkmale definiert, die zur Beurteilung der Fullhdhe von Objekten (z. B.
Hohe eines Schuttguts) dienen. Ein Modell besteht aus folgenden Merkmalen:

Merkmal Beschreibung
Modellart Die Modellart bestimmt die Technik, mit der die Fillh6he gemessen wird.
ROI Mindestens eine ROI markiert den Bereich, auf den sich die Messung bezieht.

Der Prozesswert legt den Wert (Maximum, Minimum, Mittelwert) der Messdaten fest, der zum Vergleich

Prozesswert mit den Schaltschwellen herangezogen wird.

Mit den Schaltschwellen werden Werte zur Auswertung der Messergebnisse festgelegt (z. B. Fillsystem

Schaltschwellen mit einer angeschlossenen Steuerung schalten).

Die Modellmerkmale konnen Uber die Schnittstellen des Gerates an eine angeschlossene
Steuerung ausgegeben werden. Anderungen eines Modells kdnnen Anderungen in der
Ausgabelogik und / oder in den Schnittstellendefinitionen notwendig machen.

» Nach jeder Anderung eines Modells priifen, ob die Ausgabelogik und / oder
Schnittstellendefinition angepasst werden muss (— ,8.5 Ausgabelogik erstellen“ und ,8.6
Schnittstelle einstellen®).

> klicken.
>

Zusatzlich zum Livebild werden die Modellliste und die Modellergebnisse angezeigt:

Bildaufnahme == Modellliste Hinzufiigen

M1 Fallstand 12
M2 Abstand i
M3 Volumen 18]

Eigenschaften (Fillstand)

Name

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

eingeben

1.000 m

Zwischen SP1/SP2: 0 Unter SP1: 1 Ungiltig: 0 ‘Ansicht neu skalieren

Lagenachfihrung @

Einlernen

Anwendungsfenster « Temperatur normal. New sensar (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522. [Angehaltzn] Bildverarbeitungsdauer: 232 ms Schaltschwellen
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8.4.1 Modellart definieren

» In der Modellliste [Hinzufligen] klicken.

» Modellart auswahlen:

Modellart Beschreibung

Fillstand Messung des Fillstandes einer Objektoberflache zu einer Referenzebene
Abstand Messung des Abstands einer Objektoberflache zum Geréat

Volumen Messung des Volumens einer Objektoberflache zu einer Referenzebene

1: Abstand zwischen
Objektoberflache und
Referenzebene bei den
Modellarten "Fillstand" und
"Volumen"

2: Abstand zwischen
Objektoberflache und Gerat bei
der Modellart "Abstand"

> Ein Fenster fur die Auswahl des Niveaumodells wird geoffnet:

» Niveaumodell auswahlen.

> Abhangig von der ausgewahlten Modellart haben die Niveaumodelle folgende Bedeutungen.

Modellart "Fiillstand”

Modellart "Abstand”

Modellart "Volumen"

Mit einer Schaltschwelle SP1 wird

der minimale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zu einer Referenzebene
definiert. Liegt der Messwert unter diesem
Abstand, gilt das Objekt als unterfillt.

Mit einer Schaltschwelle SP1 wird
der maximale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zum Gerat definiert.
Liegt der Messwert unter diesem
Abstand, gilt das Objekt als unterfillt.

e Mit einer Schaltschwelle SP1 wird der
minimale vertikale Abstand einer Ob-
jektoberflache zu einer Referenzebene
definiert. Liegt der Messwert unter dieser
Hohe, gilt das Objekt als unterfillt.

e Mit einer Schaltschwelle SP2 wird der
maximale vertikale Abstand einer Ob-
jektoberflache zu einer Referenzebene
definiert. Liegt der Messwert iber diesem
Abstand, gilt das Objekt als Uberfillt.

e Mit einer Schaltschwelle SP1 wird
der minimale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zum Gerat definiert.
Liegt der Messwert unter dieser Hohe,
gilt das Objekt als Uberfillt.

e Mit einer Schaltschwelle SP2 wird
der maximale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zum Gerat definiert.
Liegt der Messwert Uiber diesem Ab-
stand, gilt das Objekt als unterfiillt.

e Mit der Schaltschwelle SP1 wird das
minimale Volumen einer Objektober-
flache bis zu einer Referenzebene
definiert. Liegt der Messwert unter
diesem Volumen, gilt das Objekt als
unterfullt.

e Mit der Schaltschwelle SP2 wird der
maximale Volumen einer Objekto-
berflache zu einer Referenzebene
definiert. Liegt der Messwert tber
diesem Volumen, gilt das Objekt als
Uberfllt.
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Modellart "Fillstand"

Modellart "Abstand"

Modellart "Volumen"

e Mit einer Schaltschwelle SP1 wird der
minimale vertikale Abstand einer Ob-
jektoberflache zu einer Referenzebene
definiert. Solange der Messwert unter
diesem Abstand liegt, bleibt die Pumpe
eingeschaltet und der Fullvorgang wird
fortgesetzt.

Mit einer Schaltschwelle SP2 wird der
maximale vertikale Abstand einer Ob-
jektoberflache zu einer Referenzebene
definiert. Wenn der Messwert diesen
Abstand Uberschreitet, wird die Pumpe
ausgeschaltet und der Fillvorgang wird
unterbrochen.

e Mit einer Schaltschwelle SP1 wird
der minimale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zum Gerat definiert.
Wenn der Messwert diesen Abstand
unterschreitet, wird die Pumpe aus-
geschaltet und der Fullvorgang wird
unterbrochen.

e Mit einer Schaltschwelle SP2 wird
der maximale vertikale Abstand einer
Objektoberflache zum Gerat definiert.
Solange der Messwert Uber diesem
Abstand liegt, bleibt die Pumpe ein-
geschaltet und der Fillvorgang wird
fortgesetzt.

Mit dem Sollwert SPM wird ein optimaler
vertikaler Abstand zu einer Referenzebene
definiert. Mit der Hysterese werden die
maximalen vertikalen Abweichungen von
diesem Sollwert nach oben und unten
definiert. Daraus berechnen sich die
Schaltschwellen SP1 (untere maximale
Abweichung vom Sollwert) und SP2 (obere
maximale Abweichung vom Sollwert).

Mit dem Sollwert SPM wird ein
optimaler vertikaler Abstand zum Gerat
definiert. Mit der Hysterese werden die
maximalen vertikalen Abweichungen von
diesem Sollwert nach oben und unten
definiert. Daraus berechnen sich die
Schaltschwellen SP1 (obere maximale
Abweichung vom Sollwert) und SP2
(untere maximale Abweichung vom

Sollwert).

> Nach der Auswahl des Niveaumodells werden die zugehérigen Modellmerkmale und deren
Standardwerte angezeigt.

» Im Feld "Name" einen Modellnamen eingeben.
> In der Ausgabelogik wird das Modell unter diesem Namen angezeigt (— ,8.5 Ausgabelogik erstellen®).

» Schaltwert(e) der ausgewahlten Modellart und des ausgewahlten Niveaumodells in Meter eingeben.

8.4.2 Referenzebene definieren (nur fiir Modellart "Fiillstand")

Far die Modellart "Fullstand" muss die Referenzebene bestimmt werden. Die Fullhdhe an jedem Punkt
ergibt sich aus der Differenz des Referenzwertes und des gemessenen Entfernungswertes an diesem
Punkt.

Die Referenzebene kann manuell oder automatisch bestimmt werden:

Methode Vorgehen
» Im Drop-Down-Men( "Referenzebene" den Eintrag "eingeben" auswahlen.
» Den Abstand zwischen Gerat und Referenzebene in Meter eingeben.
Manuell . . . e . .
e Vorteil: Wenn im Betrieb kleine Anderungen der Ebene auftreten, werden diese "herausgemittelt".
o Nachteil: Insbesondere asymmetrische Unebenenheiten und schiefe Ebenen fiihren zu fehlerhaften Mes-
sungen.
» Sicherstellen, dass im gewiinschten Bereich keine Objekte vorhanden sind und im Livebild die Referenze-
bene abgebildet ist.
» Im Drop-Down-Menl "Referenzebene" den Eintrag "messen" auswahlen.
> Das Gerat misst fiir jeden Punkt die Entfernung und legt diese Messwerte als Referenzebene fest.
. > Die erfolgreiche Bestimmung der Referenzebene wird durch ein grines Hakchen angezeigt.
Automatisch Wenn sich Anderungen ergeben haben, kann die Referenzebene mit [Einlernen] erneut bestimmt werden.
e Vorteil: Unebene oder schiefe Ebenen kdnnen als Referenzebene verwendet werden.
e Nachteil: Anderungen in der Unebenheit sowie Neigungsanderungen und Drehungen von schiefen Ebenen
fuhren zu fehlerhaften Messungen.
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8.4.3 ROIs definieren und bearbeiten

Mit der Auswahl des Niveaumodells (— ,8.4.1 Modellart definieren®) wird automatisch eine rechteckige
ROI'im Livebild angezeigt.

? Insgesamt kénnen bis zu 64 ROls definiert werden.
Bei Multi-ROls zahlt jede enthaltene ROI. Beispiel: Neben einer Multi-ROI mit 48 ROIs kénnen

noch 16 weitere ROls definiert werden.

» Im Fenster "ROIs" die Form der ROl auswahlen:

Form | Name Beschreibung
E Rechteck Rechteckige Flache mit variabler Lange und Breite.
Ellipse Ellipsenférmige Flache mit variabler Lange und Breite.
Vieleck mit frei positionierbaren Eckpunkten. Der zuletzt gesetzte Eckpunkt muss mit dem zuerst
Polygon gesetzten Eckpunkt Ubereinstimmen, damit eine geschlossene Flache entsteht. Wenn sich die
Verbindungslinien kreuzen, wird die dadurch entstehende Teilflache von der ROI ausgeschlossen.
. Rechteckige ROI-Matrix mit variabler Lange und Breite. Die ROI-Matrix beinhaltet einzelne ROls
Multi-ROI . ; .
gleicher Form und gleicher GroRe.

e Mit Ausnahme des Polygons werden die ROls im Livebild durch Klicken und Ziehen bei gedrickter
Maustaste eingeflgt.

e Die Eckpunkte des Polygons werden durch Klicken im Livebild positioniert.

» ROI an das zu messende Objekt anpassen:

Anpassung Vorgehen
.. " » ROI klicken.
Grofe und Form andern » B klicken und bei gedriickter Maustaste zur gewlinschten Position ziehen.
ROI verschieben > ROl klicken.
» ROI bei gedriickter Maustaste zur gewlinschten Position ziehen.
» ROI klicken.
ROI drehen » (@ klicken und in die gewiinschte Richtung ziehen.
> Die ROI dreht sich um den Flachenmittelpunkt.
Multi-ROI
anpassen

Form

@ ll'e I'E N =

Grid Type

Regular

Anzahl Spalten

Anzahl Zeilen

FormgriBe

» ROI klicken.
» Stiftsymbol am unteren Rand der ROI-Matrix klicken.
> Ein Fenster zur Einstellung der Multi-ROI wird geoffnet.

— Form: Legt die Form der einzelnen ROls fest. Die ROIs einer Multi-ROl haben immer dieselbe
Form.

— Grid Type: Legt die geometrische Anordnung der ROls in der Multi-ROI fest (— ,Schritt 3: Suchzo-
ne (ROI)“ auf Seite 24).

— Anzahl Spalten / Zeilen: Legt die Spalten-/Zeilenanzahl der ROls in der Multi-ROI fest. Die Anzahl
der ROlIs in einer Multi-ROI ist auf 64 beschrankt.

— FormgroRe: Mit [+] und [-] werden die einzelnen ROls innerhalb der Multi-ROI skaliert. Der vorein-
gestellte Skalierungsfaktor wirkt gleichermafRen auf alle ROIs und in beide Raumrichtungen. Nach
oben ist die Skalierung durch die GréRe der ROI-Matrix beschrankt.

» Zur Anderung der ROI-Dimensionen in verschiedene Raumrichtungen:
Randmarke der ROI-Matrix klicken und bei gedriickter Maustaste in die Position ziehen, in der die
ROIs mit der gewiinschten Skalierung angezeigt werden.

ROI gruppieren

» Bei gedriickter Umschalttaste mehrere ROl mit der Maus klicken.

> klicken.

» ROl klicken.
ROI kopieren

> klicken.

» ROI klicken.
ROl I6schen

> klicken.
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8.4.4 RODs definieren und bearbeiten

? Insgesamt kdnnen bis zu 64 RODs definiert werden.

» Im Fenster "RODs" die Form der ROD auswahlen:

Form | Name Beschreibung
Rechteck Rechteckige Flache mit variabler Lange und Breite.
Ellipse Ellipsenférmige Flache mit variabler Lange und Breite.

Vieleck mit frei positionierbaren Eckpunkten. Der zuletzt gesetzte Eckpunkt muss mit dem zuerst
Polygon gesetzten Eckpunkt Ubereinstimmen, damit eine geschlossene Flache entsteht. Wenn sich die
Verbindungslinien kreuzen, wird die dadurch entstehende Teilflache von der ROD ausgeschlossen.

e Mit Ausnahme des Polygons werden die RODs im Livebild durch Klicken und Ziehen bei gedrickter
Maustaste eingeflgt.

e Die Eckpunkte des Polygons werden durch Klicken im Livebild positioniert.
» ROD an das zu messende Objekt anpassen:

Anpassung Vorgehen
.. - » ROD klicken.
Grofse und Form andem » Bl klicken und bei gedriickter Maustaste zur gewlinschten Position ziehen.
ROD verschieben > ROD klicken.
» ROD bei gedriickter Maustaste zur gewiinschten Position ziehen.
» ROD klicken.
ROD drehen » (@ Kklicken und in die gewiinschte Richtung ziehen.
> Die ROD dreht sich um den Flachenmittelpunkt.
» ROD klicken.
ROD kopieren
> klicken.
» ROD klicken.
ROD Iéschen
> klicken.

8.4.5 Lagenachfiihrung aktivieren

Mit der Lagenachfiihrung kénnen in Position und Rotation variable Objekte erfasst werden. Die Option
wird beim Anlegen eines Modells aktiviert.

o ) Die Lagenachfiuihrung funktioniert zuverlassig bei ausreichend Tiefenkontrast der Bereiche
L aullerhalb der ROIs und rechteckigen Objekten. Das ist typischerweise der Fall bei Getrankekisten
oder ahnlichen Behaltern.

Lagenachfiihrung aktivieren
» Schaltflache "Lagenachfihrung" auf "Ein" stellen.

> Die Lagenachfihrung muss eingelernt werden. Nach dem Einschalten wird die Lagenachfuhrung
automatisch eingelernt.

Lagenachfiihrung

Einlernen ‘/

> Das erfolgreiche Einlernen wird mit den griinen Haken angezeigt. Mit der Schaltflache "Einlernen”
kann die Lagenachfiihrung erneut eingelernt werden.

? Werden die ROIs gedndert, muss die Lagenachfihrung erneut eingelernt werden.
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Wenn das Einlernen fehlschlagt, konnen die folgenden MaRnahmen zum Erfolg fihren:
e Einbauposition und Orientierung des Gerates andern. Idealerweise blickt das Gerat senkrecht auf das Objekt.

e Belichtungszeit so einstellen, dass die Bereiche um die ROIs giiltige Messwerte liefern.

2 ] Abhangig von Anzahl und GréRRe der Objekte kann sich die Auswertezeit bei aktivierter
L Lagenachfiihrung erhdéhen.

8.4.6 ROI-Distanzwert definieren

Der ROI-Distanzwert ist der Prozesswert, der mit den Schaltschwellen verglichen wird. Fir die
Berechnung des Prozesswerts aus den Messdaten stehen 3 Methoden zur Verfligung:

Methode Prozesswertberechnung

Minimum Kleinster Messwert in der ROI

Maximum GroRter Messwert in der ROI

Mittelwert Mittelwert Uber alle Messwerte in der ROI

1: ROI

2: Maximum
3: Mittelwert
4: Minimum

566

8.4.7 Schwellwerte definieren

Abhangig von der gewahlten Modellart und vom gewahlten Niveaumodell (— ,8.4.1 Modellart definieren®)
werden in der Modellliste die Eingabefenster und eine grafische Darstellung der Schwellwerte angezeigt.

Schwellwert Beschreibung

SP1 Dieser Schwellwert ist bei beiden Modellarten der kleinere Wert. Bei der Modellart "Fllstand" definiert er die
untere Schwelle. Bei der Modellart "Abstand" definiert er die obere Schwelle.

Dieser Schwellwert ist bei beiden Modellarten der gréf3ere Wert. Bei der Modellart "Fullstand" definiert er die
SP2 obere Schwelle. Bei der Modellart "Abstand" definiert er die untere Schwelle.

Beim Niveaumodell "Unterfillung" gibt es diesen Schwellwert nicht.

Diese Schwellwert-Mitte muss fir das Niveaumodell "Schwellwertschalter" definiert werden. Zusatzlich muss
SPM der Schwellwert-Abstand d angegeben werden. Die Schwellwerte werden wie folgt berechnet:

e SP1=SPM-d

e SP2 =SPM +d

8.4.8 Modellergebnisse
Die Modellergebnisse kdnnen in einem Fenster unter dem Livebild eingeblendet werden.

Der Status der ROIs (Gut, Unterfiillung, Uberfiillung, Ungiiltig) wird in farbigen Feldern angezeigt. Dort
kann die Anzahl der ROls, auf die die Eigenschaften zutreffen, abgelesen werden.

Mit den Icons % und — kann zwischen einer numerischen und einer grafischen Darstellung
gewechselt werden (— ,7.6 Ergebnisse®).
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8.5 Ausgabelogik erstellen

Auf der Bildschirmseite "Logik" kdnnen Modellergebnisse und Pin-Ereignisse den vorhandenen Geréte-
Ausgéangen zugeordnet werden, um die Daten einer angeschlossenen Steuerung (SPS / PC) zur
Verfligung zu stellen.

8.5.1 Allgemeine Erstellungsregeln

Die Erstellung der Ausgabelogik beruht auf folgenden Regeln:

e Pin-Ereignisse werden als binare Zahlen (1 = wahr, 0 = falsch) ausgegeben und kénnen nur digitalen
Ausgangen zugeordnet werden.

e Modellergebnisse sind numerische Werte und kdnnen wie folgt verarbeitet werden:

Direkte Ausgabe Uber einen analogen Ausgang

Anwendung arithmetischer Operatoren und anschlieliende Ausgabe Uber einen analogen Ausgang

Digitalisierung durch Vergleich mit anderen Ergebnissen oder Werten

Weitere Verarbeitung digitalisierter Werte durch Anwendung arithmetischer Operatoren und / oder
logischer Funktionen

Ausgabe eines bindren Werts Uber einen digitalen Ausgang oder einen virtuellen Pin

Die folgende Abbildung zeigt eine Ubersicht der Gestaltungsmdglichkeiten in der Ausgabelogik. Wegen
der Vielzahl von Kombinationsmadglichkeiten sind die Logik-Schaltungen in Bausteine unterteilt. Gleiche
Nummern zeigen die Verbindungen zwischen den Bausteinen.

Logische
Funktionen

Modell-
ergebnisse

Logische
Funktionen
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8.5.2 Logikbausteine platzieren und Signale zuordnen

2 klicken.

> Die Bildschirmseite "Logik" wird angezeigt.

5 1 Wenn auf dem Gerat keine Logik gespeichert ist, wird das Fenster "Graphgenerierung" angezeigt.
1) Mit den Einstellungen im Fenster "Graphgenerierung" wird eine Beispiel-Logik fir die vorhandenen
Modelle und ROls erstellt.

10-Konfiguration

Modell "M2 Abstand ™

Suchzone (ROI) 0 Zur 10-Konfiguration miissen die

einzelnen Logikelemente per Drag and
Drop auf das Diagramm gezogen
werden. Das Logikelement ankicken

durch Linien
rden.
Qualitdt

Lagenachfiibrung fehlgeschiagen

Beispiel erzeugen

Modellergebnisse

M1 Filllstand 9
M2 Abstand

M2 Volumen

ADD
COUNT

Min-Max-Wert

©

Application screen . Temperature normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware ver 1.23.1522 [Stopped] Frame duration: 236 ms

1: Hauptbereich
2: Auswahlbereich
3: Ubersichtsbereich

Fensterbereich Beschreibung

Im Hauptbereich wird die Zuordnung der Pin-Ereignisse zu den Ausgaben visualisiert. Die Pin-Ereignisse
und die Ausgaben sind als Logikbausteine mit unterschiedlicher Schriftfarbe dargestellt. Linien zwischen
Hauptbereich diesen Logikbausteinen stellen die Zuordnung dar.

Wenn die Elemente im Hauptbereich Gber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt sind, kann der sichtbare
Bereich mit den Scrollbalken am Rand des Hauptbereichs verschoben werden.

Auswahlbereich Im Auswahlbereich sind alle Pin-Ereignisse und Ausgaben aufgelistet.

; Am unteren Rand des Auswahlbereichs wird zur besseren Ubersicht eine Verkleinerung des Hauptbereichs
Ubersichtsbereich | angezeigt. Wenn die Elemente im Hauptbereich tUber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt sind, kann der
sichtbare Bereich durch Ziehen des roten Rahmens mit der Maus verschoben werden.

Folgende Funktionen kdnnen auf der Bildschirmseite "Logik" ausgefuhrt werden:

Beispiel erzeugen

Diese Funktion dient als Hilfestellung flir Anwender, die keine oder wenig Erfahrung in der Neuerstellung
von Ausgabelogiken haben.

» [Beispiel erzeugen] klicken.

> Eine zu den definierten Modellen passende Ausgabelogik wird als Beispiel erstellt. Dabei kann die
Suchzone (ROI) gewahlt werden.
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Logikbaustein im Hauptbereich platzieren
» Eintrag im Auswahlbereich klicken und Maustaste gedruckt halten.

» Eintrag bei gedriickter Maustaste in den Hauptbereich ziehen und an gewlinschter Stelle die
Maustaste loslassen (drag and drop).

Bereit fiir Trigger (Ready)

Fehler

Auswertung fertig

Rildaufnahme beendet (Cascading)

' JGITAL_OUTL
-~ .

DIGITAL_OUT2

\

Der zugehdrige Logikbaustein wird an der Zielposition angezeigt.

\

Am Rand des Logikbausteins ist mindestens ein Pin dargestellt, GUber den die Zuordnung erfolgt.

\

Ein Logikbaustein kann durch Drag-and-drop an eine beliebige Stelle im Hauptbereich verschoben
werden.

o ] Das Gerat hat eine begrenzte Anzahl an Ausgangen. Beim Versuch, mehr Logikbausteine als
) entsprechende Ausgange zu platzieren, wird eine Fehlermeldung angezeigt.

Logikbaustein einstellen

Bei Logikbausteinen, zu denen es Einstellungen gibt, wird in der rechten unteren Ecke des markierten
Logikbausteins ein Zeichenstift angezeigt.

» Logikbaustein klicken.

£ o

Ausgangssignal

Static

Static

Pulsed

» Zeichenstift klicken.

> Ein Fenster mit den Einstellungen wird angezeigt.
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Logikbaustein I6schen
» Logikbaustein klicken.

> |n der rechten unteren Ecke des Logikbausteins wird ein Papierkorb angezeigt.

» Papierkorb klicken.

> Der Logikbaustein und ggf. die Verbindung zu einem anderen Logikbaustein werden geldscht.

Signale zuordnen
» Mauszeiger auf den Ausgangs-Pin am rechten Rand des Logikbausteins setzen.
» Mit gedruckter Maustaste den Mauszeiger aus dem Ausgangs-Pin ziehen.

> Freie Eingangs-Pins, denen das am Ausgangs-Pin anliegende Signal zugeordnet werden kann,
werden grin angezeigt.

— Jedem Eingangs-Pin kann nur ein Signal zugeordnet werden.

— Ein Ausgangssignal kann mehreren Eingangs-Pins zugeordnet werden.

< ) Der ifm Vision Assistant prift die Kompatibilitdt der Signalarten. Zum Beispiel kénnen numerische
1] und bindre Werte nicht direkt miteinander verglichen oder verknupft werden. Eine Prifung

der MaReinheiten findet nicht statt. Zum Beispiel ware es mdglich, die numerischen Werte
"Prozesswert" (Einheit: m) und "Qualitat" (Einheit: %) zu addieren.

» Bei der Zuordnung der Signale die zugehdrigen Maleinheiten bertcksichtigen.

> Zwischen Pin-Ereignis-Box und Mauszeiger wird eine rote Verbindungslinie angezeigt.

» Mauszeiger zum griinen Pin des gewunschten Logikbausteins bewegen.

» Wenn die Verbindungslinie zwischen Ausgangssignal und Eingangssignal griin angezeigt wird,
Maustaste loslassen.

> Die erfolgreiche Zuordnung wird durch eine lila Verbindungslinie dargestellt.

> Beim Verschieben der Logikbausteine im Hauptbereich werden die Verbindungslinien mitgefihrt.
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Zuordnung léschen
» Verbindungslinie der zu I6schenden Zuordnung klicken.

> Ein Papierkorb wird angezeigt.

» Papierkorb klicken.
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8.5.3 Beschreibung der Logikbausteine
Modellergebnisse

Auf der Bildschirmseite "Logik" stehen die Modelle zur Auswahl, die auf der Bildschirmseite "Modelle"
definiert wurden.

Beim Platzieren des Logikbausteins auf der Bildschirmseite "Logik" wird folgendes Fenster angezeigt:

Welcher Aspekt des Modells soll hinzugefiigt werden? »{

Bitte wahlen ...
Alle ROIs (Vollstindigkeitsblock)

ROI O

Option Ausgangssignale | Code Beschreibung

e 1: Die Qualitat der Messwerte in allen ROIs ist "Gut".
binar e 0: Die Qualitat des Messwerts in mindestens einer ROI ist nicht
"Gut"

Anzahl der ROls, in denen der Prozesswert kleiner (Fillstand) bzw.
groRer (Abstandsmessung) als der kleinere Schwellwert ist.

Alle Suchzonen
(ROIs) gut

Anzahl UnterSP1 numerisch

Anzahl der ROls, in denen der Prozesswert grofer (Fillstand) bzw.

Anzahl UberSP2 numerisch kleiner (Abstandsmessung) als der groRere Schwellwert ist.

Modell "Volumen"

Anzahl guter
Suchzonen (ROls)

Anzahl ungultiger
Suchzonen (ROls)

numerisch | Anzahl der ROIs mit Messwerten der Qualitat "Gut".

numerisch | Anzahl der ROIs mit Messwerten der Eigenschaft "Ungultig".

Min-Wert numerisch | Minimal gemessener Wert

Max-Wert numerisch | Maximal gemessener Wert

Prozesswert numerisch | — ,8.4.6 ROI-Distanzwert definieren®.
SP1 numerisch | ® Flllstand: Unterer Schwellwert in Meter

e Abstandsmessung: Oberer Schwellwert in Meter

e Flllstand: Oberer Schwellwert in Meter

Ergebnis einer ROI SP2 numerisch | Abstandsmessung: Unterer Schwellwert in Meter
s ) Qualitat der Messwerte in der ROI auf einer Skala von 0 % (schlecht)
Qualitat numerisch bis 100 % (gut).
Lagenachfiihrung e 1: Lagenachflihrung ist fehlgeschlagen

fehlgeschlagen binar e 0: Lagenachfiihrung ist nicht fehlgeschlagen

Bei beiden Optionen kann Uiber das Stiftsymbol das Modell gedndert werden. Bei der Option "Ergebnis einer
ROI" kann auRerdem zu einer anderen ROI gewechselt werden (falls vorhanden).

Arithmetik

Auf die Werte kénnen folgende arithmetische Funktionen angewandt werden:

: Code am Code am -

Funktion Eingang Ausgang Beschreibung

DIFE numerisch numerisch Subtrahiert die an den beiden Eingadngen anliegenden Signale. Mit der Wahl
des Ausgangs kann das Vorzeichen festgelegt werden.

ADD numerisch numerisch Addiert die an den beiden Eingangen anliegenden Signale.

- . Addiert die an den Eingangen anliegenden Signale. Bei der Addition werden die

COUNT binar numerisch bindren Werte 1 und 0 als numerische Werte behandelt.

Min-Max-Wert | numerisch numerisch Stellt den Min- und Max-Wert der Eingangssignale fest.
Ermdglicht die Eingabe einer FlieRkommazahl, die fir die arithmetischen

Fester Wert - numerisch Funktionen "DIFF" und "ADD" verwendet werden kann (z. B. zum Einstellen
eines Offsets).
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Digitalisierung

Mit den Digitalisierungsfunktionen kdnnen die eingehenden numerischen Werte miteinander verglichen
werden. Der Ausgangswert ist binar.

Funktion

Beschreibung

Ausgangswert

Fensterfunktion FNC

Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1, THR2)
verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NC-Kontakt
(Normally Closed):

e Ausgangswert = 0, wenn Wert < THR1

e Ausgangswert = 0, wenn Wert > THR2

e Im Hysteresebereich (THR1 < Wert < THR2) bleibt der Aus-
gangswert unverandert.

e Ausgangswert = 1, wenn Wert > THR1 UND Wert < THR2 THR1 THR2
Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1, THR2)
verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NO-Kontakt - —— —
) (Normally Open):
Fensterfunktion FNO
ensteriunition e Ausgangswert = 0, wenn Wert < THR1
e Ausgangswert = 0, wenn Wert > THR2 >
e Ausgangswert = 1, wenn Wert > THR1 UND Wert < THR2 THR1 THR2
Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1, THR2)
verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NC-Kontakt
(Normally Closed). Die Schaltung an den Schwellwerten erfolgt
verzogert (Schalthysterese):
e Ausgangswert = 0, wenn Wert < (THR1 — 0.5 * Hysterese) ! !
Fensterfunktion ENCh | ® Ausgangswert = 0, wenn Wert > (THR2 + 0.5 < Hysterese) Ay | A¥
e Ausgangswert = 1, wenn Wert = (THR1 + 0.5 « Hysterese) I I
UND Wert < (THR2 — 0.5 « Hysterese) T v >
e In den Hysteresebereichen bleibt der Ausgangswert unveran- THR1 THR2
dert.
e Hysterese = 0,05 * (THR2 — THR1)
e Hysterese =2 mm, wenn 0,05 ¢« (THR2 — THR1) <2 mm
Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1, THR2)
verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NO-Kontakt
(Normally Open). Die Schaltung an den Schwellwerten erfolgt
verzdgert (Schalthysterese):
e Ausgangswert = 1, wenn Wert < (THR1 — 0.5 « Hysterese) ! !
Fensterfunktion ENOh | ® Ausgangswert = 1, wenn Wert > (THR2 + 0.5 « Hysterese) VA Ay
e Ausgangswert = 0, wenn Wert = (THR1 + 0.5 « Hysterese) I I
UND Wert < (THR2 — 0.5 « Hysterese) " T >
e In den Hysteresebereichen bleibt der Ausgangswert unveran- THR1 THR2
dert.
e Hysterese = 0,05« (THR2 — THR1)
e Hysterese =2 mm, wenn 0,05 ¢« (THR2 — THR1) <2 mm
Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1,
THR2) verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NC-
Kontakt (Normally Closed). Die Schwellwerte entsprechen den
Hysterese HNG Schaltwerten der Hysterese:
v e Ausgangswert = 0, wenn Wert < THR1
e Ausgangswert = 1, wenn Wert > THR2 >
e Im Hysteresebereich (THR1 < Wert < THR2) bleibt der Aus- THR1 THR2
gangswert unverandert.
Der Eingangswert (Wert) wird mit 2 Schwellwerten (THR1,
THRZ2) verglichen. Der Ausgangswert entspricht einem NO-
Kontakt (Normally Open). Die Schwellwerte entsprechen den
Schaltwerten der Hysterese:
Hysterese HNO
e Ausgangswert = 1, wenn Wert < THR1
e Ausgangswert = 0, wenn Wert > THR2 >
THR1 THR2

Vergleicher

Zwei Eingangswerte (A, B) werden miteinander verglichen.
e Ausgangswert = 1, wenn die am Ausgang angezeigte Relation
zutrifft

e Ausgangswert = 0, wenn die am Ausgang angezeigte Relation
nicht zutrifft
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Logische Funktionen

Die logischen Funktionen kdnnen ausschliellich auf bindre Werte angewandt werden.

Funktion Beschreibung
AND e Ausgangswert = 1, wenn alle Eingangswerte = 1

e Ausgangswert = 0, wenn mindestens ein Eingangswert = 0
OR e Ausgangswert = 1, wenn mindestens ein Eingangswert = 1

e Ausgangswert = 0, wenn alle Eingangswerte = 0

Der Ausgangswert ist der invertierte Eingangswert:

NOT e Ausgangswert = 1, wenn Eingangswert = 0
e Ausgangswert = 0, wenn Eingangswert = 1

Jede logische Verknupfung kann maximal 64 Eingange haben. Ergebnisse einer logischen Verknipfung
kdénnen nicht dem Eingang einer vorherigen Verknlpfungsebene zugeordnet werden.

Pin-Ereignisse

Pin-Ereignis

Beschreibung

Bereit fiir Trigger (Ready)

Das Gerat ist bereit, getriggert zu werden und ein neues Bild aufzunehmen.

Fehler

Das Gerat hat einen Fehler erkannt.

Auswertung fertig

Das Gerat hat die Bildaufnahme und die Berechnung der Bilddaten beendet. Die Bilddaten stehen
fur die Versendung Uber Ethernet bereit.

Bildaufnahme beendet
(Cascading)

Das Gerat hat die Bildaufnahme beendet. Dieses Signal kann flr die Kaskadierung der Trigger-
signale beim Betrieb mehrerer Gerate verwendet werden (— ,8.3.8 Betrieb mehrerer Gerate®).

Prozessschnittstelle

Der Status des digitalen Ausgangs kann Uber die Prozessschnittstelle mit dem "0" Kommando auf
"high" oder "low" geschaltet werden.

Ausgabe

Die Ausgabewerte kdnnen abhangig von deren Kodierung (bindr, numerisch) verschiedenen Ausgangen

zugeordnet werden.

Ausgang

Code am
Eingang

Einstellungen

Beschreibung

DIGITAL_OUT1/2/3

binar

Static

Der Ausgang wird ohne Zeitbegrenzung geschaltet (empfohlene
Einstellung).

Pulsed

Der Ausgang wird mit einer begrenzten Signaldauer geschaltet. Die
Signaldauer kann in ms eingestellt werden. Der Minimalwert ist 10 ms.

ANALOG_OUT
ANALOG_OUT_DYN

numerisch

Modus

Der Ausgabewert kann als Stromsignal (l) zwischen 4 und 20 mA oder als
Spannungssignal (U) zwischen 0 und 10 V ausgegeben werden.

Richtung

Das Ausgangssignal steigt mit steigendem Ausgabewert an (Steigende, 1)
oder fallt mit fallendem Ausgabewert ab (Fallende, |).

Startpunkt

Abhangig von der gewahlten Richtung der kleinste bzw. groRte
Ausgabewert:

e Steigende Richtung: Startpunkt-Ausgabewert entspricht 0 V bzw. 4 mA
e Fallende Richtung: Startpunkt-Ausgabewert entspricht 24 VV bzw. 20 mA
Bei der Ausgabe Gber ANALOG_OUT_DYN kann ein dynamischer
Startpunkt auf den entsprechenden Eingang gelegt werden.

Endpunkt

Abhangig von der gewahlten Richtung der kleinste bzw. groRte
Ausgabewert:

e Steigende Richtung: Endpunkt-Ausgabewert entspricht 24 V bzw. 20 mA
e Fallende Richtung: Endpunkt-Ausgabewert entspricht 0 V bzw. 4 mA
Bei der Ausgabe Gber ANALOG_OUT_DYN kann ein dynamischer
Endpunkt auf den entsprechenden Eingang gelegt werden.

Virtual pins byte1-8

binar

Ein virtual pin kann als Teil eines Datagramms Uber TCP/IP, EtherNet/IP
oder PROFINET ausgegeben werden (— ,8.6 Schnittstelle einstellen®).
Der virtual pin besteht aus einer 8-Bit-Folge. Im Datagramm werden die 8
virtual pins aneinandergereiht. Somit kdnnen mit den virtual pins maximal
64 binare Werte ber die Ethernet-Schnittstelle ausgegeben werden. Fir
die Eingange der virtual pins, die nicht belegt sind, wird eine binare 0
ausgegeben.
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Statistik (Pass/Fail)

Ein binarer Wert kann als Entscheidungskriterium definiert werden, dass ein Ereignis als Erfolg (1) oder
als Misserfolg (0) gewertet wird.

Die Ergebnisse werden in den Service Report geschrieben und kénnen fir statistische Berechnungen
daraus entnommen werden.

8.6 Schnittstelle einstellen

Auf der Bildschirmseite "Schnittstelle” kdnnen die Datenpakete definiert werden, die Uber die Ethernet-
Schnittstelle verschickt werden.

> klicken.

> Die Bildschirmseite "Schnittstelle" wird angezeigt.

Schnittstellen Hinzufiigen
TCP/IP

EtherNet/IP

Profinet

Voreinstellungen

Start-Zeichenkette: "star;" Modelle

Vollstandigkeitskontrolle

Trennzeichen: ;" Sucl en (RO Generelle Einstellungen

Datenkodierung

ascil e

Genauigkeit

6

Darstellungsformat

fest

Dezimaltrennzeichen

Ausgabe  star;0;00;4;+0.000;0;00;6;+0.899,1;00;0;+0.018;stop o Zwischenablage e

Anwendungsfenster = Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 236 ms

1: Hauptbereich

2: Einstellbereich

3: Ubersichtsbereich
4: Ausgabe-String

Fensterbereich Beschreibung

Im Hauptbereich werden die Datenblocke eines Datenpakets in Form von Boxen angezeigt. Die Daten
werden in der Reihenfolge der Datenbldcke von links nach rechts verschickt.

Wenn die Elemente im Hauptbereich Gber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt sind, kann der sichtbare
Bereich mit den Scrollbalken am Rand des Hauptbereichs verschoben werden.

Hauptbereich

Der Einstellbereich besteht aus folgenden Teilbereichen:

e Schnittstellen: Die Schnittstellen konnen fiir die Netzwerkprotokolle TCP/IP, EtherNet/IP und PROFINET
konfiguriert werden. Alle Einstellungen beziehen sich auf das ausgewahlte Netzwerkprotokoll.

e \oreingestellte Datenpakete: Der ifm Vision Assistant enthalt voreingestellte Datenpakete, die Uber-
nommen oder als Vorlagen fiir benutzerdefinierte Einstellungen verwendet werden kénnen. Wenn ein
voreingestelltes Datenpaket gedndert wird, wird dieses zu einem benutzerdefinierten Datenpaket. Das
voreingestellte Datenpaket bleibt in seinem Ursprungszustand erhalten. Das zuletzt geanderte Datenpa-
ket ist als benutzerdefiniertes Datenpaket abrufbar.

e Allgemeines Ausgabeformat: Das allgemeine Ausgabeformat bezieht sich auf alle erstellten Datenpakete
(siehe folgenden Abschnitt).

Einstellbereich

. In der rechten unteren Ecke des Hauptbereichs wird zur besseren Ubersicht eine Verkleinerung des
Ubersichtsbereich | Hauptbereichs angezeigt. Wenn die Elemente im Hauptbereich tber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt
sind, kann der sichtbare Bereich durch Ziehen des roten Rahmens mit der Maus verschoben werden.

e Der Ausgabe-String zeigt die Zeichenkette, die in das Datagramm eingebunden wird. Abhangig von der
Ubergreifenden Einstellung "Datenkodierung" im Einstellbereich wird der Ausgabe-String in ASCII-Code
oder Binar-Code angezeigt.

e Mit der Schaltflache [Zwischenablage] kann der Ausgabe-String in den Zwischenspeicher kopiert werden.

Ausgabe-String
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Allgemeines Ausgabeformat einstellen

Das allgemeine Ausgabeformat der Zahlenwerte kann mit den Ubergreifenden Einstellungen eingestellt
werden. Den Diagnosedaten kénnen individuelle Ausgabeformate zugewiesen werden, die vom
allgemeinen Ausgabeformat abweichen kdnnen (— ,Datenblock einstellen).

» [Ubergreifende Einstellungen] im Einstellbereich klicken.

Einstellung

Beschreibung

Datenkodierung

Format fir die Datenkodierung: ASCII oder binar.

Genauigkeit

Anzahl der Nachkommstellen.

Darstellungsformat

e fest: Festkommazahl
e wissenschaftlich: Exponentialdarstellung

Dezimaltrennzeichen

7-Bit-Zeichen (z. B. ".") als Trennzeichen von Dezimalzahlen.

Ausgabeformat:
) e 2: Binar
Basis e 8: Oktal
e 10: Dezimal
e 16: Hexadezimal
Breite Minimale Gesamtlange des Werts. Wenn der Wert diese Breite Uberschreitet, wird er nicht gekurzt.
e an: Jede vom Wert nicht belegte Bitposition wird mit einer binaren 0 aufgeflllt und positiven Werten
numericfill wird ein Pluszeichen vorangestellt.
e aus: Vom Wert nicht belegte Bitpositionen bleiben leer.
Fillung Fillzeichen
Alignment Rechte oder linke Ausrichtung des Werts innerhalb der definierten Bitbreite.

Byte Reihenfolge

e little endian: Kleinstwertiges Byte eines Binarwerts an erster Stelle bzw. an der kleinsten Speicher-
adresse.

e big endian: Hochstwertiges Byte eines Bindrwerts an erster Stelle bzw. an der kleinsten Speicher-
adresse.

o Netzwerk Byte Reihenfolge: Byte-Reihenfolge, die durch das Netzwerkprotokoll vorgegeben wird.

e Feldbusabhéangig: Byte-Reihenfolge, die durch den Feldbus vorgegeben wird.

Mit der Schaltflache [Standardwert] kann jede Einstellung auf ihren Standardwert zuriickgesetzt werden.

4]

Datenblock einfiigen

Weitere Informationen zu den Einstellungen — Bedienungsanleitung.

Ein Datenblock kann am Beginn, am Ende oder zwischen vorhandenen Datenbldcken eingefiigt werden.

» Das Pluszeichen, an dessen Stelle der Datenblock eingefiigt werden soll, klicken.

Start-Zeichen: "star;"

Allgemein >
Bilder >

+ Anwendungsergebnisse

Diagnose >

Trennzeichen

+ all Suchzonen gut
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> Eine Auswabhlliste wird angezeigt, in dem die Datenblocke in folgende Gruppen geordnet sind:

Gruppe Datenblock Beschreibung
Start Zeichen Zeigt den Beginn des Datenpakets an.
Ende Zeichen Zeigt das Ende des Datenpakets an.
Freitext Ermdglicht das Einfligen von Freitext in das Datenpaket.

. Einheitsvektormatrix e1/ | Flgt eine Einheitsvektormatrix zur Projektion eines radialen Abstands auf die

Allgemein e2/e3 entsprechende Achse im kartesischen Koordinatensystem (x, y, z) ein.
Umrechnung auf das . .
Weltkoordinatensystem Umrechnung der aktuellen Koordinaten auf das Weltkoordinatensystem.
Index der aktiven . .
Anwendung Zeigt den Index der aktiven Anwendung an.
XIYIZ Bild Kartesische x-, y-, z-Koordinaten der Bildpunkte.
Bild der normierten Bild der Amplitudenwerte des am Objekt reflektierten Lichts. Die Amplitudenwerte
Amplitude sind auf die Belichtungszeit normiert.

Bilder Radiales Entfernungsbild | Bild der durch die Laufzeit ermittelten Entfernungswerte.
Pixelstatusanzeige Anzeige des Zustands (z. B. ungliltig, gesattigt) fur jedes Pixel.
Amplitudenbild Bild der gemessenen Amplitudenwerte des am Obijekt reflektierten Lichts.

Die Daten aller fur die Anwendung definierten Modelle werden nacheinander

ausgegeben. Der Datenblock wird in Form einer Programmschleife angezeigt. Der

Inhalt der Programmeschleife besteht wiederum aus Datenblocken, die separat

ausgewahlt werden kdnnen:

e ID: Die IDs bestehen aus einer fortlaufenden Nummer (0-999) in der Reihenfolge,
in der die Modelle definiert werden. Nachdem in einer Anwendung 999 IDs verge-
ben wurden, werden die IDs von geléschten Modellen erneut vergeben.

e Suchzonen: Die Daten aller fiir das Modell definierten ROIs werden nacheinander
ausgegeben. Der Datenblock wird in Form einer Programmschleife angezeigt. Der
Inhalt der Programmschleife besteht wiederum aus Datenblcken, die separat

Modelle ausgewahlt werden kénnen:

— ID: Die IDs bestehen aus einer fortlaufenden Nummer (0-999) in der Reihenfol-
Anwendungs- ge, in der die ROls definiert werden. Nachdem in einem Modell 999 IDs verge-
ergebnisse ben wurden, werden die IDs von geldschten ROls erneut vergeben.

— Qualitat: Qualitat der Messwerte in der ROl in %.

— Prozesswert: Prozesswert der ROl (— ,8.4.6 ROI-Distanzwert definieren®).

— Status: Status der ROI als Zeichenkette.

— Freitext: Ermoglicht das Einfligen von Freitext in das Datenpaket.

— Trennzeichen: Trennzeichen zur Trennung von Datenblécken.

e Anzahl Suchzonen (ROIs) im Modell

e Freitext: Ermoglicht das Einfligen von Freitext in das Datenpaket.

e Trennzeichen: Trennzeichen zur Trennung von Datenblocken.

Anzahl Modelle Anzahl der fir die Anwendung definierten Modelle.
Digitaler Ausgang Bit-Folge mit den Werten, die an den digitalen Ausgangen anliegen.
Virtueller Ausgang 8-Byte-Folge mit den Werten, die an den Eingangen der virtual pins anliegen.
Temperatur Frontend Temperatur der Bildwandler-Platine.
Temperatur Beleuchtung | Temperatur das Geréatbeleuchtung.

Diagnose Auswertzeit Zeit zur Berechnung der Bilddaten.

Bildwiederholrate

Tatsachliche Bildwiederholrate.

Diagnosedaten

— Bedienungsanleitung.

Trennzeichen

Trennzeichen zur Trennung von Datenbldcken.

il

Kompliziert aufgebaute Datenpakete erfordern einen hohen und fehleranfalligen Aufwand bei der
Parser-Konfiguration.

» Datenpakete moglichst einfach und kurz gestalten.
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Schleifen ein- und ausblenden

Die Datenblécke "Modelle" und "Suchzonen" werden aus einzelnen Datenblécken zu Datenblock-
Sequenzen zusammengestellt. Wenn fur die Anwendung mehr als ein Modell und / oder mehr als eine
ROI definiert sind, werden diese Datenblock-Sequenzen nacheinander ausgegegeben.

Auf der Bildschirmseite "Schnittstellen"” werden diese Datenblécke in Form einer Programmschleife
angezeigt. Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel.

Start Zeichen: "star;"

Suchzonen (ROD

4 —— Prozesswert —— & —— Status

Die Programmschleife kann durch Klicken des Datenblocks ein- oder ausgeblendet werden.

Datenblock einstellen
» Box klicken.

> Wenn die Einstellungen des Datenblocks geandert werden kdnnen, wird in der rechten unteren Ecke
der Box ein Zeichenstift angezeigt.

Start-Zeichenkette: "star;"

£ W

» Zeichenstift klicken.

> Die Einstellungen des Datenblocks werden in einer Auswahlliste angezeigt:

Gruppe Anderbare Datenbldcke Optionen
Start Zeichen Eingabe einer Zeichenkette, die den Beginn des Datenpakets markiert.
Allgemein Ende Zeichen Eingabe einer Zeichenkette, die das Ende des Datenpakets markiert.
Freitext Eingabe einer Zeichenkette fir anwendungsspezifische Zwecke.
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Bildwiederholrate

Gruppe Anderbare Datenblocke Optionen
Modelle:
e ID
e Suchzonen: Folgende Ausgabeformate kénnen fiir jeden Datenblock dieser Gruppen
Anwendungs- - ID individuell eingstellt werden:
ergebnisse - Status e Datentyp: Ganze Zahl mit Vorzeichen (integer), ganze Zahl ohne Vor-
— Qualitat ich igned int der Flieftk hi (float) unterschied
o Anzahl Suchzonen Iz.elc en (UQS|gne integer) oder FlieRkommazahl (float) unterschied-
icher BitgroRen.
Anzahl Modelle e Datenkodierung: Format fiir die Datenkodierung (ASCII oder binar).
Temperatur Frontend e scale: Faktor, mit dem der Messwert skaliert wird.
P e offset: Betrag, der zum Messwert addiert wird.
Temperatur Beleuchtung e Genauigkeit: Anzahl der Nachkommestellen (nur bei FlieBkomma-
- zahlen).
Auswertzeit e Darstellungsformat: Festkommazahl (fest) oder Exponentialdarstellung
(wissenschaftlich).
e Dezimaltrennzeichen: 7-Bit-Zeichen (z. B. ".") als Trennzeichen von
Dezimalzahlen (nur bei FlieRkommazahlen).
e Basis: Ausgabeformat binar, oktal, dezimal oder hexadezimal (nur bei
Diagnose ganzen Zahlen).

Breite: Wenn der Wert diese Breite Uberschreitet, wird er nicht gekdirzt.
numericfill: Jede vom Wert nicht belegte Bitposition wird mit einer
binaren 0 aufgeflllt (an) oder bleibt leer (aus).

Fillung: Fullzeichen.

Alignment: Rechte oder linke Ausrichtung des Werts innerhalb der
definierten BitgrofRe.

Trennzeichen

Trennzeichen zur Trennung von Datenbldcken.

Datenblock l6schen
» Box klicken.

> In der rechten unteren Ecke der Box wird ein Papierkorb angezeigt.

Start-Zeichenkette: "star;"

2 m

» Papierkorb klicken.

> Der Datenblock wird geldscht.
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8.7 Gesamttest

Auf der Bildschirmseite "Gesamttest" wird die Anwendung getestet.

Test starten

Gesamttest
Pixeleigenschaften

Spalte: 88 | Zeile: 66 a a2 . e i Test stoppen

Manuefler Trigger

Hardware

r @ & P

LED Status
ouT1 out2

Aktueller Zustand

S
2]

A

Gesamistatistik

0% 100%

0 101
Passed Failed

Auswertezeit 124 ms

Max 138 ms

[Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 124 ms

> Die Livebild-Ansicht kann unter dem Reiter "Anzeige Optionen" eingestellt werden (— , 7.2 Anzeige
Optionen®).

» [Test starten] im Feld "Gesamttest" klicken.
> Das Gerét startet entsprechend der Einstellung der Triggerquelle die Bildaufnahme.

> Wenn keine kontinuierliche Bildaufnahme eingestellt ist, kann die Aufnahme eines Testbilds mit
[Manueller Trigger] ausgelost werden.

> Die letzten 10 Testbilder werden in der Leiste unter dem Livebild in zeitlicher Reihenfolge von
links (alt) nach rechts (neu) in Miniaturansicht gezeigt.

> Zu jedem Testbild werden auch die Zustande der Status-LEDs (OUT1, OUT2) und die
Modellstatistiken gespeichert.

> Der Ausgabe-String kann unter dem Reiter "PCIC Ausgabe" im ASCII-Format eingeblendet werden.
Der Ausgabe-String kann in die Windows-Zwischenablage kopiert werden.

Testbilder betrachten
» [Test stoppen] klicken.
» Das gewtinschte Testbild in der Leiste klicken.
> Die Miniaturansicht des gewahlten Testbilds wird mit einem Rahmen angezeigt.
> Folgende Testergebnisse werden angezeigt:
e Das gewahlte Testbild wird anstelle des Livebilds angezeigt.

e Die dazugehorigen Zustande (Status-LEDs, Modellstatistiken) werden angezeigt (— ,7.1
Statusanzeigen®).
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e Die Modellergebnisse zum gewahlten Testbild kbnnen unter dem Reiter "Ergebnisse" eingeblendet
werden (— ,7.6 Ergebnisse®).

> Durch mehrmaliges Klicken des Testbilds kann zwischen dem Testbild und dem zuletzt
aufgenommenen Testbild hin- und hergeschaltet werden.

8.8 Beispielanwendung programmieren

Das folgende Beispiel soll die notwendigen Schritte bei der Erstellung einer typischen Anwendung im
erweiterten Parametriermodus verdeutlichen.

Beschreibung der Beispielanwendung

Eine Kiste wird (z. B. auf einem Laufband) mit Objekten befllt. Die Anwendung soll folgende Funktionen
ausflihren:

e Die aktuelle durchschnittliche Fullhohe wird am Analogausgang ausgegeben. Eine Steuerung kann
damit auf Anderungen der Fillhdhe reagieren.

e Ein digitaler Ausgang soll schalten, wenn die durchschnittliche Fullhéhe zwischen zwei definierten
Schaltschwellen liegt.

e Ein zweiter digitaler Ausgang soll schalten, wenn die maximale Fillhéhe Uberschritten wird.
Voraussetzungen

e Das Gerat ist korrekt installiert (— ,3 Installation®).

e Die Verbindung zum Gerat ist aufgebaut (— ,4.1 Gerat finden®).

Anwendung erstellen

» Erweiterten Parametriermodus starten (— ,8 Erweiterter Parametriermodus®).

» Neue Anwendung erstellen (— ,9.3 Neue Anwendung hinzufigen®).

> Die Konfiguration der neuen Anwendung wird gestartet (— ,9.2 Anwendung bearbeiten®).
Bild einstellen

» Leere Kiste unter dem Gerat platzieren.

Modellliste Hinzufiigen

Aktuellist kein Modell definiert. Mit
“Hinzufigen" kénnen unterschiedliche
Modelle hinzugefiigt werden.

Modellergebnisse

Zwischen SP1/SP2: 0 Unter SP1: 0 Uber 5P2: 0 Ungiltig: 0 Ansicht neu skalieren

New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 59 ms

» Bildeinstellungen auswahlen (— ,8.3 Bildeinstellungen®):
— Triggerquelle: Kontinuierlich

— Maximal sichtbare Entfernung: Unter 5m [1 Frequenz]
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— Belichtungsmodi: Zwei Belichtungszeiten

— Filter: Keine Filter

| 2 > in der Menlleiste "Bildaufnahme" klicken, um die kontinuierliche Livebild-Anzeige zu aktivieren.

» Ggf. Anzeigeoptionen an die aktuelle Szene anpassen (— , 7.2 Anzeige Optionen®).

» [Optimieren] klicken, um die Belichtungszeit zu optimieren. E

Modell "Fiillstand der Kiste" erstellen

> klicken.

» In der Modellliste [Hinzufiigen] klicken und "Fullstand" wahlen.
Alktuell ist kein Modell d¢ y

"Hinzufiigen" kénnen

unterschiedliche Modell  Entfernung E _
werden. ’

Modellliste Hinzufiigen

Fiillstand

Volumen

» Niveaumodell "Unter- & Uberfiillung" wahlen.

Fillstandsmodell auswahlen

Unterfiillung Unter- & Uberfiillung Einpunkiregelung Hys.

> Das neue Modell wird mit einer automatisch platzierten ROl (ROI 0) eingerichtet.
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» Form der ROI 0 so einstellen, dass die Bodenflache der Kiste abgedeckt ist.

Modellliste Hinzufiigen

Bildaufnahme
s =
R e e G M Fillistand [

Eigenschaften (Fiillstand)

Name

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

eingeben

1.000 m

Lagenachfiihrung @
Modellergebnisse & g 6

Zwischen SP1/5P2: 0 Unter SP1: 1 Uber 5P2: 0 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen
SP2:
0.600 m Einlernen

SP1:
Anwendungsfenster + Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 63 ms

» Im Feld "Referenzebene" die Option "messen" auswahlen.
» [Einlernen] klicken.
> Die Flache in der ROI 0 wird als Referenzebene eingelernt.

Bildaufnahme Modellliste Hinzufiigen
o=
M4 Fiillstand =

Eigenschaften (Fillstand)

Name

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

messen

Einlernen

Lagenachfiihrung €

Modellergebnisse

Zwischen SP1/SP2: 0 Unter SP1:1 Uber SP2: 0 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen

SP2:
0.600 m Einlernen

SP1:

Anwendungsfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 63 ms

» Im Feld "Messaufgabe" die Option "Mittelwert" wahlen.

» Falls der Livemodus nicht mehr aktiv ist:

> in der Mendleiste "Bildaufnahme" klicken, um die kontinuierliche Livebild-Anzeige zu aktivieren.
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» Erstes Objekt in die Kiste legen.
» Wenn sich die Qualitdt dadurch verringert: Belichtungszeit erneut optimieren.

» In den Modellergebnissen den Prozesswert ablesen.

M4 Filistand
Bildaufnahme

Eigenschaften (Fiillstand)

Name

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

messen

Einlernen

Lagenachfilhrung €

Modellergebnisse

Zwischen SP1/SP2: 0 Unter SP1: 0 Uber SP2: 1 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen

Sp2:

0.030 m Einlernen

SP1:

0.030 m Einlernen

Anwendungsfenster . Temperatur normal New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 63 ms

> Der Prozesswert im Beispiel ist 0,04 m.

» Vom Prozesswert eine Toleranz abziehen und den berechneten Wert als Schaltschwelle SP1
eingeben.

> Die Schaltschwelle im Beispiel ist 0,03 m. Die Schaltschwelle SP2 wird automatisch auf den Wert von
SP1 gesetzt, da dieser Wert mindestens genauso grof3 sein muss.

» Falls der Livemodus nicht mehr aktiv ist:

> in der Mendlleiste "Bildaufnahme" klicken, um die kontinuierliche Livebild-Anzeige zu aktivieren.
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» Zweites Objekt in die Kiste legen.
» Wenn sich die Qualitdt dadurch verringert: Belichtungszeit erneut optimieren.

» In den Modellergebnissen den Prozesswert ablesen.

Modellliste Hinzufiigen

Bildaufnahme

> @alwmin o) |y M4 Filistand Ll,jfﬁ

Eigenschaften (Fillstand)

Name

Fiillstand

Messaufgabe

Mittelwert

Referenzebene (REF)

messen

Einlernen

L chifiihi
Modellergebnisse agenachfiihrung @

Zwischen SP1/SP2:1 Unter SP1: 0 Uber SP2: 0 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen
Sp2:
0.100 m Einlernen

SPI:
Anwendungsfenster « Temperatur narmal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 63 ms

> Der Prozesswert im Beispiel ist 0,089 m.

» Zum Prozesswert eine Toleranz hinzufligen und den berechneten Wert als Schaltschwelle SP2
eingeben.

> Die Schaltschwelle im Beispiel ist 0,1 m.

» Modellname "Flllstand der Kiste" eingeben.

Modellliste Hinzufiigen

Bildaufnahme s|

o= “
M4 Flistand der Kiste L0 T

Eigenschaften (Fiilistand der Kiste) s__i

Name

Fiillstand der Kiste

Messaufgabe

Mittelwert
Referenzebene (REF)

messen

Einlernen

Lagenachfiihrung @

Modeliergebnisse

Zwischen SP1/SP2:1 Unter SP1: 0 UberSp2: 0 Ungiiltig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen
Sp2:
0.100 m Einlernen

SPL:
Anwendungsfenster » Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 63 ms
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Modell "Hochster Fiillstandswert" erstellen
Alle Objekte aus der Kiste entfernen.
In der Modellliste [Hinzufiigen] klicken und "Fillstand" wahlen.
Niveaumodell "Unterfullung" wahlen.
Das neue Modell wird mit einer automatisch platzierten ROI (ROI 0) eingerichtet.

Form der ROI 0 so einstellen, dass die Bodenflache der Kiste abgedeckt ist.

| 2
>
| 2
>
| 2
» Im Feld "Referenzebene" die Option "messen" auswahlen.
» [Einlernen] klicken.

> Die Flache in der ROI 0 wird als Referenzebene eingelernt.
» Im Feld "Messaufgabe" die Option "Maximum" wahlen.

» Modellname "Maximalwert in der Kiste" eingeben.

>

[Speichern] klicken.

B Bildaufnahme n Modellliste Hinzufiigen

M4 Fiilistand der Ki 0w
] s 4 Fillst: [ Kisti
Pi@a s e Hisiand derfisie

) Bl
M5 Maximalwert inderKiste.  [L T

Eigenschaften (Maximalwert in der...

Name

Maximalwert in der Kiste

Messaufgabe

Maximum

Referenzebene (REF)

messen

Einlernen

Modellergebnisse

Lagenachfiihrung @3
Zwischen SPY/SP2:0 [ UnterSPT:1 [l Ungiitig: 0 Ansicht neu skalieren

Schaltschwellen

SPL:

Einlernen

Anwendungsfenster » Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 68 ms

Der Schaltschwellenwert ist fUr diese Beispielanwendung nicht relevant und kann auf den
Standardwert eingestellt bleiben.

=)
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Arbeitsflache fiir Ausgabelogik vorbereiten

| klicken.

> Die Bildschirmseite "Logik" wird angezeigt.

» Alle angezeigten Boxen von der Arbeitsflache 16schen (— ,8.5.2 Logikbausteine platzieren und
Signale zuordnen®).

10-Konfiguration

Ziir |0-Konfiguration missen dic
sinzelnen Lagikelemente per Drag and
Drop auf das Diagramm gezagen
werden. Das Logikelement anklicken
und dann mit gedriickter linker
Maustaste auf das Diagramm ziehen,
Dic Logikelemente milssen durch Linien
miteinander verbunden werden.

Beispiel erzeugen

Modellergebnisse
M4 Fillstand der Kiste

M5 Maximalwert in der Kiste

ADD
COUNT
Min-Max-Wert

Fester Wert

Anwendungsfenster « Temperatur narmal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 67 ms

Prozesswert "Fiillstand der Kiste" am Analogausgang ausgeben

» Im Feld "Modellergebnisse" das Modell "Flillstand der Kiste" klicken und bei gedrickter Maustaste auf
die Arbeitsflache ziehen.

> Nach dem Loslassen der Maustaste wird folgendes Fenster angezeigt:

Welcher Aspekt des Modells soll hinzugefiigt werden? >{

Bitte wahlen ...
Alle ROIs (Vollstindigkeitsblock)

ROI O

» Im angezeigten Fenster die Option [ROI 0] wahlen.

> Folgendes Fenster wird angezeigt:

Welcher Aspekt des Modells soll hinzugefiigt werden? »{

ROI O

Logikelement einfligen

» Im angezeigten Fenster [Logikelement einfligen] wahlen.

> Die Modellbox "Fullstand der Kiste" wird angezeigt.
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10-Konfiguration

Modell "M4 Fiillsta...”
Suchzone (ROI)

Zur |0-Konfiguration miissen dic
sinzelnen Lagikelemente per Drag and
Drop auf das Diagramm gezagen
werden. Das Logikelement anklicken
und dann mit gedriickter linker
Maustaste auf das Diagramm ziehen,
Dic Logikelemente milssen durch Linien
miteinander verbunden werden.

Lagenachfiihrung fehigeschlagen
Beispiel erzeugen
w
Modellergebnisse
M4 Fillstand der Kiste

M5 Maximalwert in der Kiste

ADD
COUNT
Min-Max-Wert

Fester Wert

Anwendungsfenster . Temperatur narmal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1231522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdatier: 67 ms

» Im Feld "Ausgabe" den analogen Ausgang "ANALOG_OUT" klicken und bei gedruckter Maustaste auf
die Arbeitsflache ziehen.

» Einstellungen flir den analogen Ausgang anpassen.

esett fur Ingger (Ready)

Modell “M4 Fiillsta..." ANA ouT Fehler
suchzone (ROI) 0 J
Auswertung fertig
Bildaufnahme beendet (Cascading)
Prazess-Schittstelle
Modus
Spannung
Lagenachfiihrung fehlgeschlagen DIGITAL OUT1
Richtung
Steigende DIGITAL OUT2
Startpunkt DIGITAL OUT3
0.09000 ANALOG_OUT
Endpunkt

ANALOG OUT DYN
0.14000
Virtuglle Pins Bytel
Virtuelle Pins Byte2
Virtuelle Pins Byte3
Virtuclle Pins Byted
Virtuelle Pins ByteS

Virtuelle Pins Byteb

Virtuelle Pins Byte?

Anwendungsfenster » Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 67 ms

> Im Beispiel wird die Spannung im Bereich 0.09-0.14 eingestellt. Mit zunehmendem Eingangswert
nimmt der Ausgangsstrom zu.

» Prozesswert der Modellbox "Fullstand der Kiste" dem Eingangswert des analogen Ausgangs
"ANALOG_OUT" zuordnen (— ,8.5.2 Logikbausteine platzieren und Signale zuordnen®).
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Wenn Prozesswert "Fiillstand der Kiste" zwischen den Schaltschwellen SP1 und SP2 liegt,
digitalen Ausgang 1 schalten

» Digitalen Ausgang "DIGITAL_OUT2", zwei "Vergleicher" und die logische Funktion "UND" auf der
Arbeitsflache platzieren.

» Prozesswert der Modellbox "Flllstand der Kiste" jeweils dem Eingang A der beiden "Vergleicher"
zuordnen.

» Schaltschwelle SP1 der Modellbox "Fullstand der Kiste" dem Eingang B des ersten "Vergleichers"
zuordnen.

» Schaltschwelle SP2 der Modellbox "Flillstand der Kiste" dem Eingang B des zweiten "Vergleichers"
zuordnen.

» Ausgang "A>B" des ersten "Vergleichers" mit einem Eingang der logischen Funktion "UND"
verknipfen.

v

Ausgang "A<B" des zweiten "Vergleichers" mit einem Eingang der logischen Funktion "UND"
verknupfen.

v

Ausgang der logischen Funktion "UND" mit dem Eingang des digitalen Ausgangs "DIGITAL_OUT2"
verknipfen.

v

Statusdefinition auf der Arbeitsflache platzieren.

v

Ausgang der logischen Funktion "UND" mit dem Eingang der Statusdefinition verkniipfen.

<) Der zusatzliche Logikbaustein "Statusdefinition: Pass/Fail" ist notwendig, damit in der
1) Gesamtstatistik der Wert "Gut / bestanden (grin)" gezahlt wird (— ,8.5 Ausgabelogik erstellen®).

10-Konfiguration
Modell "M4 Fiillsta...”
Suchzane (RO

f das Diagramm gz
. Das Logikelement

Qualitat
Lagenachfilhrung fehlgeschiagen

Beispiel erzeugen

Modellergebnisse
M4 Fillstand der Kiste

M5 Maximalwert in der Kiste

ADD
COUNT
Min-Max-Wert

Fester Wert

Anwendungsfenster » Temperatur normal. New sensor (192.166.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 Bildverarbeitungsdauer: 64 ms

> Mit dieser Logik wird gepruft, ob der Prozesswert groRer als die untere Schaltschwelle SP1 und
kleiner als die obere Schaltschwelle SP2 ist. Wenn beide Bedingungen gleichzeitig zutreffen, wird der
digitale Ausgang geschaltet.
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Wenn Prozesswert "Maximalwert in der Kiste" liber der maximalen Fiillhohe liegt (z. B.
Kistenrand), digitalen Ausgang 2 schalten

» Modell "Maximalwert in der Kiste" (Ergebnis einer Suchzone (ROI)), digitalen Ausgang "DIGITAL_
OUT3", einen "Vergleicher" und die Arithmetikfunktion "Fester Wert" auf der Arbeitsflache platzieren.

» Arithmetikfunktion "Fester Wert" auf die maximale Fulllhohe einstellen.

» Prozesswert der Modellbox "Maximalwert in der Kiste" dem Eingang A des "Vergleichers" zuordnen.
» Festwert dem Eingang B des "Vergleichers" zuordnen.

» Ausgang "A>B" des "Vergleichers" mit dem Eingang des digitalen Ausgangs "DIGITAL_OUT3"
verknupfen.

Modell "M4 Fiillsta..." ANALOG OUT ADD
Suchzone (RO
COUNT
Min-Max-Wert:

Fester Wert

Lagenachfilhrung fehlgeschlagen Fensterfunktion FNC
Fensterfunktion FNO
Fensterfunktion FNCh
Modell “M5 Maximal..." A S Fensterfunkiion FNOh
Hysterese HNC
Hysterese HNO

Vergleicher

Lagenachfilhrung fehl

2 o

Anwendungsfenster . Temperatur normal. New sencor (192.168.0.69) Firmware Ver 1231522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 64 ms

> Mit dieser Logik wird gepruft, ob der Prozesswert grof3er als der Festwert ist. Wenn diese Bedingung
zutrifft, wird der digitale Ausgang geschaltet.
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Schnittstelle konfigurieren

» Voreinstellungen der Schnittstellenkonfiguration ibernehmen (— ,8.6 Schnittstelle einstellen®).

Start-Zeichenket

Ausgabe  star;0;00;7;-0.003;0;00;7;+0.001;stop

Anwendungsfenster . Temperatur narmal.

Gesamttest durchfiihren

| 4 . klicken.

Modelle

all Suchzonen gut

New sensor (192.168.0.69)

Firmware Ver 1.23.1522

Schnittstellen Hinzufiigen
TCP/IP
EtherNet/IP

Profinet

Voreinstellungen

Vollstandigkeitskontrofle

Trennzeichen: ;" Suchzonen (ROl) — —— — Generelle Einstellungen

Datenkodierung

ASClI

Genauigkeit

6

Darstellungsformat

fest

Dezimaltrennzeichen

Zwischenablage

[Angehalten] Bildverarbeitungsdauar: 64 ms

» Sicherstellen, dass mit einer leeren Kiste folgende Bedingungen erfillt sind:

— Beide Status-LEDs (OUT1, OUT2) sind aus.
— Die angezeigten Schaltschwellenwerte stimmen fiir beide Modelle mit den Einstellungen berein.

— Fur beide Modelle wird "Unterfillung" angezeigt.

Pixeleigenschaften
Spaite: 88 | Zeile: 66

= 0800m

Ergebnisse

wiid wischen SP1/5P2: Inter SP1: 2
Thi Zwischen SP1/5P2: 0. Uy SP1: 2

Modell

=

Anwendungsfenster

. Temperatur narmal.
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Uber $P2: 0 Ungiltig: 0

Prozesswert

-0.003 m

0.003m

New sensor (192.166.0.69) Firmware Ver 1.23.1522

Gesamttest

Test stoppen

Manueller Trigger

Hardware

LED Status
ouT1 outz
0.0V

Aktueller Zustand

A

Failed

Gesamtstatistik

Qualitdt Status

100%

[Angehalten]

Unter SP1 )
0%

Usiter SP1 0
Passed

100%
5511
Failed

Auswertezeit 74 ms

Bildverarbeitungsdauer: 74 ms

Max 99ms
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» Erstes Objekt in die Kiste legen.

» Sicherstellen, dass folgende Bedingungen erfiillt sind:

Die Status-LED "OUT2" leuchtet.

SP1 und SP2 liegt.

nicht Uber der maximalen Fullhéhe liegt.

Pixeleigenschaften
Spalte: 88 | Zeile: 66

z 0733m

Ergebnisse

{111 Zwischen SP1/5P2: 1 Unter SP1: 1 Uber 5P2: 0 Ungiiltig: 0

Modell
4

5

New sen<or (192.168.0.69)

Anwendungsfenster . Temperatur narmal

Qualitat

100%

Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten]

Fur das Modell "Fullstand der Kiste" wird die Qualtitat "Gut" angezeigt, da die Fillhdhe zwischen
Fir das Modell "Maximalwert in der Kiste" wird weiterhin "Unterfillung" angezeigt, da die Fillhdhe

Am analogen Ausgang wird Strom ausgegeben (wird vom ifm Vision Assistant nicht angezeigt).

Gesamttest

Test stoppen

Manueller Trigger

Hardware

LED Status
ouT1 out2

owv [

Aktueller Zustand

Passed
Status Gesamtstatistik
Zwischen SP1/5P2

Unter SP1

Auswertezeit 74 ms

Max 99 ms
Bildverarbeitungsdauer: 74 ms
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» Zweites Objekt in die Kiste legen.

» Sicherstellen, dass folgende Bedingungen erfiillt sind:
— Die Status-LED "OUT2" ist aus.

— Fir das Modell "Fllstand der Kiste" wird "Uberfiillung" angezeigt, da die Flllhéhe tber der
Schaltschwelle SP2 liegt.

— Fir das Modell "Maximalwert in der Kiste" wird weiterhin "Unterfillung" angezeigt, da die Fillhdhe
nicht Uber der maximalen Fullhéhe liegt.

Gesamttest
Pixeleigenschaften

Spaite: 88 | Zeile: 66 Test stoppen

-

Manueller Trigger

Hardware

LED Status
ouT1 outz
1n.0v

Aktueller Zustand

A

Failed

[Tt Zwischen SP1/5P2:0. Unter SP1: 1 Uber SP2: 1 Ungiiltig: 0

Modell Prozesswert Qualitit Status Gesamtstatistik

4 0150 m 86% Uber P2 . )
12% 88%

5 0,180 m % Usiter SP1 848 6525
Passed Failed

Max 99 ms

Anwendungsfenster » Temperatur narmal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehaltan] Bildverarbeitungsdauer: 73 ms

» Weiteres Objekt in die Kiste legen, dessen hdchster Punkt Gber der maximalen Fillhéhe liegt.

» Sicherstellen, dass der digitale Ausgang 3 den Binarwert "1" (24 V) ausgibt (wird vom ifm Vision
Assistant nicht angezeigt).

Einstellungen korrigieren und Anwendung speichern

» Wenn eine Bedingung zum Bestehen des Gesamttests nicht erfiillt wird, die vorhergehenden
Einstellungen andern und den Test erneut durchfiihren.

» Wenn alle Bedingungen zum Bestehen des Gesamttests erfillt sind, die Anwendung speichern.

» In der Anwendungsverwaltung einen geeigneten Namen und ggf. eine kurze Beschreibung der
Anwendung eingeben.
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8.9 RTSP einstellen

Auf der Bildschirmseite "RTSP" wird eingestellt, welche Anzeigen mit dem Real-Time Streaming Protocol
Ubertragen werden (— ,11.5 RTSP*).

Modelle angezeigt in RTSP

Bildaufnahme

Pll@am s s e

" M4 Fillstand der Kiste

v M5 Maximalwert in der Kiste

Alle ROIs auswihlen

ROI Eigenschaften

~  Anzéigen

Anzeigen

Umriss.

Beschriftung
Nur bei failed anzeigen

SchrifigréBe

8

Hintergrundfarbe

Schwarz

Benutzerdefiniert Text

< ] Mit dem Mausrad kann in das 2D-Amplitudenbild hinein- und herausgezoomt werden.

Modelle angezeigt in RTSP

Erstellte Modelle kdnnen im 2D-Amplitudenbild angezeigt werden. Das RTSP Ubertragt anschliellend das
2D-Amplitudenbild mit den angezeigten Modellen.

Modelle angezeigt in RTSP

' M4 Fiillstand der Kiste

" M5 Maximalwert in der Kiste

Die Kontrollfelder vor den Modellnamen aktivieren und deaktivieren die Anzeige der Modelle im
2D-Amplitudenbild.

Alle ROIs auswdhlen

Die Schaltflache [Alle ROls auswahlen] wahlt die ROls der aktivierten Modelle aus.
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ROI Eigenschaften

Die Darstellung der ROls ist einstellbar.

] Vor den Anpassen der Einstellungen im Bereich "ROI Eigenschaften" die Schaltflache [Alle ROIs
1 auswahlen] klicken.

ROI Eigenschaften

v Anzeigen

Anzeigen

Umriss

Das Kontrollfeld [Anzeigen] aktiviert die Anzeige der ROIs im 2D-Amplitudenbild.
Die Liste [Anzeigen] stellt die Anzeige der ROls ein:

Einstellung | Beschreibung

Umriss Die ROIs werden mit einem farbigen Rand angezeigt.

Ausgefiillt Die ROIs werden farbig ausgefillt angezeigt.

Symbol Die ROIs werden mit einem Symbol im Zentrum des ROls angezeigt.
Beschriftung

Beschriftung

Nur bei failed anzeigen

SchriftgriBe

8

Hintergrundfarbe

Schwarz

Benutzerdefiniert Text

Das Kontrollfeld [Nur bei failed anzeigen] verkntipft die Beschriftung der ROls mit deren Zustand. Ist das
Kontrollfeld aktiviert, wird die Beschriftung der ROIs nur dann angezeigt, wenn der Zustand "failed" ist.

Im Eingabefeld [SchriftgroRe] wird die SchriftgrofRe der Beschriftung eingestellt.
Die Liste [Hintergrundfarbe] stellt die Hintergrundfarbe der Beschriftung ein:

Einstellung Beschreibung

Die Hintergrundfarbe wird mit den Zustand der ROls verknipft. Die Zustande "passed" und "failed" werden

Passed / Failed mit verschiedenen Hintergrundfarben angezeigt.

Schwarz Die Hintergrundfarbe wird auf "Schwarz" eingestellt.

Keine Die Hintergrundfarbe wird deaktiviert.

Das Kontrollfeld [Benutzerdefinierter Text] aktiviert die benutzerdefinierte Beschriftung. Anschlieend
kann die Beschriftung der ROls angepasst werden. StandardmaRig ist die Beschriftung eingestellt auf
"<Modellname>/<ROI>".
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9 Anwendungsverwaltung

In der Anwendungsverwaltung werden die Anwendungen des verbundenen Gerates angezeigt und
verwaltet.

> @ klicken, um die Anwendungsverwaltung zu 6ffnen.

o J Beim Wechsel vom Monitoringfenster in die Anwendungsverwaltung muss bestatigt werden, dass
1] die Auswertung (der Betriebsmodus) des Gerates gestoppt wird.

Anwendungen
Fiillstandsmessung

1 Fillstandsmessung Name

> 2 Volistindigkeitskontrolle Fiillstandsmessung

> 3 Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)

Beschreibung

Konfiguration

Anwendung bearbeiten

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (169.254.43.101) Firmware Ver 1.8.1184 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: 90 ms

Bedienfunktionen:

Schaltflache Name Beschreibung
U .
N, Anwendung importieren Offnet ein Fenster, um eine Anwendung aus einer Datei zu importieren.
1 .
11.— N_eue ,ﬁnwendung Offnet ein Fenster, um eine neue Anwendung zu erstellen und hinzuzufiigen.
hinzufiigen
-~ Exportieren Offnet ein Fenster, um die Anwendung zu exportieren.
@ Duplizieren Erstellt eine Kopie der Anwendung.
‘ 11 Léschen Léscht die Anwendung.
Ly "
=l Speichern Speichert die eingetragenen Anderungen in der Anwendung.
oA Abbrechen Verwirft die eingetragenen Anderungen.
E Maximal 32 Anwendungen kdénnen gespeichert werden.
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9.1 Anwendung aktivieren

» Pfeil neben der gewlinschten Anwendung klicken, um die Anwendung zu aktivieren.
> Der Pfeil wird griin angezeigt.

Wird die aktivierte Anwendung geldscht, wird nicht automatisch eine andere Anwendung aktiviert.

9.2 Anwendung bearbeiten

5 J Name und Beschreibung einer Anwendung lassen sich nachtraglich jederzeit frei editieren, ohne
1) dass die Parameter und Einstellungen der Anwendung geandert werden.

» Anwendung klicken.

> Die ausgewahlte Anwendung ist hellgrau hinterlegt.

Anwendungen

Filllstandsmessung

1 Fillstandsmessung Name

2 Volistindigkeitskontrolle Fiillstandsmessung

3 Objektvermessung (quaderférmiger Objekte)
Beschreibung

Konfiguration

Anwendung bearbeiten

4 Temperatur normal. MNew sensor (169.254.43.101) Firmware Ver 1.8.1184 [Angehalten] Bildverarbeitungsdaver: 90 ms

» Falls gewiinscht, Anderungen in den Eingabefeldern "Name" und "Beschreibung" vornehmen.
| = klicken, um die Anderungen zu speichern.

» [Anwendung bearbeiten] klicken.

> Das Resultat hangt davon ab, wie die Anwendung erstellt wurde:

— Die Anwendung wurde Uber den Einrichtungsassistent erstellt:
Der Einrichtungsassistent wird geoéffnet (— ,6 Einrichtungsassistent").
Die Art der Anwendung kann nicht geandert werden (Vollstandigkeitskontrolle oder
Objektvermessung). Um die Art der Anwendung zu andern, muss die Anwendung geldscht und neu
erstellt werden.
Wird eine Anwendung bearbeitet, werden die Werte aus den vorher gespeicherten und eingelernten
Einstellungen Ubernommen. Einzelne Schritte kdnnen ggf. Ubersprungen werden.

— Die Anwendung wurde im erweiterten Parametriermodus erstellt:
Das Anwendungs-Bearbeitungsfenster wird geotffnet (— ,8 Erweiterter Parametriermodus®).
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9.3 Neue Anwendung hinzufiigen

» I Klicken, um eine neue Anwendung zu erstellen.

> Der Einrichtungsassistent wird gedffnet (— ,6 Einrichtungsassistent).
Beim Erstellen einer neuen Anwendung werden die Standardparameter ibernommen.

> Wenn der erweiterte Parametriermodus aktiv ist, kann die Anwendung im Anwendungs-
Bearbeitungsfenster erstellt werden (— ,8 Erweiterter Parametriermodus®).

9.4 Anwendung importieren

i
> = Klicken.

> Das Fenster "Offnen" fiir den Import der Anwendung wird angezeigt.

" Offnen
@ - | .« ifm electronic » ifmVisionAssistant » export v export durchsuchen p
Organisieren > Neuer Ordner g= - O Q
| Favoriten i Name Anderungsdatum Typ
M Desktop | | application_03D300.03d3xxapp 22.09.2015 10:37 03D3XXA
4 Downloads

&5 Zuletzt besucht

111

| Bibliotheken

2= Bilder

AL Dokumente

& Musik

g, Videos

T SR | i | y
Dateiname: application_03D300.03d3xxapp hd lAnwendungsdatei (*.03d3xx V]

| Offnen |v| [ Abbrechen ] |

» Zu importierende Datei (*.03d3xxapp) auswahlen und [Offnen] klicken.

> Sobald der Import abgeschlossen ist, wird die Anwendung in der Anwendungsliste angezeigt.

< ] Wenn das Dateiformat der importierten Anwendung nicht dem vorgegebenen Format
i (*.03d3xxapp) entspricht, wird eine Fehlermeldung angezeigt.

9.5 Anwendung exportieren

» Zu exportierende Anwendung klicken.
> Die ausgewahlte Anwendung ist hellgrau hinterlegt.
» = Kklicken.

> Das Fenster "Speichern unter" fir den Export der Anwendung wird angezeigt.
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X

" Speichern unter X
@ & | = ifm electronic » ifmVisionAssistant » export v export durchsuchen p

Organisieren Neuer Ordner =E 7]

| Favoriten Name Anderungsdatum Typ

M Desktop application_03D300.03d3xxapp 22.09.2015 10:37 03D3XXA|
4 Downloads
&5 Zuletzt besucht

| Bibliotheken
2= Bilder
AL Dokumente
- Musik
B videns ~| N il D

Dateiname: | gle]slls=1sly MeEIDEI]

Dateityp: lAnwendungsdatei (*.03d3xxapp) hd ]

'+ Ordner ausblenden Speichern | l Abbrechen l

» Gewinschten Ordner auswahlen und Datei benennen.
» [Speichern] klicken.

> Die gespeicherte Anwendungsdatei hat die Dateiendung "*.03d3xxapp".

9.6 Anwendungen duplizieren

Anwendungen kdnnen dupliziert werden, um z. B. eine Anwendung, in der nur die Parameter geandert
werden mussen, zu erstellen.

» Zu duplizierende Anwendung klicken.

> Die ausgewahlte Anwendung ist hellgrau hinterlegt.

1
> 'i' klicken.

> Eine Kopie der Anwendung wird am Ende der Anwendungsliste hinzugefugt.

9.7 Anwendungsliste umsortieren

Die Reihenfolge der Anwendungen kann in der Anwendungsliste durch Drag-and-drop geandert werden.
» Anwendung klicken und Maustaste gedriickt halten.

> Die Anwendung wird farbig markiert.

» Mit gedrickter Maustaste die Anwendung auf die neue Position verschieben.

» Maustaste loslassen.

> Die Anwendungen werden in der neuen Reihenfolge durchnummeriert.

1 Durch das Umsortieren der Anwendungsliste werden den Anwendungen neue IDs zugeordnet. Die
s ) IDs werden fir die externe Ansteuerung Uber die Prozessschnittstelle verwendet.

» Externe Ansteuerung an die neuen IDs anpassen.
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10 Service-Report

Die Funktion Service-Report erstellt eine Auswertung mit Informationen zur Soft- und Hardware des
Gerates. Der Service-Report kann fir Supportanfragen exportiert werden.

> L Kiicken.
Die Bildschirmseite "Service-Report" wird angezeigt.

ce-Reports oy
Pixeleigenschaften
Sortieren und filtern
Spalte: 88 | Zeile: 66

Sortiert nach

z 0474m

Neuste zuerst

Filter
Status
v Failed
v Passed
ouT1
v Aktiv
~  Inaktiv
ouT2
v Akiiv

v Inaktiv

' Auswertung
Anwendungsname

Anzeige Optionen

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (169.254.43.101) Firmware Ver 1.8.768 Anwendungsname Bildverarbeitungsdauer: 57 ms

10.1 Neu laden

Die Auswertung des Service-Reports kann neu geladen werden.
> LY Kiicken.

? Das Herunterladen der neuen Auswertung vom Gerat kann bis zu 1 Minute dauern.

10.2 Exportieren

Die Auswertung des Service-Reports kann exportiert werden.
» = Klicken.

» Ordner zum Speichern der Auswertung wahlen.
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10.3 Sortieren

Die Auswertung des Service-Reports ist sortierbar. Die Liste "Sortiert nach" enthalt die folgenden
MenUpunkte:

Liste Meniipunkt Beschreibung

Sortiert nach der Aktualitat der Messungen:

. N te zuerst ;
Sortiert nach [Neueste zuers] neueste Messungen werden zuerst angezeigt.

Sortiert nach dem Status der Messungen:

MNeuste zuerst f R
[Failed -> Passed] Gescheiterte Messungen werden zuerst angezeigt.

DUEIER AT Sortiert nach dem Status der Messungen:

. [Passed -> Failed] Bestandene Messungen werden zuerst angezeigt.
Failed -> Passed

Sortiert nach dem Zustand der Ausgange:

[OUT1 -> OUTZ] Ausgang 1 wird vor Ausgang 2 angezeigt.

Passed -> Failed

Sortiert nach dem Zustand der Ausgange:

OUT1 -» OUT2 - . ;
4 : [OUT2 -> OUT1] Ausgang 2 wird vor Ausgang 1 angezeigt.
0ouT2 -> OUT1 Sortiert nach dem Namen der Anwendung:
[Anwendungsname] Die Messungen werden alphabetisch nach dem Namen der
Anwendungsname Anwendung sortiert.
Duration long -> short [Duration long -> short] Sortiert nach der Lange der Messung:

Die langste Messung wird zuerst angezeigt.

Duration short - long Sortiert nach der Lange der Messung:

Die kiirzeste Messung wird zuerst angezeigt.

[Duration short -> long]

10.4 Filtern

Die Auswertung des Service-Reports kann gefiltert werden. Durch Deaktivieren der entsprechenden
Optionsfelder wird die Auswertung gefiltert.

Bereich Optionsfeld Beschreibung

Bei deaktiviertem Optionsfeld:

Filter i
Status [Failed] Messungen mit Status "Failed" werden gefiltert.

Status

Bei deaktiviertem Optionsfeld:

v Failed
= Status [Passed] Messungen mit Status "Passed" werden gefiltert.
v Passed
= OUTA [Aktiv] Bei deaktiviertem Optionsfeld:
0ouT1 Messungen mit aktiviertem Ausgang 1 werden gefiltert.
v Aktiv ) Bei deaktiviertem Optionsfeld:
: OUT1 [Inaktiv] Messungen mit inaktivem Ausgang 1 werden gefiltert.
v Inaktiv
. Bei deaktiviertem Optionsfeld:
out2 OUT2 [Aktiv] Messungen mit aktiviertem Ausgang 2 werden gefiltert.
v Aktiv
. Bei deaktiviertem Optionsfeld:
< OUT2 [Inaktiv] p

Messungen mit inaktivem Ausgang 2 werden gefiltert.

In der Voreinstellung wird die Auswertung nicht gefiltert.

=]
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11 Geratekonfiguration
Die Geratekonfiguration bietet folgende Einstellmdglichkeiten:
e Allgemein:

e Name und Beschreibung des Gerates eingeben

e Passwortschutz Ein / Aus

e Einstellungen importieren und exportieren

e Firmware-Update durchflihren
e Zuricksetzen auf Werkseinstellungen
e Netzwerk:
e Netzwerkprotokoll und Netzwerkadresse einstellen
e Schnittstellen:
e Prozessschnittstelle einstellen
e NTP
e Echtzeituhr einstellen
e RTSP

e Real Time Streaming Protocol einstellen

> O klicken.

> Die Bildschirmseite "Geratekonfiguration" wird angezeigt.

Geratekonfiguration

Allgemein

Allgemein

Name
Netzwerk

New sensor
Schnittstellen

Beschreibung
NTP

RTSP

Passwortschutz

Statistiken bei Anwendungsumschaltung speichern und wiederherstellen

Einstellungen
Exportieren Importieren
Firmware-Update
Aktualisieren Ver 1.23.1522
Werkseinstellungen
Reset
Neustart

Neustart

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekannt]
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11.1 Allgemein

Im Fenster [Allgemein] werden grundlegende Funktionen und Optionen des Geréates eingestellt.

» [Allgemein] klicken, um auf das Fenster "Allgemein" umzuschalten.

Bedienfunktionen

Feld

Schaltflache

Beschreibung

Name

Editierbares Feld zum Eingeben eines Gerate-Namens

Beschreibung

Editierbares Feld fiir zusatzliche Informationen zum Gerat

Passwortschutz

Ein

Aus

Schaltet den Passwortschutz ein oder aus.

Eingabefeld

Editierbares Feld zur Eingabe eines Passworts

Statistiken bei
Anwendungs-
umschaltung speichern
und wiederherstellen

Ein

Aus

Ist die Funktion eingeschaltet, werden die Statistiken einer Anwendung
vor dem Umschalten zu einer anderen Anwendung gespeichert.
Existieren gespeicherte Statistiken zu einer Anwendung, werden diese
wiederhergestellt.

Einstellungen

[Exportieren]

Erstellt eine Kopie der Einstellungen und Anwendungen auf dem PC.

[Importieren]

Speichert eine auf dem PC vorhandene Kopie der Einstellungen und
Anwendungen im Geréat.

Firmware-Update

[Aktualisieren]

Installiert ein Firmware-Update.
Die aktuelle Version der Firmware wird neben der Schaltflache angezeigt.

Stellt die Werkseinstellungen wieder her und 16scht alle aktuellen

Werkseinstellungen [Zurlicksetzen] Einstellungen und Anwendungen.
Neustart [Neustart] Startet das Gerat neu.
Ly .
Speichern =l Speichert die eingetragenen Anderungen auf dem Gerat.
Abbrechen }\ Verwirft die eingetragenen Anderungen.

11.1.1 Name und Beschreibung

Name und Beschreibung des Gerates kénnen frei editiert werden.
» Eingabefeld klicken.

» Gewilinschten Text eingeben.

> = klicken, um die Anderungen zu speichern.
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11.1.2 Passwortschutz

Bei aktivem Passwortschutz sind die Bildschirmseiten "Anwendungen", "Geratekonfiguration" und
"Gerateinformation" gesperrt und nur nach Eingabe des Passworts erreichbar. Ohne Eingabe eines
Passworts wird nur das Monitoringfenster gedffnet.

» Passwortschutz einschalten.

Geratekonfiguration

Allgemein
Allgemein

Name
Netzwerk

New sensor
Schnittstellen

Beschreibung
NTP

RTSP

Passwortschutz

Passwort dndern

Statistiken bei Anwendungsumschaltung speichern und wiederherstellen

Einstellungen
Exportieren Importieren
Firmware-Update
Aktualisieren Ver 1.23.1522
‘Werkseinstellungen
Reset
Neustart

Neustart

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekannt]

» Passwort in das Eingabefeld eingeben.

> E klicken, um die Anderungen zu speichern.

> Die Anderungen werden auf dem Gerét gespeichert.

11.1.3 Firmware-Update

Eine aktuelle Firmware liegt auf dem mitgelieferten Datentrager oder kann bei Bedarf aus dem Internet
heruntergeladen werden: www.ifm.com

Alle Einstellungen und Anwendungen werden durch ein Firmware-Update geldscht.

» Falls erforderlich, die vorhandenen Einstellungen vorher exportieren.

» [Aktualisieren] klicken, um ein Firmware-Update durchzufihren.

> Eine Sicherheitsabfrage wird angezeigt.

Soll ein Firmware-Update installiert werden?

Soll ein Firmware-Update installiert werden? Es gehen dabei alle

Einstellungen (inklusive Applikationen) verloren.

ok Abbrechen

» [OK] klicken.
> Das Fenster "Offnen" wird angezeigt.

» Gewtulnschte Firmware-Datei (*.swu) auswahlen.
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» [Offnen] ki

icken.

> Eine Meldung zeigt an, dass das Firmware-Update erfolgreich abgeschlossen wurde.

Firmware erfolgreich aktualisiert

9

Die Firmware Aktualisierung war
erfolgreich und das Gerdt startet mit
der neuen Firmware Version.

> Der ifm Vision Assistant baut eine neue Verbindung zum Gerat auf.

]

Fehlgeschlagenes Firmware-Update

Nach der Aktualisierung ist auf dem Gerat die Standardanwendung vorhanden. Der ifm Vision
Assistant wechselt mit dieser Anwendung in das Monitoringfenster.

Problem

Abhilfe

Fehlermeldung:

eingestellt.

Kein Firmware-Update auf der t...
Gerdt hat eine dynamische IP-Adresse,

Firmware-Update wird deshalb nicht
unterstiitzt Gerdt auf statische

Das Gerat ist auf eine vortibergehende Adresse oder auf DHCP

» Netzwerkeinstellungen des Gerates auf eine statische IP-
Adresse andern.

> Nach dem Speichern der Einstellungen versucht der ifm
Vision Assistant die Verbindung automatisch aufzubauen.

Fehlermeldung:

— oder —

— oder —

Firmwareupdate fehlgeschlagen

Starten des Wiederherstellungsmodus
fehlgeschlagen. [120001]

Firmwareupdate fehlgeschlagen

Installieren des Firmware-Updates
fehlgeschlagen. [120003]

Firmwareupdate fehlgeschlagen

Dateitibertragung auf Gerat
fehlgeschlagen. [120002]

> Q auf der Start-Bildschirmseite klicken und Gerat neu
verbinden.

» Meldung klicken.

> Folgende Meldungen werden angezeigt:

Wiederherstellungsmodus l5uft

Hier klicken um das System neu zu
starten.

Weitere Firmware installieren
Wenn das Gerdt nicht mehr starten
kann kdnnen 5ie eine andere Firmware
ausprobieren.

» Meldung "Weitere Firmware installieren" klicken.
» Andere Firmware installieren.

=)
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11.1.4 Einstellungen exportieren

Mit der Funktion "Exportieren" werden alle Einstellungen und Anwendungen vom Gerat auf den PC
exportiert.

» [Exportieren] klicken, um den Export der Einstellungen zu starten.

> Das Fenster "Speichern unter" wird angezeigt.

) Speichern unter -

Organisieren ~

. Favoriten
M Deskiop

Meuer Ordner

MName

= @

Anderungsdatum Typ

Es wurden keine Suchergebnisse gefunden.

4 Downloads =

+» Zuletzt besucht

| Bibliotheken
J=. Bilder
L. Dokumente
. Musik
B videns

Dateiname: | [sSlile=@s]\ileMOEIDEIN0] v

Dateityp: lKonﬁgurationsdatei (*.03d3xxcfa) hd ]

> (F 11 r

~ Ordner ausblenden Speichern | l Abbrechen l

» Namen eingeben und [Speichern] klicken.

> Die Einstellungen werden in eine Datei mit der Endung .03d3xxcfg gespeichert.

11.1.5 Einstellungen importieren

Beim Importieren kénnen Einstellungen und Anwendungen getrennt oder zusammen importiert werden.
Folgende Optionen stehen zur Auswahl:

e Allgemein (Name, Beschreibung usw.)
e Netzwerkeinstellungen

e Anwendungen

Vorhandene Einstellungen und Anwendungen werden beim Importieren Uberschrieben.

» Falls erforderlich, die vorhandenen Einstellungen vorher exportieren.

» [Importieren] klicken, um den Import der Einstellungen zu starten.

171



ifm Vision Assistant 3D-Sensor O3D3xx

> Das Fenster "Offnen" wird angezeigt.

SET —

@ & ) |« ifm electronic » ifmVisionAssistant » export v export durchsuchen

Organisieren ~ Meuer Ordner j ﬁ
_:. B MName Anderungsdatum Typ
M Desktop | | deviceConfig_03D300.03d3xxcfg 22.09.2015 10:42 03D3XXC
Iy Downloads
&5 Zuletzt besucht | =
| Bibliotheken
2=, Bilder L
* Dokumente
. Musik
!, Videos
TR — ~ | i | 0
Dateiname: deviceConfig_03D300.03d3xxcfg hd lKonﬁgurationsdatei (*.03d3. V]
I Offnen |v| l Abbrechen l

» Gewiinschte Datei mit der Endung .03d3xxcfg auswéhlen und [Offnen] klicken.

> Das Fenster "Import Auswahl" wird angezeigt.

Import Auswahl

Bitte die Einstellungen auswahlen welche importiert werden sollen.

Globale Einstellungen

Ersetzt globale Einstellungen wie Sensorname und Beschreibung.

Netzwerk

Ersetzt Netzwerkeinstellungen. Hinweis: Nach dieser Anderung muss das Gerét
neu gestartet werden und die Verbindung zum Bedienprogramm neu aufgebaut
werden.

Anwendungseinstellungen

Ersetzt alle vorhandenen Anwendungen mit denen in der ausgewdhlten Datei.

OK Abbrechen

» Schaltflache der Einstellungen, die importiert werden sollen, auf "Ein" stellen (Globale Einstellungen,
Netzwerk und / oder Anwendseinstellungen).

» [OK] klicken.
> Die ausgewabhlten Einstellungen werden importiert.
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11.1.6 Werkseinstellungen

Um alle Daten auf dem Gerat zu lI6schen (Konfiguration, Anwendungen usw.), kann das Gerat auf die
Werkseinstellungen zuriickgesetzt werden. Die Firmware-Version wird dabei nicht zurlickgesetzt.

Vorhandene Einstellungen und Anwendungen werden beim Zurticksetzen auf Werkseinstellungen
geléscht.

» Falls erforderlich, die vorhandenen Einstellungen vorher exportieren.

» [Zurucksetzen] klicken.

> Eine Sicherheitsabfrage wird angezeigt.

Auslieferungszustand

Soll alles auf den Auslieferungszustand zurilickgesetzt werden?

0ok Abbrechen

» [OK] klicken.
> Alle Einstellungen werden zurlickgesetzt.

> Die Geratekonfiguration wird geschlossen und die Star-Bildschirmseite wird angezeigt.
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11.1.7 Neustart

Das Gerat muss neu gestartet werden, wenn nach einer Anderung der IP-Adresse die EtherNet/IP-
oder PROFINET-Schnittstelle verwendet wird. Wird TCP/IP verwendet, ist kein Neustart des Gerates
notwendig.

» [Neustart] klicken.
> Eine Sicherheitsabfrage wird angezeigt.

Gerdt neu starten

Soll das Gerdt neu gestartet werden?

0] Abbrechen

» [OK] klicken.
> Der Neustart wird durchgefiihrt.

Meustart des Gerates
C Bitte warten.

> Der ifm Vision Assistant baut eine neue Verbindung zum Gerat auf.

(.. Verbindung wird hergestellt

192.168.0.69 - New sensor

@\ Verbunden
Y

Erfolgreich verbunden.

> Wenn eine Anwendung aktiviert ist, fahrt der ifm Vision Assistant mit dem Monitoringfenster fort. Wenn
keine Anwendung aktiviert ist, wechselt der ifm Vision Assistant zum Bearbeitungsfenster.

» Wenn die neue Verbindung zum Gerat fehlschlagt, Gerat tiber Q auf der Startbildschirmseite suchen
oder manuell verbinden.
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11.2 Netzwerk

Im Fenster [Netzwerk] werden die Netzwerkeinstellungen des Gerates eingestellt. Wenn ein neues
Gerat angeschlossen wird und der ifm Vision Assistant das Gerat automatisch findet, sind die Standard-
Netzwerkdaten bereits eingetragen.

» [Netzwerk] klicken.

> Die Netzwerkeinstellungen werden im Fenster "Netzwerk" angezeigt.

Geratekonfiguration

Netzwerk
Aligemein

DHCP
Netzwerk

Schnittstelle
chnittstellen IP-Adresse

NTP 1928 i BV S0 56 O
ko Subnetz-Maske

205 Siicd ahe B 2R R

Gateway

15902 1067 8, 027 OIFE

MAC-Adresse 00:02:01:40:2B:65

Sensorfenster . Temperatur normal. New sensor (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekannt]

» Schaltflache "DHCP" auf "Ein" stellen, um DHCP zu aktivieren (Standard: "Aus").

» Netzwerkeinstellungen in den Eingabefeldern eingeben.
Standardeinstellungen:

e |P-Adresse: 192.168.0.69
e Subnetz-Maske: 255.255.255.0
e Gateway: 192.168.0.201
| = klicken, um die Anderungen zu speichern.
> Die Anderungen werden auf dem Gerat gespeichert.

> Der ifm Vision Assistant baut eine neue Verbindung zum Gerat auf.

(.. Verbindung wird hergestellt

192.168.0.69 - New sensor

o\ Verbunden

Erfolgreich verbunden.

> Wenn eine Anwendung aktiviert ist, fahrt der ifm Vision Assistant mit dem Monitoringfenster fort. Wenn
keine Anwendung aktiviert ist, wechselt der ifm Vision Assistant zum Bearbeitungsfenster.

» Wenn die neue Verbindung zum Gerat fehlschlagt, Gerat Uber Q auf der Startbildschirmseite suchen
oder manuell verbinden.
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11.3 Schnittstellen

Im Fenster [Schnittstellen] werden der Feldbus und die Ausgangslogik des Gerates eingestellt.
» [Schnittstellen] klicken.
> Die Einstellungen der Prozessschnittstelle werden im Fenster "Schnittstellen" angezeigt:

konfiguration
Schnittstellen
Aligemein

Prozess-Schnitistellen-Version
Netzwerk

Schnittstellen
TCP/IP Port

50010

NTP

RTSP
PCIC TCP Schema Autoaktualisierung

Alctiver Feldbus

Keine

Ausgangsiogik
PNP

Anwendungsumschaltung dber Einginge

aus

Verdrahtungstest
E11950 Artikelnummer des Kabels.

2 o 1Y
20 o i

Erméglicht das Testen der 10s, aber deaktiviert die
Applikationsverarbeitung.

Sensorfenster + Temperatur normal. New sensar (192.168.0.69) Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekannt]

? Je nach Schnittstelle sind nicht alle Optionen verfligbar.

Feld Schaltflache Beschreibung

\F;(raorzieosnsschnlttstellen- Version 3 Version des Prozessschnittstellen-Protokolls einstellen.
TCP/IP-Port fir die Daten der Prozessschnittstelle mit einer Socket-
Verbindung einstellen.

TCP/IP Port 50010

Bei Verbindungsproblemen den Port in der Firewall freigeben.

1]

"PCIC TCP Schema Autoaktualisierung" ein- oder ausschalten

Bei ausgeschalteter "PCIC TCP Schema Autoaktualisierung” bleibt
) beim Wechsel der aktiven Anwendung die PCIC-Datenausgabe der
PCIC TCP Schema Ein vorherigen Anwendung aktiv (— Bedienungsanleitung). Erst das

Autoaktualisierung - Trennen der Verbindung zum Gerat andert die PCIC-Datenausgabe.

Aus (Standard) | Bei eingeschalteter "PCIC TCP Schema Autoaktualisierung” wird
mit dem Wechsel der aktiven Anwendung die zugehorige PCIC-
Datenausgabe aktiviert (— Bedienungsanleitung).

Feldbus fir die Kommunikation mit verbundenen Steuerungen

[Keine] einstellen.
Aktiver Feldbus [EtherNetIP] Es kann immer nur ein Feldbus aktiv sein. Die Einstellung wirkt
[PROFINET] sich auf alle Anwendungen aus.
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Feld Schaltflache Beschreibung

Geratename bei aktiven Feldbus PROFINET einstellen.

PROFINET-Geratename | — Das Feld wird nur angezeigt, wenn als aktiver Feldbus
PROFINET eingestellt ist.

Ausgangslogik fir die Signale der digitalen Ausgange des Gerates
[PNP] einstellen:

Ausgangslogik
gangsiog [NPN] e PNP: schaltet positives Potential auf den Ausgang
e NPN: schaltet Masse auf den Ausgang
[deaktiviert] Externe Anwendungsumschaltung tber die digitalen Eingédnge
statisch einstellen.
Anwendungs-__ {gepulst]]
Er_nsc_:.haltung Uber [gepulst Gber o | Die externe Anwendungsumschaltung ist in der
ingange Triggereingang] ﬁ Bedienungsanleitung beschrieben.

[statisch nur Eingang 1]

> = klicken, um die Anderungen zu speichern.
> Die Anderungen werden auf dem Gerat gespeichert.
Verdrahtungstest der Ein- und Ausgange

Die Belegung der verschiedenen Stecker ist nicht genormt. Mit dem Verdrahtungstest Iasst sich die
korrekte Verdrahtung des 8-poligen Steckers anzeigen und testen.

? Die Ausgange sind im laufenden Verdrahtungstest nicht fir Anwendungen verfiigbar.

» [Start] klicken, um den Verdrahtungstest zu starten.

» [OUT 1] klicken, um das Signal an "OUT 1" ein- oder auszuschalten.

» [Ready] klicken, um das Signal an "READY" ein- oder auszuschalten (Bereit fur nachsten Trigger).
» [OUT 2] klicken, um das Signal an "OUT 2" ein- oder auszuschalten.

» Wenn die Eingénge verwendet werden, Eingangssignale an Eingang 1 und Eingang 2 testen.

» [Stop] klicken, um den Verdrahtungstest zu beenden.

> Die Ausgéange sind wieder fir Anwendungen verfugbar.

11.4 NTP

Im Fenster [NTP] wird die Echtzeituhr des Gerates eingestellt.

Im Geréat ist eine Echtzeituhr integriert, welche tGiber NTP (Network Time Protocol) synchronisiert werden
kann. Beim Verwenden mehrerer Gerate wird Uber NTP sichergestellt, dass die Echtzeituhren der Gerate

synchron laufen.
» [NTP] klicken.

> Die NTP-Einstellungen werden im Fenster "NTP" angezeigt.
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Geratekonfiguration

Aligemein
Netzwerk
Schnittstellen

NTP

Sensorfenster

| Temperatur normal.

Network Time Protocol

NTP aktivieren

NTP Server

| o e K e B s A |

Max. Anzahl von Anfragen zu den NTP Servern

2

Aktuelle gesetzte Geritezeit: 21.04.18 12:22

Firmware Ver 1.23.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekannt]

Feld Schaltflache Beschreibung
NTP aktivieren - NTP ein- oder ausschalten
Ein Bei eingeschalteten NTP bezieht das Gerat das Datum und die Uhrzeit
- aus dem Netzwerk.
Aus (Standard)
NTP Server . Der eingestellte NTP-Server hat bei der letzten Anfrage geantwortet.
grun
NTP Server Der eingestellte NTP-Server hat bei der letzten Anfrage nicht
geantwortet.
rot
NTP Server . Der eingestellte NTP-Server wurde noch nicht angefragt.
grau
NTP Server IP-Adresse IP-Adresse des eingestellten NTP-Servers.

Server hinzufiigen

-

Flgt den NTP-Server hinzu.

Léschen

Tir

Léscht den NTP-Server.

Max. Anzahl von
Anfragen

Eingabefeld

Maximale Anzahl von Anfragen einstellen. Antwortet der NTP-Server
innerhalb der eingestellten Anzahl von Anfragen nicht, wird der NTP-
Server zukiinftig ignoriert.

Aktuell gesetzte

Datum und Uhrzeit

Anzeige des zuletzt im Gerat gespeicherten Datums und Uhrzeit.

Geratezeit

Speichern Ly Speichert die Netzwerkeinstellungen.
=l

Abbrechen $ Verwirft die Netzwerkeinstellungen.
o\
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11.5 RTSP

Im Fenster [RTSP] wird das Real-Time Streaming Protocol eingestellit.

Das Netzwerkprotokoll RTSP steuert das Ubertragen von Videodaten als Stream. Mit einer Client-
Software kann der Stream wiedergegeben werden (Video-Player mit RTSP-Support).

Sobald das Netzwerkprotokoll RTSP aktiv ist, wird das 2D-Amplitudenbild (logarithmisch) des Gerates
Ubertragen und ist Uber die eingeblendete URL abrufbar. Je nach verwendeten Modell werden zusétzlich
ROI auf das 2D-Amplitudenbild gezeichnet (— ,8.4 Modelle definieren®).

» [RTSP] klicken.

> Die RTSP-Einstellungen werden im Fenster "RTSP" angezeigt.

=1 Geratekonfiguration

Allgemein
Netzwerk
Schnittstellen
NTP

RTSP

Sensorfenster

! Temperatur normal.

RTSP
RTSP aktivieren

Bildwiederholrate

1fps 25fps 2 fps

Bildqualitit
1

Port: 554

RTSP-Stream urk:  risp://192. 69:554/stream

Firmware Ver 123.1522 [Angehalten] Bildverarbeitungsdauer: [unbekanni]

Feld

Element

Beschreibung

RTSP aktivieren

Bildwiederholrate

Ein

Aus (Standard)

RTSP ein- oder ausschalten

Bei eingeschalteten RTSP wird das 2D-Amplitudenbild (logarithmisch)
des Gerates ubertragen.

Bei aktiviertem RTSP ist die Geschwindigkeit und Auswertezeit

[o}
1L | des Gerétes reduziert.

Stellt die Bilder pro Sekunde ein (fps). Eine hoher Wert bewirkt
flissigere Bildibergange und erfordert mehr Bandbreite im Netzwerk.

Bildqualitat Stellt die Qualitat der Bilder ein. Ein hoher Wert steht fiir eine hohe
Bildqualitat, geringe Kompression und bendétigt eine hdhere Bandbreite.
Ein geringer Wert steht fur eine geringe Bildqualitat, hohe Kompression
und bendtigt eine geringere Bandbreite.

Port 554 Der Port "554" ist voreingestellt.

5 ) Bei Verbindungsproblemen den Port in der Firewall freigeben.
i

RTSP-Stream url

RTSP-Stream url

Uber die angezeigte URL "RTSP-Stream url" kann der Stream mit
einer geeigneten Client-Software (Video-Player mit RTSP-Support)
wiedergegeben werden. Die URL kann markiert und kopiert werden.

Speichern Ly Speichert die Einstellungen.
=l

Abbrechen Verwirft die Einstellungen.
o\
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? Fiir das Ubertragen der Videodaten ins Netzwerk miissen die folgenden Bedingungen erfiillt sein:

e eine Anwendung ist aktiv (— ,9.1 Anwendung aktivieren®),

e mindestens ein Modell ist definiert (— ,8.4 Modelle definieren®).

12 Gerateinformation

> @ klicken.

> Ein Bild des Gerates und die Basisinformationen werden angezeigt.

New sensor

03D302 AB Sensor
Version 1.8.1184

Fiillstandsmessung

0d 2h 12min

Gerate-Details anzeigen

Sensorfenster .+ Temperatur normal. New sensor (169.254.43.101) Firmware Ver 1.8.1184 Fiillstandsmessung Bildverarbeitungsdauer: 90 ms

Feld Beschreibung
Name Name des Gerates; Beispiel: “New sensor”.
Der Name des Geréates ist editierbar (— ,11.1.1 Name und Beschreibung®).
Hardware & Firmware Hardware- und Firmware-Version des Gerates.
Status Aktueller Status des Gerates.
Betricbszeit Un.unterbrochene Laufzeit des Gerates. ' .
Zeitformat: ##d (Tage) ##h (Stunden) ##min (Minuten).
Gerate-Details Anzeige von Hard- und Software-Details des Gerates (— ,12.1 Geratedetails anzeigen®).

12.1 Geratedetails anzeigen

Far die Diagnose durch den Support kdnnen detaillierte Informationen zur verwendeten Hardware und
Software des Gerates angezeigt werden. Die Informationen werden in einer Textdatei gespeichert.

» [Gerate-Details anzeigen] klicken.

> Die Geratedetails werden angezeigt.

» [Speichern] klicken.

> Das Fenster "Speichern unter" wird angezeigt.
» Namen eingeben und [Speichern] klicken.

> Die Einstellungen werden in eine Datei mit der Endung .txt gespeichert.
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13 Anhang

13.1 Netzwerkeinstellungen

5 ] Die Einzelheiten der Netzwerkeinstellung in diesem Dokument beschreiben die Vorgehensweise
1] fir PCs mit dem Betriebssystem Windows 7.

Das Andern der Netzwerkeinstellungen am PC erfordert Administratorrechte.

Folgende Ports missen offen sein (ggf. Einstellungen der Firewall anpassen):

e UDP: 3321
e TCP/HTTP: 80 und 8080
e TCP: 50010

» [Netzwerk- und Freigabecenter] 6ffnen.

FEE

Q e-| » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter ~| 43 [l Systemsteuerung durchsuchen £

o -
Startseite der Systemsteuerun - - . . - . ™
2 : Zeigen Sie die grundlegenden Informationen zum Netzwerk an, und richten Sie

Drahtlosnetzwerke verwalten Verbindungen ein.
5 . = ~ GesamtObersicht anzeigen
Adaptereinstellungen &ndern [}_\ == ® ‘w‘ g

Erweiterte _ .
Freigabeeinstellungen andern MONDWINDE Nicht identifiziertes Netz.. Internet
(dieser Computer)

Aktive Netzwerke anzeigen Verbindung herstellen oder trennen

== Nicht identifiziertes Netzwerk Zugriffstyp: Kein Internetzugriff
Offentliches Netzwerk Verbindungen: 47 Lokales Netzwerk

Netzwerkeinstellungen andern

'fﬁ. Neue Verbindung oder neues Netzwerk einrichten

Richtet eine Drahtlos-, Breitband-, Einwahl-, Ad-hoc- oder VPN-Verbindung bzw. einen Router ader
Zugriffspunkt ein.

Siehe auch Verbindung mit einem Netzwerk herstellen
Heimnetzgruppe Stellt (erneut) eine Verbindung mit einem Drahtlosnetzwerk, verkabelten Netzwerk,

) Einwahlnetzwerk oder VPN-Netzwerk her.
Internetoptionen

Windows-Firewall Q% Heimnetzgruppen- und Freigabeoptionen auswahlen

moalich ariff auf Dateien und Drucker auf anderen Netzwerkcompute

16:36
14.08.2015

e P

» Neben [Verbindungen] den Namen des lokalen Netzwerks klicken.

> Das Fenster "Status von Lokales Netzwerk" wird geoffnet.
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== & |

m—;“ﬁ b Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter v‘ +y || Systemsteverung durchsuchen |

e -
Startseite der Systemsteuerun . ™
v 2 Zewgen Sie die gruny | Status von Lokales Netzwer- u‘

Drahtlosnetzwerke verwalten Verblndungen en. Allgemein

hten Sie

Adaptereinstellungen andern A : {fbersicht anzeigen
. T Verbindung
uciterte IPv4-Konnektivitat: Kein Internetzugriff
k B -Konnektivitat: ein Internetzugri
Freigabeeinstellungen &ndern MONDWINDE 9

(dieser Computer) TPv6-Konnektivitat: Kein Netzwerkzugriff

Aktive Netzwerke anzeig Medienstatus: Aliviert 2llen oder trennen
Dauer: 04:36:16
% Nicht identi Ubertragungsrate: 100,0 MBit/s

Offentliches,

Netzwerkeinstellungen al

Aktivitat
Wi Neue Verbindy -
=
Richtet eine Dy Gesendet L! Empfangen einen Router oder
Zugriffspunkt ¢ ‘};':;.‘
Bytes: 78.090.029 3.578.792.881
Siehe auch 5S¢ Verbindung mi
=
q Stellt (erneut) ¢ = =
RIS FOFEe Einwshlnetzwel “¢ Eigenschaften l [ “y' Deaktivieren ” Diagnose

Internetoptionen

Windows-Firewall Q% Heimnetzgrup
Ermoalicht Zud

.

16:36
14.08.2015

» [Eigenschaften] klicken.

> Das Fenster "Eigenschaften von Lokales Netzwerk" wird gedffnet.

== 5% |
|=j.' » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter v“,” Systemsteuerung durchsuchen pl

@ -

Startseite der Systemsteuerung

Zeigen Sie die grun| [l ctatueuan Lakalae Al L \ lehten sie
2%

Drahtlosnetzwerke verwalten Verbindungen ein. [[] = Eigenschaften von Lokales Netzwerk ‘

Adaptereinstellungen &ndern '~ Netzwerk | Freigabe Feigen

[T
Erweiterte MONDWINDE Verbindung herstellen tber:

Freigabeeinstell and

g eelnstelungen ancesg (dieser Computer) I.-'IP Broadcom NetLink (TM) Gigabit Ethernet

Aktive Netzwerke anzeig ennen

Diese Verbindung verwendet folgende Elemente:
F== Nicht identi

Ty Offentliches, J%Determmisn: Network Enhancer -
45| 00S-Paketplaner

4= Datei und Druckerfreigabe fiir Microsoft-Netzwerke =
[ .- Intemetprotokoll Version 6 (TCPIPVE)
i Intemetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)

il

Netzwerkeinstellungen &r

11

'!.'i- Neue Verbinduj i EfA-Treiber fiir Verbindungsschicht-Topologieerk L
= i i 4. Antwort fir Verbindungsschicht- Topologieerkennun, -
Richtet eine Dr| 9 polog 9 r oder
Zugriffspunkt ¢ < L} b
Siehe auch =S¥ Verbindung mi L
) = Beschreibung
Heimnetzgruppe Stellt (emeut) ¢ TCP/IP, das p fir WANH <. das den
. Einwahinetzwe| D iiber e verbundene
Internetoptionen Netzwerke ermaglicht '
Windows-Firewall Q% Heimnetzgrup|
Ermoalicht Zud die i
0K Abbrechen
e u 5 =

» [Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)] auswahlen.
» [Eigenschaften] klicken.

> Das Fenster "Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)" wird getffnet.
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== e |

‘EJ.' » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter v‘ 4y || Systemsteuerung durchsuchen 2 |
Startseite der Systemsteuerung = . M
Zeigen Sie die gru ;_c‘mlmunm‘um.hu——l_ﬁ_ﬂui]ﬂaﬂjﬁ
i i ] 4 Eigenschaften von Lokales Netzwerk
Drahtlosnetzwerke verwalten Verbindungen ein. e ‘

, b ] Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv... @ 28 J
Adaptereinstellungen dndern :.»L Neg EN
Erweiterte Alligemein
Freigabeeinstellungen andern MONDWINDE

(dieser Computer) IP-Einstellungen kannen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Netzwerk diese Funktion unterstitzt. Wenden Sie sich andernfalls an
Aktive Netzwerke anzeig den Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu Een
beziehen.
S Nicht ident - (7) TP-Adresse automatisch beziehen E
¥ Offentliches (@) Folgende IP-Adresse verwenden:
IP-Adresse: 192 .168 . 0 . 1
Netzwerkeinstellungen &i Subnetzmaske: 255 .255.255. 0O
el Neue Verbindul Standardgatevay: 192 .168 . 0 .201
=
Richtet eine Dr| ) er
Zugriffspunkt & DNS-Serveradresse automatisch beziehen
(@) Folgende DNS-Serveradressen verwendean:
Siehe auch =4 Verbindung mi Bevarzugter DNS-Server: L
=
Heimnetzgruppe Stellt (eneu) Alternativer DNS-Server:
R Einwahinetzwe|
Internetoptionen
[ ]Einstellungen beim Beenden iiberpriifen
Wind -Fil L}
b W remecas
Ermaalicht Zud ' =

» Option [Folgende IP-Adresse verwenden:] auswahlen.
» Folgende Standardwerte einstellen:

e |P-Adresse: 192.168.0.1

e Subnetzmaske: 255.255.255.0

e Standardgateway: 192.168.0.201
» [OK] klicken.
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13.2 Glossar

Aktive Anwendung

Die auf dem Gerat auf "aktiv" gestellte Anwendung: Diese Anwendung lauft, wenn das Gerat
betriebsbereit ist.

Amplitude

Bezieht sich auf die Reflektivitat der Objekte im Infrarotbereich: Das Gerat stellt das Messergebnis in
Graustufen dar — je starker die Reflexion, desto heller ist der Grauton.

Ankerfunktion

Die Ankerfunktion ermdglicht die Erkennung der Position und der Ausrichtung der Objekte zum Beispiel in
der Vollstandigkeitskontrolle. Eine Drehung des Objekts um bis zu 40° kann damit ausgeglichen werden.

Anwendungsumschaltung

Die Anwendungsumschaltung kann Gber die Prozessschnittstelle oder tber die digitalen Eingange
ausgel6st werden.

Betriebsmodus

Standardmafig aktiver Modus, wenn eine aktive Anwendung auf dem Gerat vorhanden ist. Die aktive
Anwendung wird ausgefihrt.

Parametriermodus

Modus zum Konfigurieren und Einstellen des Gerates und der Anwendungen: Keine Anwendung wird
ausgeflhrt.

Pixel

Einzelner Datenpunkt in einem 2D/3D-Bild.

Prozessschnittstelle

Schnittstelle zu externer Hardware: Uber die Prozessschnittstelle kdnnen Daten ausgegeben oder
empfangen werden (z. B. von einer SPS).
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