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KAPITEL 1

Einleitung

nVision-i ist die Entwicklungs-Software von di-soric fiir Vision Sensoren.
Derzeit gibt es zwei Produktlinien:

e der ID-600 ist ein stationdrer Codeleser,

 der CS-60 ist ein Allzweck Vision Sensor.

nVision-i bietet wertvolle und leistungsfihige Werkzeuge fiir Bildverarbeitung und Inspektion.
Es wird verwendet, um Losungen auf einem di-soric Vision Sensor zu konfigurieren.

nVision-i hilft bei einer Vielzahl von Vision Sensor basierten Aufgaben der Industrie:

* Positionspriifung, um Handling-Systeme zu leiten oder ein Werkzeug in die richtige Po-
sition zu fahren.

Identifikation eines Teils basierend auf Markierungen, seiner Form oder anderen visuellen
Aspekten.

Priifung eines Teils auf korrekte Produktion oder korrekten Zusammenbau.

Messen der Teiledimension.

Inspektion eines Teils auf Defekte.
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1.1 Programausgaben

nVision-i beseteht aus zwei Hauptkomponenten: der nVision-i Designer ist zustindig fiir die
Applikations-Entwicklung und die nVision-i Runtime ist der Laufzeit Teil.

Der nVision-i Designer stellt ein graphisches Benutzerinterface und ein graphisches Program-
miersystem bereit.

Die nVision-i Runtime stellt die Bildverarbeitungsfunktionalitdt auf modulare Weise bereit
und ermoglicht die Ausfiihrung graphischer Programme. Die nVision-i Runtime kommt in
zwei Versionen:

* in der Ausfiihrung fiir den CS-60/ID-600 Vision Sensor
* in der Ausfiihrung fiir den PC als CS-60/ID-600 Emulator

Mit dem nVision-i Designer erstellen Sie die Applikationen. Der nVision-i Designer kommu-
niziert mit einem Vision Sensor (oder einem Emulator auf einem PC), auf dem die Applikation
ausgefiihrt wird.

Der Vision Sensor hat Funktionen fiir Bildverarbeitung, Bildanalyse, Blobanalyse, Identifikati-
on, Vermessung und Muster-Vergleich.

1.2 Anforderungen

Der nVision-i Designer lduft auf Windows 7 or hoher. Der nVision-i Designer ist eine 64 Bit
Applikation.

Die nVision-i Runtime lauft sowohl auf dem Vision Sensor als auch auf einem PC im Emulator
Modus.

System

1 GHz (Giga-Hertz) oder schneller, zwei oder mehr Kerne, 64 bit Prozessor oder SoC (system
on a chip)

Speicher

RAM 4 GB (Giga-Bytes) oder mehr

Festplatte

64 GB (GlIga-Bytes) oder mehr verfiigbarer Plattenspeicher

Anzeige

HD (high-definition, 720p) Anzeige, 9” Monitor oder groier, 8 bit pro Farbkanal
Betriebssystem

Microsoft Windows 10 oder 11

4 Kapitel 1. Einleitung
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1.3 Lizenzierung

Der nVision-i Designer arbeitet in Verbindung mit einem Vision Sensor. Sowohl der nVision-i
Designer als auch der Vision Sensor verwenden lizenzierte Softwarekomponenten. Die Lizenz
von nVision-i wird kostenlos zur Verfiigung gestellt. Lizenzschliissel sind eindeutig und jeweils
nur einmalig verwendbar.

1.3.1 nVision-i

Falls noch keine frithere Version installiert und lizenziert wurde, wird beim ersten Start von
nVision-i die Lizenz aktiviert.

m nVision-i Lizenzaktivierung X
Die nVision-i-Lizenz muss aktiviert werden.

Wenden Sie sich an den di-soric Kundenservice, wenn Sie keine Internetverbindung haben.

S0l U

Lizenzschliissel: BJAAB-HSA9V-9S8AG
Hardwareidentifikation: H79SM-EXEFC-MMHTB-JSD9X—-8QJAA

..............

Aktivierungsschliissel: AAAAA-ARADAAA-AARAD-6USB8-PVYBT-9XLRS

Lizenz ist in Ordnung. nVision-i starten

Abb. 1: Der Lizenzaktivierungsdialog von nVision-i.

Wenn die Lizenzierung erfolgreich war, kann nVision-i gestartet werden. Im anderen Fall wird
eine Fehlermeldung angezeigt.

Falls Sie keinen Internetzugang haben oder die Firewall-Einstellungen eine Verbindung verhin-
dern kann die Software telefonisch aktiviert werden. In diesen Féllen empfehlen wir Ihnen, sich
an unseren Kundenservice wenden. Der Kundendienst wird Thnen Anweisungen und Daten fiir
die manuelle Lizenzaktivierung geben (in diesem Fall miissen Sie Ihre Hardware-ID kennen).

Nach erfolgreicher Aktivierung kann nVision-i gestartet werden.

Moglicherweise erhalten Sie beim Start von nVision-i eine Meldung der Windows Firewall:

1.3. Lizenzierung 5
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9 Windows-Sicherheitshinweis X

@ Die Windows Defender Firewall hat einige Features dieser

App blockiert.

Einige Features von nVision- wurden in allen éffentlichen und privaten Netzwerken von der
Windows Defender Firewall blockiert.

m Name:
Herausgeber: di-soric Imaging GmbH & Co. KG
Pfad: C:\program files\di-soric imaging\nvision-i\nvisions.exe

Kommunikation von nVision- in diesen Netzwerken zulassen:
[JPrivate Netzwerke, beispielsweise Heim- oder Arbeitsplatznetzwerk

Offentliche Netzwerke, z. B. in Flugh&fen und Cafés (nicht empfohlen,
da diese Netzwerke oftmals gar nicht oder nur geringfiigig geschitzt sind)

Welche Risiken bestehen beim Zulassen einer App durch eine Firewall?

G Zugriff zulassen Abbrechen

Abb. 2: Firewall Meldung von nVision-i.

Sie miissen den Zugriff iiber die Firewall zulassen, damit nVision-i mit den CS-60/ID-600 Sen-
soren kommunizieren kann.

CS-60 Vision Sensor

Fiir den CS-60 Vision Sensor stehen mehrere Werkzeug-Sitze zur Verfiigung.

Der Werkzeugsatz Basis enthilt die Lokalisierungswerkzeuge Flache lokalisieren, Kante lo-
kalisieren und Form lokalisieren, die Erkennungswerkzeuge Helligkeit erkennen, Kontrast
erkennen und Flichenpixel erkennen und die Zihlwerkzeuge Flichen zihlen, Kanten zih-
len und Formen zihlen.

Optionale Werkzeugsitze sind die Messen und ID Sitze und die ID-Pro Erweiterung.

Der Satz Messen enthilt die Messwerkzeuge Winkel messen, Kreis messen, Distanz messen,
Punkt zu Punkt messen und Punkt zu Linie messen.

Der Satz ID enthilt die Barcode-Tools Locate Barcode, Detect Barcode und Count Barcodes.

Die ID-Pro Erweiterung bietet erweiterte und verbesserte Erkennung von DPM (Direct Part
Marking) Barcodes sowie Verifikation fiir 2D Codes.

Der CS-60 Vision Sensor wird mit einer vorinstallierten Lizenz fiir den Basis Werkzeugsatz
geliefert. Lizenzen fiir die Messen und ID sowie die ID-Pro Erweiterung konnen erworben
und mit der Software nVision-i installiert werden.

6 Kapitel 1. Einleitung
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ID-600 Fix-mount ID Leser

Fiir den ID-600 Fix-mount ID Leser steht ein Werkzeug-Satz zur Verfiigung.
Der Satz ID enthilt die Barcode-Tools Locate Barcode, Detect Barcode und Count Barcodes.

Die ID-Pro Erweiterung bietet erweiterte und verbesserte Erkennung von DPM (Direct Part
Marking) Barcodes sowie Verifikation fiir 2D Codes.

Der ID-600 stationéire Codeleser wird mit einer vorinstallierten Lizenz fiir den ID Werkzeug-
satz geliefert. Eine Lizenz fiir die IDF-Pro Erweiterung kann erworben und mit der Software
nVision-i installiert werden.

Lizenzverwaltung

Die aktuelle Lizenz eines CS-60/ID-600 Vision Sensor kann mit der Software nVision-i ange-
zeigt werden.

PS-10383 Verbinden
CS60-BM38-EP15/4001D A
Teilenummer: 213363

Seriennummer: 00000010383

Auflésung: 1440 x 1080 Netzwerk Einstellungen

IP Adresse: 192.168.178.63
Subnetzmaske: 255.255.255.0

Gateway: --—-.--—-.--—---- Uhrzeit Einstellungen

MAC Adresse: 8C:0F:A0:00:28:8F

Version: 22.1.1999.0
Lizenz: Basis, Messen & Barcode Lizenz Speichemn

Protokoll Einstellungen

Lizenz Hochladen

Logs Speichern
FTP Cache Speichern

MNeustart

Abb. 3: Erweiterte Informationen zum CS-60/ID-600 Vision Sensor.

Mit der Taste Lizenz Hochladen kann eine Lizenzdatei auf den Sensor hochgeladen werden.

Mit der Taste Lizenz Speichern kann eine Lizenzdatei vom Sensor heruntergeladen werden
und auf dem PC gespeichert werden (hilfreich bei der Bestellung einer Upgrade Lizenz).

Eine Lizenz ist an die Seriennummer eines CS-60/ID-600 Vision Sensor gebunden.

Hier ist ein Beispiel fiir den Inhalt einer Lizenzdatei:

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"7>
<License xmlns:xsd="http://www.w3.0rg/2001/XMLSchema" xmlns:xsi=
~"http://www.w3.0rg/2001/XMLSchema-instance">

(Fortsetzung auf der néchsten Seite)

1.3. Lizenzierung 7
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(Fortsetzung der vorherigen Seite)

<LicenseKey>BNAA8-ASA9V-9S8AG-2M67C-X7L76-KXKTZ</LicenseKey>

<LicenseActivationKey>AAAAA-AAAAA-AAAAH-STSNH-2SJES-446AA</
- LicenseActivationKey>

<HardwareId>HBNFJ]-SAEFC-K84TB-JSSW]-JLAEA</HardwareId>
</License>

Alle drei Werte sind verschliisselt. Der LicenseKey enthilt die Freischaltung der einzelnen
Module und Werkzeuge, der Hardwareld enthilt die verschliisselte Seriennummer und der
LicenseActivationKey enthilt den Freischaltcode des Lizenzservers. Alle drei Schliissel miis-
sen zusammenpassen, damit die Lizenz giiltig ist. Durch die Abhingigkeit der Lizenz von der
Seriennummer kann eine Lizenz nicht zwischen Sensoren libertragen werden.

1.4 Installation

Das nVision-i Installationsprogramm wird in einer 64 Bit version geliefert. Das Installations-
programm priift die notigen Voraussetzungen (VC++ Runtime), installiert sie nach, falls sie
fehlen, und installiert auch die nVision-i Software selbst.

E:-Jdi-soric nVision-i 22.2.2230 Setup - X

rdi-soric
MVISION:-i
Willkommen

Setup installiert di-soric nVision-i 22.2.2230 auf [hrem Computer, Klicken Sie auf
Installieren, um fortzufahren, Opticnen zum Festlegen des Installationsverzeichnisses
oder Schliefien zum Beenden.

Fir die Mutzung der Kemponenten der Software nVision-i gelten die nVision-i
Endkunden- Lizenzvereinbarung und die nVision-i Mutzungslizenz- Vereinbarung. Mit
dem Ankreuzen der Checkbox bestdtigen Sie, beide hier verfiigharen
Lizenzbedingungen zur Kenntnis genemmen zu haben und mit deren Geltung
einverstanden zu sein.

di-saric nVision-i 22.2.2230 Lizenzbedingungen.

[T Ich stirnme den Lizenzbedingungen zu

Opticnen Installieren Schlieien

Abb. 4: Die Willkommen-Seite des Setup Programms.

Die Begriiungsseite des Installationsprogramms. Lesen Sie die Lizenzbedingungen, bestétigen
Sie “Ich stimme den Lizenzbestimmungen zu” und driicken Sie auf Install, um die Installation
Zu starten.

8 Kapitel 1. Einleitung
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EJC:'—SC"C nVision-i 22.2.2230 Setup - X
N - -
Edi-soric
MVISION-i
Setup-Status
Yerarbeitung: di-soric nVision-i 22.2.2230
|
Abbrechen

Abb. 5: Die Fortschritts-Seite des Setup Programms.

Das Installationsprogramm kopiert die notigen Dateien in das Installationsverzeichnis
(%PROGRAM_FILES%\di-soric\nVision-i\).

1.4. Installation
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[::-Jdi-soric nVision-i 22.2.2230 Setup - X

rdi-soric
mvIsSION-i

Installation erfolgreich abgeschlossen

Abb. 6: Die Schlussseite des Setup Programmes.

Die Bestitigungsseite der erfolgreichen Installation. Moglicherweise miissen Sie den PC neu
starten.

Sie konnen mehrere Versionen von nVision-i nebeneinander installieren. Die Lizenzinforma-
tionen bleiben erhalten und giiltig fiir alle installierten Versionen.

Optional konnen Sie auf der BegriiBungsseite des Installationsprogramms auf Optionen kli-
cken, um das Installationsverzeichnis zu wechseln.

10 Kapitel 1. Einleitung
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E‘,di-soric nVision-i 22.2.2230 Setup - X

rdi-soric
mvIsSION-i

Setup-Optionen

Installationsort:

C\Program Files\di-soricinVision-i 22,.2,2330 Durchsuchen

oK Abbrechen

Abb. 7: Die Optionsseite des Setup Programms.

Das Installationsprogramm ist mehrsprachig und unterstiitzt Englisch, Franzosisch, Chinesisch
und Deutsch. Wenn das Installationsprogramm ohne Option ausgefiihrt wird, versucht es, die
fiir den Benutzer oder das System eingestellte Sprache zu verwenden. Falls es sich um eine
nicht unterstiitzte Sprache handelt, wird Englisch verwendet. Die Sprache kann auch iiber die
Kommandozeilen-Option -lang xxxx ausgewdihlt werden, z.B.

nVision-i-Setup_*_x64.exe -lang 1031

Die folgenden Léander und Sprachen werden unterstiitzt:

ld

BCP 47 Code Beschreibung

1028
1031
1033
1034
1036
1040
1042
2052
2055
2057
2058
2060

zh-TW Chinese - Taiwan
de-DE German - Germany
en-US English - United States
es-ES Spanish - Spain

fr-FR French - France

it-IT Italian - Italy

ko-KR Korean

zh-CN Chinese - China
de-CH German - Switzerland
en-GB English - United Kingdom
es-MX Spanish - Mexico
fr-BE French - Belgium

Fortsetzung auf der nachsten Seite

1.4. Installation
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Tab. 1 — Fortsetzung der vorherigen Seite
ld BCP 47 Code Beschreibung

2064 it-CH Italian - Switzerland
3076  zh-HL Chinese - Hong Kong SAR
3079  de-AT German - Austria

3081 en-AU English - Australia
3082  es-ES Spanish - Spain

3084 fr-CA French - Canada

4100  zh-SG Chinese - Singapore
4103  de-LU German - Luxembourg
4105 en-CA English - Canada

4106  es-GT Spanish - Guatemala
4108 fr-CH French - Switzerland
5124  zh-MO Chinese - Macao SAR
5127  de-LI German - Liechtenstein
5129  en-NZ English - New Zealand
5130 es-CR Spanish - Costa Rica
5132 fr-LU French - Luxembourg
6153 en-1IE English - Ireland

6154 es-PA Spanish - Panama
6156 fr-MC French - Monaco

7177  en-ZA English - South Africa
7178  es-DO Spanish - Dominican Republic
7180  fr-029 French - West Indies
8201 en-JM English - Jamaica
8202 es-VE Spanish - Venezuela
8204 fr-RE French - Reunion

9225  en-029 English - Caribbean
9226 es-CO Spanish - Colombia
9228 fr-CG French - Congo

10249 en-BZ English - Belize

10250 es-PE Spanish - Peru

10252 fr-SN French - Senegal
11273 en-TT English - Trinidad
11274 es-AR Spanish - Argentina
11276 fr-CM French - Cameroon
12297 en-ZW English - Zimbabwe
12298 es-EC Spanish - Ecuador
12300 fr-CI French - Cote Ivoire
13321 en-PH English - Philippines
13322 es-CL Spanish - Chile

13324 fr-ML French - Mali

14345 en-ID English - Indonesia
14346 es-UY Spanish - Uruguay
14348 fr-MA French - Morocco
15369 en-HK English - Hong Kong SAR

Fortsetzung auf der nachsten Seite

12 Kapitel 1. Einleitung



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Tab. 1 — Fortsetzung der vorherigen Seite

ld

BCP 47 Code Beschreibung

15370
15372
16393
16394
17417
17418
18441
18442
19466
20490
21514
58378
58380

es-PY Spanish - Paraguay
fr-HT French - Haiti

en-IN English - India

es-BO Spanish - Bolivia
en-MY English - Malaysia
es-SV Spanish - El Salvador
en-SG English - Singapore
es-HN Spanish - Honduras
es-NI Spanish - Nicaragua
es-PR Spanish - Puerto Rico
es-US Spanish - United States
es-419 Spanish - Latin America
fr-015 French - North Africa

1.5 Konfiguration

CS-60/ID-600 Sensoren werden mit voreingestellter IP-Adresse geliefert: 192.168.3. 15.

Die Netzwerk- und Profinet-Konfiguration der Sensoren kann von nVision-i aus erfolgen.

PS-10383

Verbinden

CS60-BM38-EP15/4001D v
Teilenummer: 213363
Seriennummer: 00000010383

Driicken sie die Pfeil-Taste um mehr Informationen zum ausgewdéhlten Gerat anzuzeigen, wie
Kamera-Auflosung, Ethernet Konfiguration, Industrieprotokoll-Einstellungen und Lizenzinfor-
mation. Wenn ein Sensor verfiigbar ist, ist die LED auf der rechten Seite aus.

Klicken Sie auf Verbinden, um eine Verbindung zum Gerit herzustellen. Wenn ein Gerit ver-
bunden ist, wechselt die Taste auf Trennen. Die LED wechselt auf blau um die Verbindung

anzuzeigen.

Wenn ein Sensor mit einer anderen Instanz von nVision-i verbunden ist, leuchtet die LED in
gelb, um anzuzeigen, dass keine Verbindung zu diesem Sensor moglich ist.

Oben rechts in der Gerite-Spalte sind zwei Tasten zum Starten des Emulators und zum Auffri-

schen der Geriteliste.

1.5. Konfiguration
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PS-10383
CS60-BM38-EP15/4001D
Teilenummer: 213363
Seriennummer: 00000070383

Verbinden

Auflésung: 1440 x 1080 Netzwerk Einstellungen
IP Adresse: 192.168.178.63 Protokoll Einstellunaen
Subnetzmaske: 255.255.255.0 g
Gateway: ---.--—-.--—-.--— Uhrzeit Einstellungen
MAC Adresse: 8C:0F:A0:00:28:8F
Version: 22.1.1999.0 Lizenz Hochladen
Lizenz: Basis, Messen & Barcode Lizenz Speichemn

Logs Speichern
FTP Cache Speichern

Neustart
Abb. 8: CS-60/ID-600, erweiterte Einstellungen

Klicken Sie auf die Netzwerk Einstellungen Taste, um die IP (Internet Protocol) Einstellungen
des Gerits zu dndern:

PS-10383

CS60-BM38-EP15/4001D ~
Teilenummer: 213363

Seriennummer: 00000070383

Anwenden
DHCP aktivieren
Abbrechen
IP Adresse:  192. 168. 178. 63
Subnetzmaske: 255. 255.255. 0

Gateway:

Abb. 9: CS-60/ID-600, Netzwerk Einstellungen

DHCP aktivieren schaltet den DHCP Modus ein oder aus (das Gerit kann seine IP Adresse
von einem DHCP Server im Netzwerk beziehen). Wenn das Gerit nicht im DHCP Modus ist,
konnen IP Adresse, Subnetzmaske und Gateway gedndert werden.

Anwenden wendet die Einstellungen an, mit Abbrechen verlassen Sie den Dialog ohne Ande-
rungen.

Klicken Sie auf die Taste Protokoll Einstellungen um optionale Kommunikationsprotokolle zu
konfigurieren.

14 Kapitel 1. Einleitung
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_ PS-10383 Verbinden
CS60-BM38-EP15/4001D ~
Teilenummer: 213363
Seriennummer: 00000010383

Profinet aktivieren Anwenden
60 Modus

S
4G Modus SIIEITE

C
C

EtherNet/IP aktivieren

Kommando-Server aktivieren |+
Anzahl von TCP/IP Ausgabe Ports | 2 v

Web-Server aktivieren |+
FTP-Client aktivieren
Digitale Eingdnge (@ Linking
Job Wechsel

Digitale Ausgange PNP NPN
Port (Active High) (Active Low)

0
1
2
3
Abb. 10: CS-60/ID-600, Protokoll Einstellungen

Profinet aktivieren schaltet das Profinet Subsystem des Sensors ein oder aus. Sie konnen zwi-
schen CS-60/ID-600 Modus und C4G Modus wihlen um den spezifischen Kommunikations-
modus einzustellen.

EtherNet/IP aktivieren schaltet das EtherNet/IP Subsystem des Sensors ein oder aus.
Web-Server aktivieren schaltet den eingebauten CS-60/ID-600 Web-Server ein oder aus.

FTP-Client aktivieren schaltet die FTP/SFTP Funktionalitit ein oder aus. Die FTP-Cache-
GroBe gibt die Anzahl der Dateien (Bilder und Text) an, die maximal zwischengespeichtert
werden konnen, wenn der FTP/SFTP-Server nicht verfiigbar ist. Wenn die maximale Anzahl
von Dateien erreicht ist, wird Platz geschaffen, indem zuerst die dltesten OK-Dateien und dann
die dltesten NOK-Dateien geloscht werden.

Die digitalen Eingénge konnen fiir den Job Wechsel oder fiir Linking verwendet werden.

Die digitalen Ausgédnge konnen jeweils im PNP (Active High) oder NPN (Active Low) Modus
betrieben werden.

Anwenden wendet die Einstellungen an, mit Abbrechen verlassen Sie den Dialog ohne Ande-
rungen.

Klicken Sie auf die Taste Uhrzeit Einstellungen um die Uhr des CS-60/ID-600 zu stellen.

1.5. Konfiguration 15
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PS-10383 Trennen I
CS60-BM38-EP15/400ID ~
Teilenummer: 213363

Seriennummer: 00000070383

Sensorzeit: 27.05.2022 08:44:52 Zuriick

Lokale Zeit: 27.05.2022 08:45:28 LTEE e
setzen

Uhrzeit: 27.05.2022 08:26:14 v Spezifische Zeit
setzen

Abb. 11: CS-60/ID-600, Uhrzeit Einstellungen

Lokale Zeit setzen stellt den CS-60/ID-600 auf die PC Zeit.
Spezifische Zeit setzen stellt den CS-60/ID-600 auf eine manuell eingegebene Zeit.
Mit Zuriuck verlassen Sie den Dialog.

Verwenden Sie die Schaltflaichen Lizenz hochladen und Lizenz speichern um die Lizenzda-
teien auf CS-60/ID-600 hochzuladen oder von CS-60/ID-600 auf den PC herunterzuladen.

Mit der Taste Logs Speichern laden Sie die Fehler-Logs vom CS-60/ID-600 auf den PC her-
unter.

1.6 Firmware Update

Wenn die Firmware der Sensoren nicht passt, wird beim Verbinden eine Warnung angezeigt.
Wenn die Sensor Firmware nicht aktualisiert wird ist eine Verbindung nicht moglich.

Bei einem Klick auf Andern auf Version wird der Firmware Updater gestartet.

nVision-i Runtime-Updater X

Select Target Device | 10.72.1.27

nVision Sensor Runtime 19.3.894.0 —> nVision Sensor Runtime 19.3.997.0

.net Core Runtime 3.0.0 - .net Core Runtime 3.0.0

Abb. 12: Firmware aktualisieren.

Nach dem Aktualisieren der Firmware wird der Sensor neu gestartet. Der Sensor verschwindet
kurz aus der Geriteliste, startet neu und erscheint wieder nach dem Start.

16 Kapitel 1. Einleitung
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1.7 Reset

Falls der CS-60/ID-600 aus irgendeinem Grund nicht reagiert und nicht mehr in der nVision-i-
Software gefunden und aufgelistet wird, konnen Sie die folgenden Schritte ausfiihren:

* Starten Sie den CS-60/ID-600 neu, indem Sie ihn von der Stromversorgung trennen, etwa
10 Sekunden warten und danach die Stromversorgung wieder herstellen.

Falls der CS-60/ID-600 nach einem Neustart {iber einen Aus-/Einschaltzyklus immer noch nicht
sichtbar ist, konnen Sie versuchen, einen harten Reset durchzufiihren.

* Trennen Sie den CS-60/ID-600 von der Stromversorgung. Die Reset-Taste befindet sich
etwa bei 7 Uhr in der Objektivabdeckung. Halten Sie die Reset-Taste (mit einem diinnen
Draht oder einer gebogenen Biiroklammer) gedriickt, wihrend Sie die Stromversorgung
wieder anlegen. Halten Sie die Taste mindestens 30 Sekunden lang gedriickt, bis Sie als
Bestitigung einen dreifachen Blitz sehen.

Abb. 13: Der Ort der Reset Taste.

Durch Reset mit der Taste werden die IP- und Kommunikationseinstellungen auf die Werksein-
stellungen zuriickgesetzt. Die Jobs bleiben jedoch erhalten.

e JP Adresse: 192.168.3.15
¢ Subnetzmaske: 255.255.255.0
DHCP: aus

Profinet: aus

EtherNet/IP: aus

Kommando-Server: aus

Web-Server: an

1.7. Reset 17
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* FTP-Client: aus
* Digitale Eingénge: Job Wechsel

» Die Boot-Job Einstellung wird entfernt (nicht jedoch der Job selbst).
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KAPITEL 2

nVison-i Benutzen

Nach dem Start von nVision-i wird zunichst der Hauptbildschirm angezeigt.

2.1 Der Hauptbildschirm von nVision-i

Der Hauptbildschirm listet die im Netzwerk gefundenen Gerite sowie die auf den Sensoren
verfligbaren Jobs auf.

19
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Sprache

Geréte Jobs Modus

Hife
® o

Gerate & Jobs & Nnvision-i A

CheckSen Lo 1 newjob Ortnen | @ .. . .
CS608M2 Emulator v Boot Job v nVision-i Designer
o Hilfe

CheckSen-12 L
-3.6P- v

BRE_25
CS 60 BM2-3-EP-15 &
Seriennummer: 25

Ps-32 Teren | @
CS 60 8M2-3-£P-15 ~
Seriennummer: 32

laufen.

CheckSen-72 &
C5 60 BM3-3-£P-15 v
Seriennummer: 72 Die nVision-i Beschreibung kann hier gelesen (HTML) oder

gedruckt (PDF) werden.

Falls Sie mehr Infor

Gerate

nVision-i prift das Netzwerk fir CheckSen Gerte und stellt
sie in der Spalte Geriite dar.
v

Statuszeile Zoom GUI

Abb. 1: Der nVision-i Hauptbildschirm.

nVision-i listet die verfiigbaren Gerite auf, indem Willkommensnachrichten an das Netzwerk
gesendet werden. Die Vision Sensoren senden Antworten an nVision-i zuriick. Diese Antwor-
ten werden zum Erstellen der Geriteliste verwendet. Die Willkommensnachrichten werden re-
gelmregelméBig in Abstinden von ca. 4 Sekunden gesendet, damit Gerite in der Liste Gerite
aufgefiihrt werden, wenn sie verfiigbar werden.

fligt ein Gerit unter Eingabe seiner IP-Adresse hinzu.
ﬁ / ﬁ startet und stoppt den Emulator.

e
r_/ aktualisiert die Geriteliste.

Wenn eine Verbindung zu einem Vision Sensor hergestellt wurde, wird die Liste der verfiigbaren
Jobs in der Jobs Liste angezeigt. Jobs konnen in der Liste nach oben oder unten verschoben
werden, was sich auf ihre Job-ID auswirkt, oder sie konnen auf andere Vision Sensor Gerite
verschoben werden. Um Jobs zwischen Sensoren zu verschieben, muss nVision-i Verbindungen
zu beiden Vision Sensor Geriten unterhalten.

fiigt der Liste einen Job hinzu.

E] entfernt einen Auftrag aus der Liste.

20 Kapitel 2. nVison-i Benutzen



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

E] verschiebt einen Job aufwarts auf einen anderen Platz.
E] verschiebt einen Job abwairts auf einen anderen Platz.

t

= speichert einen Job auf die Festplatte.

-c—ﬂ ladt einen Job von der Festplatte.

Rechts oben im nVision-i Fenster finden sich noch weitere Kommandos:

nVision-i ist in mehreren Sprachen verfiigbar. Sie konnen die Sprache iiber das Menii Sprach-

auswahl wechseln.

Mit der Taste Modusauswahl kdnnen Sie zwischen drei verschiedenen Darstellungen wechseln:

Weif3, Hell und Dunkel.
[n]
I = di-soric
- v et W2
no
cese : X
nvision-i
CheckSenOF Trenes > 1 CheckScrew  Offten . N N
cssawz 3-£p- vs/soo v . nVision-i Entwicklungssoftware
MMMMMMMMMM 2 Check Hole P 20193 Epsilon
CheckSen0C Meshinelen v
ezt 50 o T 5D o
i di-soric

"o
g nwision-i
= i eckSenOF 1 Ch kS crew. . . N
3 nVision-i Entwicklungssoftware
) CheckSen0C
Chectsen Seremomer 12
e

CheckSen0E

Geréte {38 Jobs

1 Check Screw

ssssssssssss

' Checksen0B

o

0e| 00| 00 00| 0O 08

R

v besa- @2

nvision-i g
nVision-i Entwicklungssoftware

20193 Epsilon

Die Vision- Beschrelbung kann hier gelesen oder gedruckt
werde

for CheckSen Gerdte und stellt |

Abb. 2: Darstellung im Weif3-, Hell- und Dunkel-modus.

Mit der Schaltflache Hilfe wird der Hilfebildschirm angezeigt und ausgeblendet.

In der Statusleiste konnen Sie - zusitzlich zu den angezeigten Informationen - die Benutzero-
berfliche zoomen, beispielsweise fiir die Verwendung auf Touch-Geriten.

2.1. Der Hauptbildschirm von nVision-i
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2.2 Jobs und Werkzeuge

Der Vision Sensor CS-60/ID-600 wird durch Erstellen von Jobs programmiert. Jobs werden
schrittweise aufgebaut, indem ein Werkzeug nach dem anderen platziert wird. Jeder Job beginnt
standardméfig mit dem Werkzeug Akquisition und endet mit dem Werkzeug Logik. Dazwi-
schen konnen andere Tools hinzugefiigt werden, die das Verhalten des Jobs bestimmen.

Das Tool Akquisition legt fest, wie das Bild und andere Eingéinge (digitale Eingangsleitungen,
PROFINET-Eingénge) erfasst werden.

Das Tool Logik legt fest, wie die Ausgéinge ermittelt und an die Aulenwelt kommuniziert wer-
den (digitale Ausgangsleitungen, PROFINET Ausginge, TCP/IP Ausginge).

Neben den Werkzeugen Akquisition und Logik konnen die verfiigbaren Verarbeitungswerk-
zeuge des CS-60 in die Gruppen Lokalisieren, Erkennen, Zihlen und Messen eingeteilt wer-
den.

Die Werkzeuge in der Gruppe Lokalisieren sind Fliche Lokalisieren, Kante Lokalisieren,
Form Lokalisieren und Barcode Lokalisieren. Sie werden verwendet, um einen Referenzort
in einer Szene zu finden - eine sogenannte Pose, die aus einer Position und einer Drehung besteht
-, welche von jedem anderen Werkzeug in der Verarbeitungspipeline verwendet werden kann.

Die Werkzeuge in der Gruppe Erkennen erkennen Helligkeit und Kontrast sowie Flachen, Kan-
ten und Barcodes.

Die Werkzeuge in der Gruppe Zihlen zihlen Flichen, Kanten und Formen.
Die Werkzeuge in der Gruppe Messen messen Winkel, Kreise und Abstidnde.

Nicht alle Werkzeuge sind auf jedem Sensor verfiigbar. Der verfiigbare Werkzeugsatz wird iiber
Lizenzen freigeschaltet. Das Modell Basis enthélt die Werkzeuge von Lokalisieren, Detektie-
ren und Zahlen - ohne Barcode Lokalisieren und Barcode Erkennen. Die Erweiterungen
Messen enthalten die Werkzeuge zum Messen, und die Erweiterung ID enthilt die Werkzeuge
Barcode Lokalisieren, Barcode Erkennen und Barcodes zihlen. Zusitzlich gibt es optional
die ID-Pro Erweiterung fiir verbessertes Lesen von direkt-markierten Codes sowie Verifikation
von 2D Codes.

Der ID-600 enthilt nur den Werkzeugsatz ID und optional die ID-Pro Erweiterung.

2.3 Eingangsdaten

Viele Werkzeugparameter konnen durch Auswahl oder Eingabe von Werten geéndert werden.
Die meisten dieser Parameter konnen auch bearbeitet werden durch Verkniipfen - d. h. Verkniip-
fen mit digitalen Eingdngen, PROFINET-Eingéingen, EtherNet/IP Eingéngen oder iiber TCP/IP
Variablen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in zwei Schritten: Zunichst wird der Wert auf den Regis-
terkarten Digitale Eingéinge, PROFINET-Eingéinge oder TCP/IP Variablen Einginge des

‘e . B
Werkzeugs Akquisition benannt. Dann kann der benannte Wert mit der Taste als Parame-
ter verwendet werden.
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Eingabedaten werden immer dann erfasst, wenn ein Bild erfasst wird. Dies geschieht zu Beginn
eines Inspektionszyklus.

2.3.1 Verkniipfen von Digitaleingangen

Der Vision-Sensor CS-60/ID-600 verfiigt iiber zwei digitale Eingénge, die verkniipft werden
konnen. Die Eingangsknoten werden auf der Seite Digitale Einginge des Werkzeugs Akquisi-
tion angezeigt. Um sie zum Verlinken zu verwenden, miissen sie benannt werden. Ein Eingang
wird benamt durch Hinzufiigen eines Link Knotens (mit einem Rechtsklick auf die Zeichen-
flache und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden des Eingabeknoten mit dem Verkniipfung
Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den Verkniipfung Knoten.

Wert: 0
Logische Operatoren >
Verkniipfung > «  Verknupfung
Kommentar >
In1 Wert: 0

Abb. 3: Hinzufiigen eines Link Knotens mit einen Rechts-Klick.

L]

| Link
|
Mame: ]

In O D

In1 ] Wert:0

Abb. 4: Verbindung des Eingabeknotens mit dem Link Knoten.

= Link

Mame: TrackRotation|[_]

In O

.|E‘|:J.

In1 ] Wert: 0

Abb. 5: Namesvergabe des Link

2.3.

Eingangsdaten
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Sobald Sie Links benannt haben, konnen Sie diese in jedem Werkzeug (auler dem Akquisitions-
Werkzeug selbst) als Boolesche Werte verwenden. Ein Beispiel Dies kann die Einstellung Ro-
tation verfolgen im Werkzeug Fliche Lokalisieren sein.

Flachen die die ROI
bertihren ignorieren

Rotation verfolgen TrackRotation wl -

. Verfiigbare Bools
Minimale Flache 1 TrackRotation

Maximale Flache 2000000

Abb. 6: Beispiel der Verwendung eines Links.

Aus technischen Griinden konnen digitale Einginge nicht zum Verkniipfen von Werten in das
Werkzeug AKqisition verwendet werden.

2.3.2 Verknupfen von PROFINET oder EtherNet/IP Eingéngen

Hinweis: Die Screenshots zeigen PROFINET, aber die Verfahren fiir EtherNet/IP sind genau
dieselben, es sei denn, es ist ausdriicklich vermerkt.
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PROFINET Eingange

~ PROFINET Eingdnge

Bool lesen
Byte lesen
Int32 lesen
Float lesen

String lesen

~ Verknipfung

«  Verkniipfung

v Logische Operatoren
v Arithmetik

v Text

v Liste

v Kommentar

~ Steckplatze

1 @ Steuerung

2 Status

5@1234567891011121314
17 19(|20(| 21|22 )[23](24]|25]|26|| 27 || 28|29} 30

18
6 [DEIEE

Abb. 7: Das Kontextment links.

[=][=]

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplidtzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET-Setup oder dem EtherNet/IP-Setup auf der SPS iiberein-
stimmen, um die Kommunikation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen.
Der SPS Knoten wird sowohl im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb
des SPS Knotens werden die Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS
aus gesehen verwendet (Ein SPS Ausgang wird von der SPS iiber PROFINET bzw. EtherNet/IP
zum CS-60/ID-600 iibertragen, wo er als Eingang angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom
CS-60/ID-600 iiber PROFINET bzw. EtherNet/IP zur SPS iibertragen, auf dem CS-60/ID-600
wird dies als Ausgang gesehen.)
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SP5
Steckplitze/Module

1 Kontrolle

2 Status

3 32 Bytes Eingang
4 4 Bytes Eingang

32 Bytes Ausgang D Ste::kplatzﬁ

6 4 Bytes Ausgang [ ] Steckplatzh
T _

Abb. 8: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.

Beiespielhaft sind hier sechs Module ausgewihlt (die Module Kontrolle und Status sind nicht
abwihlbar). Auf der Seite PROFINET Eingiange konnen nur die Module 5 und 6 verbunden
werden (aus Sicht der SPS sind das Ausgiinge, aus Sicht des CS-60/ID-600 sind das Eingénge.)

Unter der Uberschrift Steckpliitze werden die Module grafisch angezeigt. AuBerdem werden
die verwendeten Regionen innerhalb der Module angezeigt.

~ Steckplatze

@ Steuerung

2 Status

-

vl

ENENEEENNEENEEEE
B B B o el )
6 LIRS

Abb. 9: Ein String mit 20 Zeichen im Modul 3 an Adresse 0.

PROFINET oder EtherNet/IP kann Eingabewerte verschiedener Typen bereitstellen: Logisch
(Bool), Numerisch (Byte, Int32, Float) und Text (String). Um sie zum Verlinken zu verwenden,
miissen sie definiert und benannt werden. Ein Eingang wird definiert, indem ein Leseknoten des
gewiinschten Typs hinzugefiigt wird (mit einem Rechtsklick auf Canvas und Auswahl von Bool
Lesen, Byte Lesen, Int32 Lesen, Float Lesen oder String Lesen) und mit einem bestimm-
ten Modul in einem Steckplatz verbunden wird, der im SPS Knoten definiert ist. Ein Eingang
wird benannt durch Hinzufiigen eines Verkniipfung Knotens (Auswahl im Menii links oder
mit einem Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden ei-
nes Leseknotens mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den
Verkniipfung Knoten.
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SPs
Steckplitze/Module

1 Kontrelle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

§ 32 Bytes Ausgang EpiPE“”" "] Bool E|3 "] Link
6 4BytesAusgang [ ] Steckplatzf  Adresse[0 = Mame:| Test ]
. . I
Bit| Q =

Fallback 0 ]

Abb. 10: Ein boolescher Eingang.

Die GroBe eines booleschen Eingangs betrdgt 1 Byte (Sie konnen jedoch bis zu 8 in einem Byte
zuweisen).

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Bit gibt das Bit an, das adressiert wird, wobei 0 das Bit ganz rechts und 7 das Bit ganz links im
Byte ist.

Fallback gibt den Booleschen Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht
verfiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar:
- weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft
usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

SPS

Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

| p

5 32 Bytes Ausgang Epipf“”-- =] Byte [ ] Link
6 4 Bytes Ausgang [] sSteckplatz6 Adresse| 0 = Mame:| Test ]
= — T

Fallback| 0 =l

Abb. 11: Ein Byte Eingang.
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Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Fallback gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht verfiig-
bar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil
PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang
4 4 Bytes Eingang
5 32BytesAusgang  [e] Pipelin.. |E| Int32 E‘ 0 |E| Link
6 4BytesAusgang [ ] Steckplatz6 Adresse|0 5[] Mame:| Test ]
* - Syte-Reihenfolge|Bia  |[]

Fallback| 0 el
Abb. 12: Ein ganzzahliger Eingang.

Die Grof3e eines ganzzahligen Eingangs betragt 4 Byte.
Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-Ganzzahl
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden.

Fallback gibt den Zahlenwert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht ver-
fiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: -
weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lduft
usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

28 Kapitel 2. nVison-i Benutzen



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

pul Pipelin... Float 0 «e Verkniipfung

5 32 Bytes Ausgang e L3 |

<?

6 4 Bytes Ausgang Steckplatz6 Adresse 0 Name: Test

+
Byte-Reihenfolge Big v

Fallback 0 s

Abb. 13: Ein FlieBkomma Eingang.

Die GroB3e eines FlieBkomma Eingangs betrigt 4 Byte.
Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-
FlieBkommazahl besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h.
an niedrigeren Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst
gespeichert werden.

Fallback gibt den FlieBkommawert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht
verfiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar:
- weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft
usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.
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SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle

2 Status

3 322 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

5 328ytesAusgang  [e] Pipelin.. 'E| String E| 'E| Link
& 4Byteshusgang [ Steckplatz Typ| STRING ~ |[] Mame:| Test  |[]

+ -
Adresze| 0 el

Lange| 1 =l
Byte-Reihenfolge Bia  + [ ]

Fallback I
Abb. 14: Ein Text Eingang.

Profinet: Die Grof3e eines Text Eingangs betrdgt (2 + n) * s, wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist und s = 1 (fiir einen Ansi STRING) oder s = 2 (fiir einen Unicode-WSTRING). Das
erste Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die maximale Anzahl von Zeichen, welche die Zeichen-
folge enthalten kann. Das zweite Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthilt die tatsdchliche Anzahl der
Zeichen, welche die Zeichenfolge enthilt.

Ethernet/IP: Die Grofle eines Text Eingangs betrédgt (4 + n), wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist. Die ersten 4 Byte werden als int32 interpretiert und stellt die tatsdchliche Anzahl
der Zeichen des strings da.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Typ gibt an, ob die Zeichenfolge Ansi (STRING) oder Unicode (WSTRING) ist. Bei EtherNet/IP
entfillt dieser Input, da EtherNet/IP nur Ansi Texte unterstiitzt.

Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Linge gibt die Anzahl der Zeichen in der Zeichenfolge an. Eine Linge von 1 gibt ein einzelnes
Zeichen an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der zwei Bytes an, aus denen ein Unicode Zeichen
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden. Bei EtherNet/IP entfillt dieser Input, da er nur fiir Unicode Texte relevant ist.

Fallback gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht ver-
fiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: -
weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft
Usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.
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2.3.3 Verkniipfen von TCP/IP Kommando Eingangen

TCP/IP Variablen Eingange

~ TCP/IP Variablen Eingdnge

Bool lesen
Byte lesen
Int32 lesen
Float lesen

String lesen

~ Verknipfung

«  Verkniipfung

v Logische Operatoren
v Arithmetik

v Text

v Liste

v Kommentar
Abb. 15: Das Kontextmenii links.

Der Inputs Knoten wird verwendet, um Variablen im TCP/IP Namensraum zu benennen.

Variablen

exp Variable 1:

+

Abb. 16: Der Inputs Knoten mit einer Variablen.

Beispielhaft ist hier eine Variable definiert. Der Name muss mit einem Buchstaben beginnen
und kann optional gefolgt sein von einem oder mehreren Buchstaben, Ziffern oder _ (Unter-
strich). Dieser Name ist giiltig im TCP/IP Namensraum, d.h. bei Verwendung mit den TCP/IP
Kommando set name=value. Beispielsweise wiirde das Kommando set exp=100 den Wert
100 der Variablen exp zuweisen.

TCP/IP Kommando Variablen konnen Eingabewerte verschiedener Typen bereitstellen: Logisch
(Bool), Numerisch (Byte, Int32, Float) und Text (String). Um sie zum Verlinken zu verwenden,
miissen sie definiert und benannt werden. Ein Eingang wird definiert, indem ein Leseknoten des
gewiinschten Typs hinzugefiigt wird (mit einem Rechtsklick auf Canvas und Auswahl von Bool
Lesen, Byte Lesen, Int32 Lesen, Float Lesen oder String Lesen) und mit einem bestimmten
Modul in einem Steckplatz verbunden wird, der im Inputs Knoten definiert ist. Ein Eingang
wird benannt durch Hinzufiigen eines Verkniipfung Knotens (Auswahl im Menii links oder
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mit einem Rechtsklick auf die Zeichenflache und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden eines
Leseknotens mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den
Verkniipfung Knoten.

Bool Eingang

Variablen

o Verknipfung
lights L —— o bool . 0 | 2

+ = Fallback 0 Name: lights

Abb. 17: Ein Bool Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den Booleschen Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten
nicht verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Byte Eingang

Variablen
<o Verknapfung
threshold D — o byte o 0 e

~

+ = Fallback| 0 o Name: threshold

Abb. 18: Ein Byte Eingang.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Fallback gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Ganzzahliger Eingang

Variablen
i Verknaph
threshold - > int32 ._O . e Verknipfung

+ - Fallback 0 O Name: threshold

Abb. 19: Ein ganzzahliger Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den Zahlenwert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfiigbar sind.
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Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

FlieBkomma Eingang

Variablen

0 «o Verknipfung
score o | float ol Moy

+ - Fallback| 0 - Name: score

Abb. 20: Ein FlieBkomma Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den FlieBkommaert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten
nicht verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Text Eingang

Variablen

- <o Verknapfung
code L we| Sting o

+ - Fallback Name: code

Abb. 21: Ein Text Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfligbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

2.4 Ausgangsdaten

Ein Job kann Ausgabedaten erzeugen. Die Ausgabe erfolgt am Ende eines Inspektionszyklus.

Das Tool Logik am Ende eines Jobs wird verwendet, um die Ausgaben eines Jobs anzugeben.
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2.4.1 Digitale Ausgange produzieren

Der CS-60/ID-600 verfiigt iiber vier digitale Ausginge.

Standardméifig werden die vier digitalen Ausginge des CS-60/ID-600 als Knoten auf der Zei-
chenfliche angezeigt.

Wert 0 Out0

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<> K>

Dauer (ms) 0

Wert 0 Out 1

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<O K>

Dauer (ms) 0

wertl 0 Out 2

Referenz Trigger ¥

Verz&gerung (ms) 0

< KD

Dauer (ms)| 0

werl o Out 3

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<X KD

Dauer (ms) 0

Abb. 22: Die digitalen Ausgangsknoten des Logic werkzeugs.

Die Verzogerung und die Linge eines digitalen Ausgangssignals konnen angegeben werden (in
Millisekunden). Die Verzogerung wird ab dem Start der Bildaufnahme gemessen, eine Linge
von 0 bedeutet unendliche Dauer.

Werkzeuge konnen mit der Maus aus der Werkzeugliste gezogen werden, um Werkzeugknoten
zu erstellen. Diese stellen die Werte bereit, die noch logisch kombiniert werden konnen, um die
gewiinschten Ausgaben zu erstellen. Hier ist ein Beispiel:

- Helligkeit Erkennen Resultat: 1

\ + |

Abb. 23: Ein Werkzeug Knoten.

Das primére Ergebnis des Werkzeugs ist True oder False und kann mit jedem der vier Ausgéinge
verbunden werden (durch Ziehen vom kleinen quadratischen Ausgangs-Pin mit der Bezeichnung
Resultat des Werkzeugs auf den entsprechenden Pin) - auf den Pin des Ausgangs mit dem
Namen Wert.
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8- Helligkeit Erkennen o we| OutO

s

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) Q

<3 K>

Dauer (ms) 0

Abb. 24: Ein Werkzeug mit einem Ausgang verbinden.

Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder
NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.

Qg Flache Lokalisieren o we) & Und o we| OutO

\ + |

e Referenz Trigger ¥

% Helligkeit Erkennen o - Verzégerung (ms) 0

\ + |

Dauer (ms)

Abb. 25: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

Ein Klick auf die kleine Schaltfliche + am unteren Rand eines Werkzeugknotens fiigt dem
Werkzeugknoten eine zusitzliche Zeile hinzu, in der Sie einen logischen Ausdruck fiir jedes
sekundire Werkzeugergebnis erstellen konnen.
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X

Qg Flache Lokalisieren

Flache

I .

Winkel %

Oberseite

Rechte Seite
Linke Seite
Unterseite

Geom. MitteX
Geom. MitteY
Héhe

Breite

Umfang

Flache der Lécher
Konvexe Fléche
Konvexer Umfang
Faserldnge
Faserbreite
Seitenverhiltnis
Zirkularitat
Kompaktheit
Konvexitat
Anzahl der Locher
Perforation
Rauheit

Rundheit

~

Resultat: 1

Flache: 110323

Abb. 26: Zusitzliche logische Ausginge mit Sekundirresultaten erzeugen.

Geben Sie minimale oder maximale Grenzen ein und erstellen Sie zusitzliche Logikergebnisse
aus den Ergebnissen des sekundédren numerischen Resultats.

Die Taste X 10scht eine Zeile, wenn sie nicht mehr benétigt wird.

2.4.2 PROFINET oder EtherNet/IP Ausgange produzieren

Hinweis: Die Screenshots zeigen PROFINET, aber die Verfahren fiir EtherNet/IP sind genau
dieselben, es sei denn, es ist ausdriicklich vermerkt.
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PROFINET Ausgénge

~ Werkzeuge

Alle 10
¥ Akquisition
Qg Flache Lokalisieren
B 3 Helligkeit Erkennen

ﬁa} Logik

~ PROFINET Ausgange

Bool schreiben
Byte schreiben
Int32 schreiben
Float schreiben

String schreiben
v Logische Operatoren
v Arithmetik
v Text
v Liste
v Kommentar

~ Steckplatze

1 Steuerung
2 @ Status
3 olfTf2 2l 4|f5|le 7]lel|fe|fo] )=

16 1811 19(|20|| 21 (|22 23|[24][25][28]|27 || 28]]29(|30

17
+ EEEE

=
[=][=]

Abb. 27: Das Kontextmenii im Bereich PROFINET Ausgénge.

PROFINET oder EtherNet/IP-Ausginge konnen definiert werden, indem Sie im linken Menii
Bool schreiben, Byte schreiben, Int32 schreiben, Float schreiben oder String schreiben
auswihlen oder mit der rechten Maustaste in die Zeichenfldche klicken um eine Auswahl zu

treffen.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewihlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die noch logisch kombiniert werden konnen, um die gewiinschten
Ausgaben zu erstellen. Hier ist ein Beispiel:
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SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status

Steckplatz3 3 32 Bytes Fingang

. . 1 ]
P Flache Lokalisieren . we| bool . we| 4 4Bytes Fingang
+
| l Adresse 0 - 5 32 Bytes Ausgang
Bit/ 0 - 6 4 Bytes Ausgang

Abb. 28: Ein Werkzeug Knoten fiir PROFINET.
Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder

NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.

SPS
" - 1 & 1
Og Fliche Lokalisieren . we & Und C Steckplatze/Module
[ + |
P 1 Steuerung
/ -~
//’/ + = 2 Status
- //
8% Helligkeit Erkennen ol Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
+ 4

l | s bool . e 4 4Bytes Eingang

Adresse C 5 32 Bytes Ausgang

Bit 0 : 6 4 Bytes Ausgang

+ -

Abb. 29: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

PROFINET oder EtherNet/IP kann neben logischen Werten auch numerische Werte oder Texte
tibertragen.

Mit den PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangsknoten (Bool schreiben, Byte schreiben, Int32
schreiben, Float schreiben, String schreiben) konnen sie bestimmen, an welche Adresse in-
nerhalb eines Moduls die Werte geschrieben werden.

Wert, 0 bool Steckplatz
Adresse 0 O |

Bit 0

Abb. 30: Ein boolescher Ausgang.
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Die Grofe eines booleschen Ausgangs betrigt 1 Byte (Sie konnen jedoch bis zu 8 in einem Byte
zuweisen).

Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Bit gibt das Bit an, das adressiert wird, wobei 0 das Bit ganz rechts und 7 das Bit ganz links im
Byte ist.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

Wert 0 byte Steckplatz
|

2 K2

Adresse 0

Abb. 31: Ein Byte Ausgang.

Wert ist der Wert, der libertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.
Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

int32

Wert 0 Steckplatz

<> K>

Adresse |

<

Byte-Reihenfolge Rig

Abb. 32: Ein ganzzahliger Ausgang.

Die GroB3e eines ganzzahligen Ausgangs betrigt 4 Byte.
Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-Ganzzahl
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

float

Wert 0 Steckplatz

<KD

Adresse 0 |

L4

Byte-Reihenfolge Big

Abb. 33: Ein FlieBkomma Ausgang.

Die GroBe eines FlieBkomma Ausgangs betragt 4 Byte.
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Wert ist der Wert, der libertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-
FlieBkommazahl besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h.
an niedrigeren Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst
gespeichert werden.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

string

Wert Steckplatz

Adresse
Typ| string ¥ !
Lénge 5

Byte-Reihenfolge Big v

Abb. 34: Ein Text Ausgang.

Die GroBe eines Text Ausgangs betridgt (2 + n) * s, wobei n die maximale Anzahl von Zeichen
ist und s = 1 (fiir einen Ansi STRING) oder s = 2 (fiir einen Unicode-WSTRING). Das erste
Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die maximale Anzahl von Zeichen, welche die Zeichenfol-
ge enthalten kann. Das zweite Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die tatsdchliche Anzahl der
Zeichen, wekche die Zeichenfolge enthailt.

Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.

Typ gibt an, ob die Zeichenfolge Ansi (STRING) oder Unicode (WSTRING) ist. Bei EtherNet/IP
entfillt dieser Input, da EtherNet/IP nur Ansi Texte unterstiitzt.

Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Linge gibt die Anzahl der Zeichen in der Zeichenfolge an. Eine Linge von 1 gibt ein einzelnes
Zeichen an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der zwei Bytes an, aus denen ein Unicode Zeichen
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden. Bei EtherNet/IP entfillt dieser Input, da er nur fiir Unicode Texte relevant ist.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplétzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET-Setup oder dem EtherNet/IP-Setup auf der SPS iiberein-
stimmen, um die Kommunikation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen.
Der SPS Knoten wird sowohl im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb
des SPS Knotens werden die Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS
aus gesehen verwendet. Ein SPS Ausgang wird von der SPS iiber PROFINET oder EtherNet/IP
zum CS-60/ID-600 iibertragen, wo er als Eingang angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom
CS-60/ID-600 iiber PROFINET oder EtherNet/IP zur SPS iibertragen, auf dem CS-60/ID-600
wird dies als Ausgang gesehen.
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SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status

Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
Steckplatz4 4 4 Bytes Fingang
5 32 Bytes Ausgang

6 4 Bytes Ausgang

+

ADbD. 35: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.

Beiespielhaft sind hier sechs Module ausgewihlt.

Unter der Uberschrift Steckpliitze werden die Module grafisch angezeigt. AuBerdem werden
die verwendeten Regionen innerhalb der Module angezeigt.

~ Steckplatze

1 E Steuerung

2 Status
3

[Ua]
(L%]
(W]
.

E? 81 9|f10]M 12
17 18119 20 23|(241|25]| 261/ 27| 2

oo

Abb. 36: Ein String mit 20 Zeichen im Modul 3 an Adresse 0.
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2.4.3 TCP/IP Variablen Ausgange produzieren

TCP/IP Variablen Ausgange

~ Werkzeuge

Alle 1O
> Akquisition
C*g Flache Lokalisieren

¥ Helligkeit Erkennen

Logik

v Ausgang

v Logische Operatoren
v Arithmetik

v Text

v Liste

v Kommentar
Abb. 37: Das Kontextmenii im Bereich TCP/IP Variablen Ausginge.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewahlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die mit dem TCP/IP Outputs Knoten verbunden werden kdnnen.
Hier ist ein Beispiel:

- Helligkeit Erkennen Resultat: 1

Variablen
Mittel 2323 e | Brightness

Abb. 38: Ein Werkzeug Knoten fiir TCP/IP.

TCP/IP-Ausginge miissen definiert werden, indem Sie sie im Kontextmenii links auswihlen
oder mit der rechten Maustaste in den Canvas klicken und Write Bool, Write Byte, Write
Int32, Float schreiben oder String schreiben auswihlen.
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Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder
NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.

- Helligkeit Erkennen ot o) & Und vj1
| * |
- —pe
//
e + 1~
% Flache Lokalisieren .
| + |
/ Variablen
%] 10

Abb. 39: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

TCP/IP Kommando Variablen konnen neben logischen Werten auch numerische Werte oder
Texte tibertragen.
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KAPITEL 3

Machine Vision Methoden

3.1 Mustererkennung

nVision-i stellt drei verschiedene Vefahren zur Mustererkennung bereit: Korrelation, Geome-
trisch und Keypoint. Sie eignen sich fiir unterschiedliche Szenarien der Erkennung von zwei-
dimensionalen Mustern unter einer senkrechten Kamera-Ansicht. Im ersten Schritt wird eine
Vorlage bzw. ein Muster trainiert. Dabei ist darauf zu achten, dass sowohl die Vorlage als auch
das Bild so belichtet werden, dass relevante Pixelbereiche nicht gesittigt sind (entweder tief-
schwarz oder hell-wei3). AuBerdem sollte die Vorlage so gewihlt sein, dass gentigend Struktur
vorkommt, wie Grauwertverldufe, Kanten und Ecken.

Das Korrelations-Verfahren basiert auf Grauwerten. Dabei wird die normalisierte Kreuz-
Korrelation zwischen einer Vorlage und einem Bildbereich im Suchbild berechnet. Das Ver-
fahren kann lineare Variationen in der Helligkeit bis zu einem gewissen Grad kompensieren.
Es ist rotations-invariant, d.h. die Vorlage kann unter verschiedenen Drehlagen im Suchbild er-
kannt werden. Das Korrelations-Verfahren ist speicher-intensiv, und birgt das Risiko von Out-
Of-Memory Fehlern, die zu Fehlverhalten fiihren, wenn die Vorlagen bzw. die zulissige Rotati-
on zu grof} gewihlt werden. Aulerdem ist das Verfahren rechenintensiv und sollte nur gewahlt
werden, wenn andere Verfahren nicht zum gewiinschten Erfolg fiihren.

Das geometrische Verfahren basiert auf Helligkeits-Gradienten. Das Verfahren kann Verde-
ckungen kompensieren, und kommt mit Storungen im Hintergrund relativ gut zurecht. Das Ver-
fahren ist rotations-invariant, d.h. die Vorlage kann unter verschiedenen Drehlagen im Suchbild
erkannt werden. Das geometrische Verfahren ist speicher-intensiv, und birgt das Risiko von
Out-Of-Memory Fehlern, die zu Fehlverhalten fiihren, wenn die Vorlagen bzw. die zuldssige
Rotation zu grof8 gewihlt werden. Auflerdem ist das Verfahren rechenintensiv und sollte nur
gewihlt werden, wenn andere Verfahren nicht zum gewiinschten Erfolg fiihren.

Das Keypoint-Verfahren detektiert wenige Schliissel-Punkte in der Vorlage und dem Bildbe-
reich, und beniitzt die Korrespondenz dieser Punkte zur Lage-Bestimmung. Bei der Wahl der
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Vorlage ist darauf zu achten, dass die Anzahl der gefundenen Schliissel-Punkte ausreichend ist,
und dass sie moglichst iiber die ganze Vorlage verteilt vorkommen. Neben der Rotationsinvari-
anz ist die Keypoint-Methode auch invariant gegeniiber kleinen Gro3endnderungen.

Die Erkennung der Muster in den Randbereichen des Suchbildes wird durch zwei Effekte er-
schwert:

* die Vignettierung der Optik sorgt dafiir, dass die Helligkeit in den Ecken abfillt.

* die Verzeichnung der Optik sorgt fiir eine geometrische Verzerrung, die zum Rand hin
stiarker wird.

Beide Effekte erschweren die Mustererkennung in den Randbereichen des Bildes. Die Leistung
der Mustererkennung kann verbessert werden, wenn diese Effekte kompensiert werden.

3.2 Korrektur der Schattierung

Die Shading Korrektur kompensiert den Helligkeitsabfall in einem aufgenommenen Bild zum
Rand hin (auch Vignettierung genannt). Die Abschattung zum Rand hin ist ein optischer Effekt,
der mit den verwendeten Objektiven variiert, und auch durch die Beleuchtung hervorgerufen
bzw. verstirkt wird. Eine Voraussetzung fiir eine optimale Shading Korrektur ist die orthogonale
Betrachtung einer Szene (die Kamera muss unter einem rechten Winkel auf die Szene blicken).

Abb. 1: Schattierung durch Randabschattung.

Die Kalibrierung sollte bei jedem Objektivwechsel bzw. bei einem Wechsel der Beleuchtung
neu durchgefiihrt werden.

Fiir die Kalibrierung sollte ein moglichst gleichformig helles Bild aufgenommen, wobei dar-
auf zu achten ist, dass die Intensitaten weder zu dunkel noch zu hell sind. Das kann mit der
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Histogrammdarstellung bzw. mit den Funktionen Unterbelichtung hervorheben und Uberbe-
lichtung hervorheben aus dem Bereich Visualisierung erfolgen.

Wenn das Korrekturbild sowie die Parameter zur Belichtung und Beleuchtung korrekt eingestellt
sind, kann mit der Taste Korrigieren die Korrektur berechnet werden.

Nach der erfolgten Berechnung kann die Korrektur mit Korrektur speichern gespeichert wer-
den, damit sie in Jobs angewandt werden kann, bzw. durch die Taste Reset wieder geloscht
werden.

Abb. 2: Korrigierte Randabschattung.

Wenn ein Sensor kalibriert wurde, kann die Shading Korrektur im Akquisition Werkzeug eines
Jobs jeweils angewdhlt oder abgewidhlt werden. Die Korrektur eines Bildes kostet Zeit, wes-
wegen die Zeit fiir die Akquisition sich erhohen wird, falls die Shading Korrektur angewahlt
wird. Eine Shading Korrektur verbessert die Leistung nachfolgender Tools, weil Blob-Analyse,
Detektion von Kanten und Erkennung von Mustern auch am Bildrand gleichférmige Hellig-
keitsbedingungen vorfinden.

3.3 Korrektur der geometrischen Verzerrung

Die Verzeichnungs-Korrektur kompensiert optische Verzerrungen, die durch verschiedene Ob-
jektive in verschiedenem Grad zum Rand hin verstirkt vorkommen. Eine Voraussetzung fiir
eine optimale Verzerrungs-Korrektur ist die orthogonale Betrachtung einer Szene (die Kamera
muss unter einem rechten Winkel auf die Szene blicken). Ein zweiter Effekt der Verzerrungs-
Korrektur ist die Bestimmung der intrinsischen und extrinsischen Kamera-Parameter, insoweit
sie fiir eine kalibrierte Messung einer orthogonalen Messebene notig sind.

Die Kalibrierung muss bei jedem Objektivwechsel bzw. bei einem Wechsel der Mess-Ebene
neu durchgefiihrt werden..
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Fiir die Kalibrierung muss ein Bild eines punktformigen Kalbrier-Targets moglichst bildfeld-
fiillend aufgenommen werden, und die Punktabstinde eingegeben werden. Solche Targets sind
kauflich zu erwerben, bzw. sie konnen fiir weniger genaue Anforderungen auch selbst mit ei-
nem Drucker ausgedruckt werden. Im Verzeichnis Docs der nVision-i Installation liegt eine PDF
Datei zum Ausdrucken fiir verschiedene Bildfeldgrossen.

50 x 33 2mm

Abb. 3: Eine Vorlage fiir die Verzeichnungs-Korrektur und die geometrische Kalibrierung.

Das Kalibrierungs-Target muss in der Messebene angebracht werden (nur in dieser Mess-Ebene
sind die Messwerte giiltig). Bei den verwendeten endozentrischen Objektiven werden weiter ent-
fernte Bildteile kleiner und niher liegende Bildteile groer abgebildet, d.h. die auch die MeBwer-
te werden entsprechend kleiner bzw. grofler. Richtige MeBwerte werden nur in der Messebene
ermittelt.

Der Schwellenwert fiir die Detektion des Kalibrations-Targets kann automatisch bestimmt
oder iiber einen Schieberegler eingestellt werden. Ziel ist die optimale Bestimmung der Punkte
des Kalibriertargets.

Abb. 4: Bild eines Targets fiir die geometrische Kalibrierung.

Der Abstand ist die Distanz zwischen zwei Punkten des Targets (von Mittelpunkt zu Mittel-
punkt). Dieser Wert muss mit dem tatsdchlichen Abstand der Punkte auf dem Target liberein-
stimmen, damit richtig kalibriert werden kann.
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Die Region im Bild sollte dazu verwendet werden, die relevanten Punkte des Kalibrierungs-
Targets einzugrenzen.

Zur korrekten Einstellung kann das Raster angewihlt werden, um die Rasterlinien zwischen
den Punkten des Targets anzuzeigen.

Abb. 5: Target mit Rasterlinien.

Wenn das Korrekturbild sowie die Parameter zur Belichtung und Beleuchtung korrekt eingestellt
sind, kann mit der Taste Korrigieren die Korrektur berechnet werden.

Die Kalibrierungsfehler konnen angezeigt werden, um die Qualitdt der Kalibrierung zu beur-
teilen.
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Abb. 6: Target mit Anzeige der Kalibrierungsfehler.

Wenn ein Sensor kalibriert wurde, kann die Entzerrung im Akquisition Werkzeug eines Jobs
jeweils angewdhlt oder abgewihlt werden. Die Korrektur eines Bildes kostet Zeit, weswegen die
Zeit fiir die Akqusition sich erhohen wird, falls die Verzeichnungs-Korrektur angewéhlt wird.
Eine Entzerrung verbessert die Leistung nachfolgender Tools, weil Blob-Analyse, Detektion von
Kanten und Erkennung von Mustern auch am Bildrand gleichformige Geometrie vorfinden.

3.4 Blob Analyse

Eine Gruppe von raumlich zusammenhéngenden Pixeln wird allgemein als Blob bezeichnet.

Bei der Blob-Analyse wird ein Satz von zusammenhéngenden Pixeln verwendet, die in der Regel
durch die Abbildung realer Objekte erzeugt werden, und aus dieser Pixelmenge werden Werte
oder Merkmale wie z. B. ihre Fliche, ihre Position usw. berechnet.

Oft werden BLOBs durch einen Segmentierungsprozess erzeugt, und eine der einfachsten Seg-
mentierungsmethoden ist die bindre Schwellenwertbildung: Jedes Pixel mit einem Wert unter-
halb des Schwellenwerts ist Teil des Hintergrunds und jedes andere Pixel ist Teil eines Blob. Zu
welchem Blob das Pixel gehort, wird durch eine Konnektivitdtsanalyse bestimmt, die manchmal
als Labelling oder Analyse der verbundenen Komponenten genannt wird.

Hier ist eine Liste der Merkmale, die berechnet werden konnen:
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Merkmal Beschreibung

Flache Die Fliache als Anzahl von Pixeln.

Winkel Der Winkel der Fliche.

Schwerpunkt Der Schwerpunkt.

Oberseite Die oberste Zeilenposition (einschlielich).
Rechte Seite Die Position der Spalte ganz rechts (exklusiv).
Unterseite Die Position der untersten Zeile (exklusiv).
Linke Seite Die Position der Spalte ganz links (einschlielich).
Geom. Mitte Der geometrisch Mittelpunkt.

Hohe Die Hohe (achsparallel).

Breite Die Breite (achsenparallel).

Umfang Der Umfang.

Flache der Locher  Die Flache der Locher als Anzahl von Pixeln.

Konvexe Flache
Konvexer Umfang

Die Fliche der konvexen Hiille.
Der Umfang der konvexen Hiille.

Faserlidnge Ein LangenmaB fiir faserartige Objekte.
Faserbreite Ein Dickenmal fiir faserdhnliche Objekte.
Seitenverhaltnis Verhiltnis von Breite zu Hohe.
Zirkularitét Die Zirkularitat.

Kompaktheit Die Kompaktheit.

Konvexitat Die Konvexitit.

Anzahl der Locher Die Anzahl der Locher in der Region.
Perforation Die Perforation.

Rauheit Die Rauheit.

Rundheit Die Rundheit.

Sphaérizitat Die Spharizitat.

Die Merkmale der Blob Analyse konnen in den Werkzeugen Fliache Lokalisieren, Flachenpixel
Erkennen und Flachen Zihlen angewandt werden.

3.4.1 Flache

Die Fliche einer Region ist ein ganzzahliger Wert und gibt die Anzahl der Pixel des Objekts an.
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Abb. 7: Die Flidche eines Objekts.

3.4.2 Winkel

Der Winkel einer Flidche ist der Winkel der dquivalenten Ellipse der Fliche.
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Abb. 8: Der Winkel eines Objekts.

3.4.3 Schwerpunkt

Berechnet den Objektschwerpunkt.
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Abb. 9: Der Schwerpunkt eines Objekts.

3.4.4 Oberseite

Dadurch wird die minimale y-Koordinate (einschlielich) der Region berechnet.
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Abb. 10: Die minimale vertikale Korrdinate.

3.4.5 Rechte Seite

Dies berechnet die maximale x-Koordinate (exklusiv) der Region.
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Abb. 11: Die maximale horizontale Korrdinate.

3.4.6 Unterseite

Berechnet die maximale y-Koordinate (exklusiv) der Region.

56 Kapitel 3. Machine Vision Methoden



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Abb. 12: Die maximale vertikale Korrdinate.

3.4.7 Linke Seite

Dies berechnet die minimale x-Koordinate (einschlieBlich) der Region.
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Abb. 13: Die minimale horizontale Korrdinate.

3.4.8 Geometrische Mitte

Berechnet die Mitte des umschlielenden Rechtecks.
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Abb. 14: Die geometrische Mitte.

3.4.9 Hohe

Dadurch wird die achsparallele Hohe des Bereichs berechnet.
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Abb. 15: Die Hohe eines Objekts.

3.4.10 Breite

Dadurch wird die achsparallele Breite des Bereichs berechnet.
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Abb. 16: Die Breite eines Objekts.

3.4.11 Umfang

Der Umfang einer Region gibt die Lange des Objektumrisses an.
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Abb. 17: Der Umfang eines Objekts.

Bei manchen Objekten, je nach Rauschen in der Bildaufnahme, kann sich ein hoher Umfang
ergeben, wenn die Umrillinie zerkliiftet ist. Mit dem Parameter Toleranz kann dieser Umrif3
entsprechend geglittet werden, sodass sich ein realistischerer Umfang ergibt.

3.4.12 Flache der Locher

Berechnet die Gesamtfliche der Locher in der Region.
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Abb. 18: Die Fliche der Locher in einem Objekt.

3.4.13 Konvexe Flache

Berechnet die Fliche, die von der konvexen Hiille eingeschlossen wird.

Die konvexe Fliche ist immer gleich groB oder groBer als die Fldache der urspriinglichen Region.
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Abb. 19: Die konvexe Fliche eines Objekts.

3.4.14 Konvexer Umfang

Dadurch wird der Umfang des konvexen Hiillenpolygons berechnet.
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Abb. 20: Der konvexe Umfang eines Objekts.

3.4.15 Faserlange
Dies berechnet eine Naherung einer Faserldnge. Diese Messung gilt nur fiir lingliche Objekte.
Die Faserldnge wird angenihert als der halbe Umfang.

Bei manchen Objekten, je nach Rauschen in der Bildaufnahme, kann sich ein hoher Umfang
ergeben, wenn die Umrillinie zerkliiftet ist. Mit dem Parameter Toleranz kann dieser Umrif3
entsprechend geglittet werden, sodass sich ein realistischerer Umfang ergibt.

3.4.16 Faserbreite

Dies berechnet eine Naherung einer Faserbreite. Die Faserbreite ist angendhert als das Doppelte
des Maximalwerts der Abstandstransformation.
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3.4.17 Seitenverhaltnis

Dies berechnet das Verhiltnis von Breite zu Hohe nach der folgenden Formel:

wobei w die Breite und h die Hohe ist.

3.4.18 Zirkularitat

Hier wird die Kreisformigkeit der Region berechnet. Die Zirkularitit ist definiert als der Quo-
tient aus des Umfangs eines Kreises mit der gleichen Flache wie das Objekt und dem Umfang
des Objekts. Die Kreisformigkeit ¢ wird nach der folgenden Formel berechnet:

B 2 /am

p

C

wobei a die Fliche und p der Umfang ist.

3.4.19 Kompaktheit

Hier wird die Kompaktheit der Region berechnet.

Die Kompaktheit ¢ wird nach der folgenden Formel berechnet:

wobei a die Fliche und p der Umfang ist.

3.4.20 Konvexitat

Dies berechnet die Konvexitit der Region.

Die Konvexitit ¢ errechnet sich nach dieser Formel:

c=—
Qe

wobei a die Flache und «a. die konvexe Fliche ist.

Die Konvexitit ist 1 fiir einen Bereich, der bereits konvex ist. Aie ist kleiner als 1 fiir nicht
konvexe Bereiche. Die Konvexitit ist skaleninvariant.
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3.4.21 Anzahl der Locher

Dadurch wird die Anzahl der Locher der Region berechnet.

3.4.22 Perforation

Dadurch wird die Perforation der Region berechnet.

Die Perforation p errechnet sich nach dieser Formel:
Qp,
p=—
a

wobei a die Flache und a;, die Fldche der Locher ist.

Die Perforation ist Null fiir einen Bereich, der keine Locher hat, und nimmt zu je mehr Locher
die Region hat. Die Perforation ist mafstabsinvariant.

3.4.23 Rauheit

Dies berechnet die Rauheit der Region. Die Rauheit ist definiert als der Quotient aus der Umfang
des Objekts und der Umfang der konvexen Hiille. Die Rauheit ist berechnet nach folgender
Formel:

D
r = —
Pc

wobei p der Umfang und p. der Umfang der konvexen Hiille ist.

3.4.24 Rundheit

Dies berechnet die Rundheit der Region. Die Rundheit ist als Quotient von definiert die Flache
des Objekts und die Flache des minimalen Begrenzungskreises. Die Rundheit ist berechnet nach
folgender Formel:

a
r=—
Qe

wobei *a die Flache und a. die Fliche des minimalen Begrenzungskreises ist.

3.4.25 Spharizitat

Dadurch wird die Sphirizitit der Region berechnet. Die Sphérizitit ist definiert als der Quotient
von der Durchmesser eines Kreises mit der gleichen Flache wie das Objekt und der maximale
Fert-Durchmesser des Objekts. Die Sphirizitit wird nach folgender Formel berechnet:

25 V5
§= ——
fmax

wobei a die Fliche und * f,,,,, der maximale Feret-Durchmesser ist.
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3.5 Strichcode-Dekodierung

Der Strichcode Dekoder unterstiitzt die wichtigen linearen und zwei-dimensionalen Symbolo-
gien.

Folgende Symbologien werden unterstiitzt:

3.5.1 Linear

Code 39 Code 93 Code 128 Codabar GS1 Databar RSS 14 GS1 Databar RSS 14 Stacked GS1
Databar RSS Limited GS1 Databar RSS Expanded GS1 Databar RSS Expanded Stacked Phar-
macode UPC A UPC E EAN 8 EAN 13 Code 20f5 Interleaved Code 20f5 Matrix Code 20f5
Straight Code 20f5 HongKong Code 20f5 NEC Code 20f5 IATA

3.5.2 Zwei-dimensional

Aztec Data Matrix Dotcode PDF 417 PDF 417 Micro QR 2005 QR 2005 Micro QR Model 1

3.5.3 Dekoder Merkmale

Der Dekoder wird in drei verschiedenen Werkzeugen verwendet: Barcode Lokalisieren, Bar-
code Erkennen und Barcodes Zihlen. Die drei Werkzeuge sind in groen Teilen dhnlich, un-
terscheiden sich aber im Detail:

Barcode Lokalisieren kann einen Code einer einzelnen Symbologie detektieren und liefert sein
Lage zum Zweck der Nachfiihrung nachgelagerter Werkzeuge. Alle Parameter der Symbologie
konnen detailliert eingestellt werden.

Barcode Erkennen kann einen Code einer einzelnen Symbologie detektieren. Alle Parameter
der Symbologie konnen detailliert eingestellt werden.

Barcode Zihlen kann mehrere Codes verschiedener Symbologien detektieren. Dabei sind nicht
alle Parameter detailiiert einstellbar, sondern es werden Standard-Werte verwendet.

Der Dekoder kann die folgenden Merkmale berechnen:

Code

Der im Strichcode kodierte Inhalt.
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Symbologie

Die fiir den jeweiligen Code verwendete Symbologie.

Mitte (px)

Der Mittelpunkt des dekodierten Codes in Pixel-Koordinaten.

Im Logik-Wwerkzeug werden die Koordinaten einzeln als MitteX (px) bzw. MitteY (px) an-
gesprochen.

Mitte (mm)

Der Mittelpunkt des dekodierten Codes in mm. Dieser Wert ist nur verfiigbar, wenn eine Kali-
brierung durchgefiihrt und angewandt wurde.

Im Logik-Wwerkzeug werden die Koordinaten einzeln als MitteX (px) bzw. MitteY (px) an-
gesprochen.

Winkel

Der Winkel des Codes in Bezug auf die Lage der ROI.

GroBe

Die Breite und Hohe des Codes in Pixeln.

Im Logik-Werkzeug werden die Groflen einzeln als Breite und Hohe angesprochen.
ZellengroBe

Die Zellenanzahl in horizontaler und vertikaler Richtung (nur fiir 2D Symbologien).

Im Logik-Werzeug werden die Groen einzeln als ZellenBreite und ZellenHohe angesprochen.
Pixel pro Modul

Die Anzahl der Pixel pro Modul (nur fiir 2D Symbologien).
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Quality (UEC)

Ein Qualitidtsmal} auf Basis der ungenutzen Bits fiir Fehlerkorrektur (nur fiir 2D Symbologien).

3.5.4 Direkt-markierte Codes

Der Dekoder kann einfache direkt-markierte Codes dekodieren. Fiir besonders schwierige Mar-
kierungen gibt es ein optionales ID-Pro Modul mit zusitzlichen Dekodier-Optionen.

Die DPM Einstellungen haben nur bei Data Matrix und bei QR Codes eine Auswirkung.

3.5.5 Verifikation

Das optionale ID-Pro Modul ermoglicht auch die Verifizierung von Codes, angelehnt an die
Normen ISO/IEC 15415 bzw. ISO/IEC TR29158.
Verifikation ist nur fiir Data Matrix und fiir QR Codes definiert.

Der Dekoder kann die folgenden Merkmale detektieren:

Bewertung Beschreibung

Gesamtbewertung Die Gesamtnote ist die schlechteste aller anderen Noten.

Achsen-Ungleichheit Bewertet die ungleichméfige Skalierung des Codes.

Kontrast Bewertet den Unterschied zwischen den dunkelsten und hellsten
Modulen.

Musterfehler Beurteilt Fehler in L-Form, Taktmuster und Ruhezone.

Gitter-Ungleichheit Bewertet die Abweichung vom Raster.

Modulation Beurteilt lokale Kontrastabweichungen.

Referenz-Dekodierung  Der Referenz-Dekodierungsalgorithmus: 4 fiir Erfolg, andernfalls
0.

Reflexions-Abstand Bewertet, wie gut jedes Element korrekt unterscheidbar ist.

Ungenutzte Fehlerkor- Bewertet nicht verwendete Bits zur Fehlerkorrektur.
rektur

Die Grades sind ganze Zahlen von O (schlecht) bis 4 (gut). Alternativ werden auch Buchsta-
ben zur Bezeichnung verwendet: A =4, B=3,C=2,D =1 und F = 0, entsprechend dem
amerikanischen Notensystem.
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Referenz

4.1 Grafische Oberflache

4.1.1 Ribbon

Der Ribbon zeigt die Kommandos zur Bedienung von nVision-i.

m di-soric nVision-i 2041164 -

o X
N - di-soric

Srt betsch - TR ?

Abb. 1: Der nVision-i Ribbon

Auf der rechten Seite des Ribbon, unter dem di-soric Logo, sind drei Tasten und die Sprach-
auswabhl.

Sprache

Sprache auswihlen.

ﬂ Theme

Umschalten des Themes zwischen Weif3, Hell und Dunkel.

? Hilfe : F1

Anzeigen und Verbergen des Hilfe-Fensters.
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Start

Wenn nVision-i mit einem Gerit verbunden ist und ein Job zum Editieren geoffnet ist, zeigt der
Home Tab die verfiigbaren Kommandos:

n] drsori Vson-12120 oox
e ::; dli-soric
Jol Name: o ?

b Slot: newjob o ety g
Q i % (B oo¢ 3 lim | ees  seg @ ey o N

O A Q QR %Ry M W oW % P o X Ok N B [

g | |Oberstevem | Fr Finmal Fin- Aus- Zoom Fiiche Kante Form Barcode | Helligkeit Kontrast i Flichen Kanten Formen Barcodes | Winkel Kreis Distanz Punktzu  Punkt Job

Abb. 2: Der Ribbon fiir einen CS-60

Die verfiigharen Kommandos sind unterschiedlich fiir verschiedene Produktlinien. Wenn ein
Job auf einem CS-60 editiert wird, sind alle Kommandos verfiigbar. Wenn ein Job auf einem
ID-600 editiert wird, sind nur die Kommandos fiir Barcodes verfiigbar.

€** Job SchlieBen

Zuriick zur Startseite.

B Job Speichern

Job dauerhaft speichern.

B Bild Speichern : Strg-S
Bild speichern.

il

1] Werkzeug loschen : Del
Das gewihlte Werkzeug entfernen.

Trigger

Y
4+ Ubersteuern

Triggerung kontrollieren.

B Freilaufend

Die Bildaufnahme kontinuierlich triggern.

E Trigger Once

Die Bildaufnahme einmal triggern.
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Zoom

G.‘lEin-Zoomen : Num-Plus

In das Bild einzoomen.

QAus-Zoomen : Num-Minus

Aus dem Bild auszoomen.

@lReset Zoom

Zoomfaktor zuriicksetzen.

Lokalisieren

Auf einem CS-60 sind alle Befehle in der Gruppe Lokalisieren verfiigbar. Auf einem ID-600
ist nur das Tool Barcode Lokalisieren verfiigbar.
% Fuiiche

Das Fliche Lokalisieren Werkzeug einfiigen.

|©

4 Kante

Das Kante Lokalisieren Werkzeug einfiigen.

{}; Form

Das Form Lokalisieren Werkzeug einfiigen.

||
L+ Barcode

Das Barcode Lokalisieren Werkzeug einfiigen.

Erkennen

Auf einem CS-60 sind alle Befehle in der Gruppe Erkennen verfiigbar. Auf einem ID-600 ist
nur das Tool Barcode Erkennen verfiigbar.

®° Helligkeit
Das Helligkeit Erkennen Werkzeug einfiigen.

O Kontrast

Das Kontrast Erkennen Werkzeug einfiigen.

*** Fliichen Pixel

Das Fliachenpixel Erkennen Werkzeug einfiigen.

4.1. Grafische Oberflache 73



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

</ Kanten Pixel
Das Kantenpixel Erkennen Werkzeug einfiigen.

1
[5* Barcode

Das Barcode Erkennen Werkzeug einfiigen.

Zahlen

Auf einem CS-60 sind alle Befehle in der Gruppe Zihlen verfiigbar. Auf einem ID-600 ist nur

das Tool Barcodes Zahlen verfiigbar.

1]2]1]
+%* Flichen

Das Flichen Zihlen Werkzeug einfiigen.

088
Kanten

Das Kanten Zihlen Werkzeug einfiigen.

0
& B Formen
Das Formen Zihlen Werkzeug einfiigen.

1]2]

3]
=+ Barcodes

Das Barcodes Ziahlen Werkzeug einfiigen.

Messen

Die Kommandos in der Gruppe Messen sind nur auf einem CS-60 verfiigbar.

:Z. Winkel

Das Winkel Messen Werkzeug einfiigen.

Q Kreis

Das Kreis Messen Werkzeug einfiigen.

'l |‘ Distanz

Das Distanz Messen Werkzeug einfiigen.

1'\'- Punkt zu Punkt

Das Punkt zu Punkt Messen Werkzeug einfiigen.

¥ Punkt zu Linie
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Das Punkt zu Linie Messen Werkzeug einfiigen.

Statistik

bl Test Job

Provides statistics about a job.

4.1.2 Statuzeile

Die Statuszeile zeigt Informationen iiber den Sensor und einen Job.
e 192.168.178.63 Sensor Name: PS-10383 Teilenummer: 213363 Koordinaten: (1445, 226) | Farbe: 100% — + nvlslon-i

Abb. 3: Die Statuszeile

Auf der linken Seite der Statuszeige werden die IP Adresse und der Name des Sensors, sowie
der Name und der Slot des Jobs angezeigt.

In der Mitte der Statuszeile wird die Position des Mauszeigers in Pixeln und der Pixelwert unter
dem Mauszeiger sowie seine Graustufe angezeigt.

Mit dem Schieberegler auf der rechten Seite der Statuszeile kann die Applikation gezoomt wer-
den. Zoomen Sie auf 50 %, um mehr zu sehen. Fiir die Nutzung von nVision-i auf Touch Geriten
konnen Sie bis auf 200 % zoomen.

4.1.3 Job Testen

Abb. 4: Das Icon des Kommandos Job Testen.

Mit Kommando Job Testen kann die Ausfiihrungszeit auf dem Sensor gemessen werden. Die
Ausfiihrungszeit bei verbundenem nVision-i ist aufgrund des Kommunikations-Overheads im-
mer etwas hoher als bei einem freilaufenden Sensor.
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Einstellungen

Job Testen

Einstellungen

(Neu) starten

Frei Laufend

Abb. 5: Die Einstellungen des Kommandos Job Testen.

Der (Neu) starten Button startet die Datensammlung fiir die rechts angezeigte Statistik. So
lange diese aktiv ist, wird jedes gepriifte Bild in die Statistik aufgenommen und angezeigt.

Als Standardeinstellung ist die Option Frei Laufend aktiviert. In diesem Zustand werden die
eingestellten Trigger ignoriert und eine neue Bildaufnahme wird automatisch gestartet nachdem
ein Bild ausgewehrtet wurde. Wird diese Option deaktiviert wird der Job mit den gegebenen
Triggereinstellungen getestet. Je nach Einstellung erfolgt eine neue Auswertung in diesem Fall
nach Eingang eines digitalen oder PROFINET Triggers.

Statistik
Gepriift Bestanden Fehlgeschlagen
E 105 ‘ { @ 105 ® 0
Zyklus Rate
@384 ms | Schlechteste 40.3 ms @261 /s | Schlechteste 24.8 /s
(Werkzeug @ Zyklus (ms) Bestanden Fehlgeschlagen
Akquisition 10.5 105 0
Flache Lokalisieren 9.2 105 0
Helligkeit Erkennen 3.2 105 0
Logik 0.4 105 0
|Datenverarbeitung 15 105 0

Abb. 6: Die Statistik des Kommandos Job Testen Werkzeugs.

Auf der rechten Seite wird die aktuelle Statistik angezeigt.

In der ersten Zeile wird die Anzahl bisher ausgewerteter Bilder angezeigt, als auch die Informa-
tion wie viele davon bei der Auswertung bestanden bzw. nicht bestanden haben.
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In der zweiten Zeile wird die durchschnittliche als auch langsamste Zeit ausgegeben, die fiir
die Inspektion der bisher gepriiften Bilder aufgewendet wurde. Die Zyklus-Zeit gibt dabei die
absolute Dauer in Millisekunden an. Die Rate gibt hingegen an, wie viele Inspektionen pro
Sekunde ausgefiihrt werden konnen.

In der dritten Spalte werden die aktuell aktiven Werkzeuge separat aufgelistet. Hier wird pro
Werkzeug eine durchschnittliche Zykluszeit als auch die absolute Anzahl an bestandenen, bzw.
nicht bestandenen Inspektionen gelistet.

Mit dem Button in der vierten Spalte kann das Job Testen Werkzeug geschlossen werden. Die
gesammelte Statistik wird nach dem Schlieen zuriickgesetzt und kann nicht erneut angezeigt
werden.

4.2 Korrektur-Werkzeuge

4.2.1 Schattierung

Die Shading Korrektur kompensiert den Helligkeitsabfall in einem aufgenommenen Bild zum
Rand hin (auch Vignettierung genannt). Die Abschattung zum Rand hin ist ein optischer Effekt,
der mit den verwendeten Objektiven variiert, und auch durch die Beleuchtung hervorgerufen
bzw. verstiarkt wird. Eine Voraussetzung fiir eine optimale Shading Korrektur ist die orthogonale
Betrachtung einer Szene (die Kamera muss unter einem rechten Winkel auf die Szene blicken).

Abb. 7: Schattierung durch Randabschattung.

Die Kalibrierung sollte bei jedem Objektivwechsel bzw. bei einem Wechsel der Beleuchtung
neu durchgefiihrt werden.

Fiir die Kalibrierung sollte ein moglichst gleichformig helles Bild aufgenommen, wobei dar-
auf zu achten ist, dass die Intensitaten weder zu dunkel noch zu hell sind. Das kann mit der
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Histogrammdarstellung bzw. mit den Funktionen Unterbelichtung hervorheben und Uberbe-
lichtung hervorheben aus dem Bereich Visualisierung erfolgen.

Wenn das Korrekturbild sowie die Parameter zur Belichtung und Beleuchtung korrekt eingestellt
sind, kann mit der Taste Korrigieren die Korrektur berechnet werden.

Abb. 8: Korrigierte Randabschattung.

Nach der erfolgten Berechnung kann die Korrektur mit Korrektur speichern gespeichert wer-
den, damit sie in Jobs angewandt werden kann, bzw. durch die Taste Reset wieder geloscht
werden.

Parameter

Das Histogramm zeigt die Grauwertverteilung der erfassten Bilder an.

Belichtungszeit steuert die Belichtungsdauer eines einzelnen Bilds, beginnend bei 25 ps und
bis zu 2000 ps. Bei deaktiviertem internen Blitz (unter Blitzeinstellungen, Intern) kann die
Belichtungszeit bis zu einem Maximum von 500000 ps gewihlt werden. Die Belichtungszeit
beeinflusst die Helligkeit des aufgenommenen Bildes.

Verstarkung steuert die Verstirkung zwischen 1 (keine Verstiarkung) und 16. Die Verstirkung
wirkt linear auf die Helligkeit, d.h. ein mit der Verstarkung 2 aufgenommenes Bild hat doppelt
so hohe Intensitdtswerte, wie ein ohne Verstirkung aufgenommenes Bild.
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Blitzeinstellungen

Der CS-60/ID-600 Vision Sensor verfiigt liber eine integrierte Beleuchtung. Wenn Intern auf
An eingestellt ist, beleuchten vier Hochleistungs-LED die Szene. Die Beleuchtung wird mit
der Bildaufnahme synchronisiert. Wenn Intern auf Aus eingestellt ist, sind die eingebauten
LEDs aus und beleuchten die Szene nicht, beispielsweise wenn externe Beleuchtung verwendete
wird. Die Farbe kann auf WeiBl oder Rot eingestellt werden, um die jeweilige LED-Farbe zu
verwenden.

Zusitzlich zum internen Blitz kann unter Extern auch ein digitaler Ausgang ausgewihlt werden
um eine externe Beleuchtung anzusteuern. Zur Auswabhl stehen alle Digitalen Ausgédnge, welche
im Logik Werkzeug unter Digitale Ausginge nicht verwendet werden (deren Eingang Wert
nicht verbunden sind). Umgekehrt konnen Digitale Ausginge, welche als externer Blitz gewihlt
wurden, im Logik Werkzeug nicht linger verwendet werden.

Einstellungen

Mit Gliattung kann eine Bildglédttung zwischen Scharf und Unscharf gewihlt werden, als Vor-
verarbeitungsschritt fiir die Berechnung der Shading Korrektur.

Visualisierung

Korrigiertes Bild zeigt ein in der Helligkeit korrigiertes Bild an.
Original Bild zeigt das urspriingliche, nicht korrigierte Bild an.
Uberbelichtung hervorheben zeigt iiberbelichtete Bildteile in gelber Farbe an.

Unterbelichtung hervorheben zeigt unterbelichtete Bildteile in blauer Farbe an.

4.2.2 Verzerrungs-Korrektur

Die Verzeichnungs-Korrektur kompensiert optische Verzerrungen, die durch verschiedene Ob-
jektive in verschiedenem Grad zum Rand hin verstirkt vorkommen. Eine Voraussetzung fiir
eine optimale Verzerrungs-Korrektur ist die orthogonale Betrachtung einer Szene (die Kamera
muss unter einem rechten Winkel auf die Szene blicken). Ein zweiter Effekt der Verzerrungs-
Korrektur ist die Bestimmung der intrinsischen und extrinsischen Kamera-Parameter, insoweit
sie fiir eine kalibrierte Messung einer orthogonalen Messebene notig sind.

Die Kalibrierung muss bei jedem Objektivwechsel bzw. bei einem Wechsel der Mess-Ebene
neu durchgefiihrt werden.

Fiir die Kalibrierung muss ein Bild eines punktformigen Kalbrier-Targets moglichst bildfeld-
fiillend aufgenommen werden, und die Punktabstinde eingegeben werden. Solche Targets sind
kauflich zu erwerben, bzw. sie konnen fiir weniger genaue Anforderungen auch selbst mit ei-
nem Drucker ausgedruckt werden. Im Verzeichnis Docs der nVision-i Installation liegt eine PDF
Datei zum Ausdrucken fiir verschiedene Bildfeldgrossen.
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IR NNEIENIINIIIIBIIRES

50 x 33 2mm

Abb. 9: Eine Vorlage fiir die Verzeichnungs-Korrektur und die geometrische Kalibrierung.

Das Kalibrierungs-Target muss in der Messebene angebracht werden (nur in dieser Mess-Ebene
sind die Messwerte giiltig). Bei den verwendeten endozentrischen Objektiven werden weiter ent-
fernte Bildteile kleiner und niher liegende Bildteile grofer abgebildet, d.h. die auch die MeBwer-
te werden entsprechend kleiner bzw. groer. Richtige MeBwerte werden nur in der Messebene
ermittelt.

Parameter

Das Histogramm zeigt die Grauwertverteilung der erfassten Bilder an.

Belichtungszeit steuert die Belichtungsdauer eines einzelnen Bilds, beginnend bei 25 ps und
bis zu 2000 ps. Bei deaktiviertem internen Blitz (unter Blitzeinstellungen, Intern) kann die
Belichtungszeit bis zu einem Maximum von 500000 ps gewihlt werden. Die Belichtungszeit
beeinflusst die Helligkeit des aufgenommenen Bildes.

Verstiarkung steuert die Verstarkung zwischen 1 (keine Verstirkung) und 16. Die Verstiarkung
wirkt linear auf die Helligkeit, d.h. ein mit der Verstdarkung 2 aufgenommenes Bild hat doppelt
so hohe Intensitdtswerte, wie ein ohne Verstirkung aufgenommenes Bild.

Blitzeinstellungen

Der CS-60/ID-600 Vision Sensor verfiigt iiber eine integrierte Beleuchtung. Wenn Intern auf
An eingestellt ist, beleuchten vier Hochleistungs-LED die Szene. Die Beleuchtung wird mit
der Bildaufnahme synchronisiert. Wenn Intern auf Aus eingestellt ist, sind die eingebauten
LEDs aus und beleuchten die Szene nicht, beispielsweise wenn externe Beleuchtung verwendete
wird. Die Farbe kann auf WeiB oder Rot eingestellt werden, um die jeweilige LED-Farbe zu
verwenden.

Zusitzlich zum internen Blitz kann unter Extern auch ein digitaler Ausgang ausgewihlt werden
um eine externe Beleuchtung anzusteuern. Zur Auswabhl stehen alle Digitalen Ausgéinge, welche
im Logik Werkzeug unter Digitale Ausginge nicht verwendet werden (deren Eingang Wert
nicht verbunden sind). Umgekehrt konnen Digitale Ausgéinge, welche als externer Blitz gewihlt
wurden, im Logik Werkzeug nicht ldnger verwendet werden.
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Verzerrung

Der Schwellenwert fiir die Detektion des Kalibrations-Targets kann automatisch bestimmt
oder iiber einen Schieberegler eingestellt werden. Ziel ist die optimale Bestimmung der Punkte
des Kalibriertargets.

Abb. 10: Bild eines Targets fiir die geometrische Kalibrierung.

Der Abstand ist die Distanz zwischen zwei Punkten des Targets (von Mittelpunkt zu Mittel-
punkt). Dieser Wert muss mit dem tatsdchlichen Abstand der Punkte auf dem Target liberein-
stimmen, damit richtig kalibriert werden kann.

Die Region im Bild sollte dazu verwendet werden, die relevanten Punkte des Kalibrierungs-
Targets einzugrenzen.

Zur korrekten Einstellung kann das Raster angewihlt werden, um die Rasterlinien zwischen
den Punkten des Targets anzuzeigen.
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Abb. 11: Target mit Rasterlinien.

Wenn das Korrekturbild sowie die Parameter zur Belichtung und Beleuchtung korrekt eingestellt
sind, kann mit der Taste Korrigieren die Korrektur berechnet werden.

Die Kalibrierungsfehler konnen angezeigt werden, um die Qualitit der Kalibrierung zu beur-
teilen.

Abb. 12: Target mit Anzeige der Kalibrierungsfehler.

Nach der erfolgten Berechnung kann die Korrektur mit Korrektur speichern gespeichert wer-
den, damit sie in Jobs angewandt werden kann, bzw. durch die Taste Reset wieder geloscht
werden.
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Kalibrierungstarget
Die Polaritat kann Dunkel auf Hell oder Hell auf Dunkel eingestellt werden, entsprechend
den Gegebenheiten des verwendeten Targets.

Fldchen auBlerhalb von Minimale Flache und Maximale Flache konnen ausgefiltert werden,
um Storungen des Patterns zu vermeiden.

Visualisierung

Korrigiertes Bild zeigt ein entzerrtes Bild an.
Original Bild zeigt das urspriingliche, nicht entzerrte Bild an.
Raster zeigt Rasterlinien fiir ein detektiertes Target an.

Kalibrierungsfehler zeigt Fehlerwerte der Kalibrierung an.

4.3 Werkzeuge

4.3.1 Akquisition - Bild

Abb. 13: Das Icon des Werkzeugs Akquisition.

Mit dem Werkzeug Akquisition werden die Parameter der Bildaufnahme festgelegt.

Das Werkzeug Akquisition ist das erste Werkzeug in einer Pipeline, es ist immer vorhanden
und kann nicht geloscht werden. In dieser Hinsicht ist das Werkzeug Akquisition besonders:
bei jeder Inspektion ist die Akquisition der erste Schritt eine Verarbeitungspipeline.

o . ey

L Akquisition ®
Blitz WeiB
Id :

Abb. 14: Die Kachel des Werkzeugs Akquisition.

Das Werkzeug Akquisition zeigt die Blitzeinstellung sowie die Akquisitions-ID an. Wenn das
Werkzeug Akquisition in der Pipeline ausgewihlt ist, wird links eine erweiterte Benutzerober-
flache angezeigt. Auf der rechten Seite zeigt das Werkzeug das erfasste Bild an.

4.3. Werkzeuge 83



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Parameter

Mit Ordner konnen Sie ein Verzeichnis auswihlen, das Bilder enthilt. Sie miissen sicherstellen,
dass das Verzeichnis nur monochrome Bilder in der Bittiefe 8 Bit pro Pixel enthélt, wie sie von
nVision-i exportiert werden. Andernfalls konnen Bilder eventuell nicht geladen werden. Dieses
Steuerelement wird nur angezeigt, wenn der Emulator verwendet wird.

Das Histogramm zeigt die Grauwertverteilung der erfassten Bilder an.

Belichtungszeit steuert die Belichtungsdauer eines einzelnen Bilds, beginnend bei 25 us und
bis zu 2000 us. Bei deaktiviertem internen Blitz (unter Blitzeinstellungen, Intern) kann die
Belichtungszeit bis zu einem Maximum von 500000 ps gewihlt werden. Die Belichtungszeit
beeinflusst die Helligkeit des aufgenommenen Bildes.

Verstiarkung steuert die Verstirkung zwischen 1 (keine Verstiarkung) und 16. Die Verstirkung
wirkt linear auf die Helligkeit, d.h. ein mit der Verstdarkung 2 aufgenommenes Bild hat doppelt
so hohe Intensitdtswerte, wie ein ohne Verstiarkung aufgenommenes Bild.

Blitzeinstellungen

Der CS-60/ID-600 Vision Sensor verfiigt liber eine integrierte Beleuchtung. Wenn Intern auf
An eingestellt ist, beleuchten vier Hochleistungs-LED die Szene. Die Beleuchtung wird mit
der Bildaufnahme synchronisiert. Wenn Intern auf Aus eingestellt ist, sind die eingebauten
LEDs aus und beleuchten die Szene nicht, beispielsweise wenn externe Beleuchtung verwendete
wird. Die Farbe kann auf Weifl oder Rot eingestellt werden, um die jeweilige LED-Farbe zu
verwenden.

Zusitzlich zum internen Blitz kann unter Extern auch ein digitaler Ausgang ausgewihlt werden
um eine externe Beleuchtung anzusteuern. Zur Auswahl stehen alle Digitalen Ausgéinge, welche
im Logik Werkzeug unter Digitale Ausginge nicht verwendet werden (deren Eingang Wert
nicht verbunden sind). Umgekehrt konnen Digitale Ausgéinge, welche als externer Blitz gewahlt
wurden, im Logik Werkzeug nicht linger verwendet werden.

Trigger

Der Inspektionsmodus kann auf Standard oder Tor eingestellt werden. Im Standard-Modus
besteht ein Inspektionszyklus aus einer Bildaufnahme und der Inspektion des aufgenommenen
Bilds. Im Tor-Modus werden kontinuierlich Bilder aufgenommen und inspiziert, solange das
Tor offen ist. Das Tor wird durch digitale Trigger oder Befehle auf dem Kommandointerface ge-
offnet oder geschlossen. Die individuellen Zyklen werden freilaufend nacheinander ausgefiihrt,
solange das Tor offen ist.

Der Trigger Typ kann im Standard-Modus auf Digital, Frei Laufend oder Virtuell eingestellt
werden, im Tor-Modus stehen Digital oder Virtuell zur Auswahl. Wenn der Trigger auf Di-
gital steht ist kein Linking der Parameter des Akquisitions-Werkzeugs moglich; entsprechende
Einstellungen werden ignoriert.

Mit Muster kann die Aktivierung im Tor-Modus eingestellt werden. Start Stop Level 6ffnet
das Tor mit einem Signal auf dem Trigger Eingang und hilt es offen, solange das Signal ansteht.
Wenn das Trigger-Signal nicht mehr ansteht wird das Tor geschlossen. Bei Start Stop Pulse
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wird das Tor mit dem ersten Impuls auf dem Trigger Eingang geoffnet und mit dem néchsten
Impuls geschlosen. Bei StartPulse wird das Tor mit einem Impuls auf dem Trigger Eingang
geoffnet und bleibt solange gedffnet, bis eine andere Bedingung es schliefit: eine erfolgreiche
Inspektion mit dem Ergebnis 10O, ein Timeout (die Zeit kann mit TorschluB Timeout (ms)
eingestellt werden oder eine Anzahl von Inspektionen (wird mit Max. Anzahl Akquisitionen)
eingestellt).

Wenn der Trigger auf Digital eingestellt ist, wird die Bildaufnahme oder das Offnen des Tors
durch ein externes Triggersignal (am Stecker) ausgelost. Die Polaritit des Triggersignals kann
auf Steigende Flanke oder Fallende Flanke eingestellt werden, um die entsprechende Signal-
flanke zu wiahlen. Mit der Verzogerung kann eine Verzogerung zwischen dem Triggersignal
dem tatsidchlichen Beginn der Erfassung angegeben werden.

Wenn der Trigger auf Frei Laufend eingestellt ist, wird der CS-60/ID-600 nach jeder Inspektion
selbst ausgelost. Wenn der Triggertyp auf Virtuell eingestellt ist, ist das Triggern durch Profinet,
EtherNet/IP oder TCP/IP Kommandos aktiviert.

Bildkorrektur

Die Bildkorrektur beinhaltet sowohl eine Korrektur der Schattierung um den Helligkeitsabfall
zu kompensieren, als auch eine Korrektur der Verzerrung, um die geometrische Verzeichnung
zu kompensieren. Beide Effekte sind nicht-linear und treten zu den Bildrdandern hin verstirkt
auf. Die Effekte sind in ihrer Stirke vom verwendeten Objektiv und beim Shading auch von der
Beleuchtung abhéngig.

Die Korrekturen sind aufwindig und konnen aus diesem Grund optional an- oder abgewahlt
werden. StandardméBig sind sie ausgeschaltet bzw. abgewihlt.

Die Korrekturen sind nur anwendbar, wenn ein vorheriger Kalibrierungsschritt durchgefiihrt
wurde.

Visualisierung

Uberbelichtung hervorheben zeigt iiberbelichtete Bildteile in gelber Farbe an.

Unterbelichtung hervorheben zeigt unterbelichtete Bildteile in blauer Farbe an.
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Bild Digitale Eingange PROFINET Eingange
Akquisition
Parameter

Ordner |Z|

Belichtungszeit D -
100 ps

Blitzeinstellungen

Intern _ o% . e% .
® ?:-gn? An O O_E: Aus
Farbe . e% B -
® %of Weifi O f..-' Rot
Extern Keine -
Trigger
Typ Digital -
Polaritat O | Steigende Flanke
O _L Fallende Flanke
Verzégerung D

0ms

Abb. 15: Die Parameter des Werkzeugs Akquisition.
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4.3.2 Akquisition - Digitale Eingange

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in zwei Schritten: Zunéchst wird der Wert auf der Register-
karte Digitale Eingange des Werkzeugs Akquisition benannt. Dann kann der benannte Wert

. L
mit der Taste als Parameter verwendet werden.

Eingabedaten werden immer dann erfasst, wenn ein Bild erfasst wird. Dies geschieht zu Beginn
eines Inspektionszyklus.

Verkniipfen von Digitaleingiingen

Digitale Eingiinge stehen nur dann fiir Linking zur Verfiigung, wenn Sie nicht fiir den Job-
Wechsel benutzt werden. Die Voreinstellung kann fiir jeden Sensor in nVision-i getroffen wer-
den.

PS-10383 Verbinden
CS60-BM38-EP15/4001D A~
Teilenummer: 213363

Seriennummer: 00000010383

Profinet aktivieren Anwenden
® 60 Modus

4G Modus < ZIEITET

C
C
EtherNet/IP aktivieren
Kommando-Server aktivieren |«
Anzahl von TCP/IP Ausgabe Ports |2 v
Web-Server aktivieren |+

FTP-Client aktivieren
Digitale Eingédnge (@) Linking

Job Wechsel
Digitale Ausgédnge PNP NPN
Port (Active High) (Active Low)
0 ()
1 ()
2 ()
3 @]

Abb. 16: CS-60/ID-600, Voreinstellungen fiir digitale Eingénge.

Mit Job Wechsel werden die digitalen Eingéinge fiir einen Job-Wechsel verwendet, mit Linking
konnen die Werte der digitalen Eingénge eingelesen werden.
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Digitale Eingange

~ Logische Operatoren
& Und
=1 QOder

= Nicht

~ Verknlpfung

«  Verkntpfung

v Kommentar

Abb. 17: Das Kontextmenii auf der linken Seite.

Der Vision-Sensor CS-60/ID-600 verfiigt iiber zwei digitale Eingédnge, die verkniipft werden
konnen. Die Eingangsknoten werden auf der Seite Digitale Einginge des Werkzeugs Akquisi-
tion angezeigt. Um sie zum Verlinken zu verwenden, miissen sie benannt werden. Ein Eingang
wird benamt durch Hinzufiigen eines Link Knotens (Auswahl im Menii links oder mit einem
Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden des Eingabe-
knoten mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den Ver-
kniipfung Knoten.

Wert: 0
Logische Operatoren >
Verkniipfung > «  Verkniipfung
Kommentar >
In1 Wert: 0

Abb. 18: Hinzufiigen eines Link Knotens mit einen Rechts-Klick.

¥ Link
|
Mame: ]

L]

In O D

In1 ] Wert: 0

Abb. 19: Verbindung des Eingabeknotens mit dem Link Knoten.
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]

" Link

Mame:| TrackRotation [

In O [*]

In1  [Jwert:0
Abb. 20: Namesvergabe des Link

Sobald Sie Links benannt haben, konnen Sie diese in jedem Werkzeug (auer dem Akquisitions-
Werkzeug selbst) als Boolesche Werte verwenden. Ein Beispiel Dies kann die Einstellung Ro-
tation verfolgen im Werkzeug Fliche Lokalisieren sein.

Flachen die die ROI
bertihren ignorieren

Rotation verfolgen

TrackRotation V|| ¢

Verfligbare Bools

Minimale Flach
1imaie Flache 1 TrackRotation A

Maximale Flache 2000000

Abb. 21: Beispiel der Verwendung eines Links.

Aus technischen Griinden konnen digitale Eingiinge nicht zum Verkniipfen von Werten in das
Werkzeug Akquisition verwendet werden.

4.3.3 Akquisition - PROFINET Eingange

Viele Werkzeugparameter konnen durch Auswahl oder Eingabe von Werten geidndert wer-
den. Die meisten dieser Parameter konnen auch bearbeitet werden durch Verkniipfen mit
PROFINET-Eingédngen oder EtherNet/IP-Eingédngen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in mehreren Schritten auf den Registerkarten PROFINET
Einginge oder EtherNet/IP Einginge des Werkzeugs Akquisition:

1. Ein PROFINET oder EtherNet/IP Modul in einem Slot wird mit einem Lese-Knoten ver-
bunden.

2. Der Ausgang des Lese-Knotens wird mit einem Verkniipfungs-Knoten verbunden.
3. Der Verkniipfungs-Knoten definiert einen Namen, unter dem benannte Wert mit der Taste
“® als Parameter verwendet werden.

Eingabedaten werden immer dann erfasst, wenn ein Bild erfasst wird. Dies geschieht zu Beginn
eines Inspektionszyklus.
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Verkniipfen von PROFINET Eingingen

Hinweis: Die Screenshots zeigen PROFINET, aber die Verfahren fiir EtherNet/IP sind genau
dieselben, es sei denn, es ist ausdriicklich vermerkt.

PROFINET Eingénge

~ PROFINET Eingdnge
Bool lesen
Byte lesen
Int32 lesen
Float lesen

String lesen

~ Verknipfung

+  Verkniipfung

~ Logische Operatoren
v Arithmetik

v Text

v Liste

v Kommentar

~ Steckplatze

1 @ Steuerung

2 Status

5[]l [l s e e oo [l ]
311
6 [SIEIEE

Abb. 22: Das Kontextmenii links.

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplétzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET-Setup oder dem EtherNet/IP-Setup auf der SPS {iberein-
stimmen, um die Kommunikation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen.
Der SPS Knoten wird sowohl im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb
des SPS Knotens werden die Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS
aus gesehen verwendet (Ein SPS Ausgang wird von der SPS tiber PROFINET bzw. EtherNet/IP
zum CS-60/ID-600 iibertragen, wo er als Eingang angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom
CS-60/ID-600 iiber PROFINET bzw. EtherNet/IP zur SPS iibertragen, auf dem CS-60/ID-600
wird dies als Ausgang gesehen.)
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SP5
Steckplitze/Module

1 Kontrolle

2 Status

3 32 Bytes Eingang
4 4 Bytes Eingang

32 Bytes Ausgang D Ste::kplatzﬁ

6 4 Bytes Ausgang [ ] Steckplatzh
T _

ADbb. 23: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.

Beiespielhaft sind hier sechs Module ausgewihlt (die Module Kontrolle und Status sind nicht
abwihlbar). Auf der Seite PROFINET Eingiange konnen nur die Module 5 und 6 verbunden
werden (aus Sicht der SPS sind das Ausgiinge, aus Sicht des CS-60/ID-600 sind das Eingénge.)

Unter der Uberschrift Steckpliitze werden die Module grafisch angezeigt. AuBerdem werden
die verwendeten Regionen innerhalb der Module angezeigt.

~ Steckplatze

@ Steuerung

2 Status

-

vl

ENENEEENNEENEEEE
B B B o el )
6 LIRS

Abb. 24: Ein String mit 20 Zeichen im Modul 3 an Adresse 0.

PROFINET oder EtherNet/IP kann Eingabewerte verschiedener Typen bereitstellen: Logisch
(Bool), Numerisch (Byte, Int32, Float) und Text (String). Um sie zum Verlinken zu verwenden,
miissen sie definiert und benannt werden. Ein Eingang wird definiert, indem ein Leseknoten des
gewiinschten Typs hinzugefiigt wird (mit einem Rechtsklick auf Canvas und Auswahl von Bool
Lesen, Byte Lesen, Int32 Lesen, Float Lesen oder String Lesen) und mit einem bestimm-
ten Modul in einem Steckplatz verbunden wird, der im SPS Knoten definiert ist. Ein Eingang
wird benannt durch Hinzufiigen eines Verkniipfung Knotens (Auswahl im Menii links oder
mit einem Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden ei-
nes Leseknotens mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den
Verkniipfung Knoten.
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SPs
Steckplitze/Module

1 Kontrelle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

§ 32 Bytes Ausgang EpiPE“”" "] Bool E|3 "] Link
6 4BytesAusgang [ ] Steckplatzf  Adresse[0 = Mame:| Test ]
. . I
Bit| Q =

Fallback 0 ]

Abb. 25: Ein boolescher Eingang.

Die GroBe eines booleschen Eingangs betrdgt 1 Byte (Sie konnen jedoch bis zu 8 in einem Byte
zuweisen).

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Bit gibt das Bit an, das adressiert wird, wobei 0 das Bit ganz rechts und 7 das Bit ganz links im
Byte ist.

Fallback gibt den Booleschen Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht
verfiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar:
- weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft
usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

SPS

Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

| p

5 32 Bytes Ausgang Epipf“”-- =] Byte [ ] Link
6 4 Bytes Ausgang [] sSteckplatz6 Adresse| 0 = Mame:| Test ]
= — T

Fallback| 0 =l

Abb. 26: Ein Byte Eingang.
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Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Fallback gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht verfiig-
bar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil
PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang
4 4 Bytes Eingang
5 32BytesAusgang  [e] Pipelin.. |E| Int32 E‘ 0 |E| Link
6 4BytesAusgang [ ] Steckplatz6 Adresse|0 5[] Mame:| Test ]
* - Syte-Reihenfolge|Bia  |[]

Fallback| 0 el
Abb. 27: Ein ganzzahliger Eingang.

Die Grof3e eines ganzzahligen Eingangs betragt 4 Byte.
Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-Ganzzahl
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden.

Fallback gibt den Zahlenwert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht ver-
fiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: -
weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lduft
usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.
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SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status

3 32 Bytes Eingang
4 4 Bytes Eingang

o1 Pipelin... Float

5 32 Bytes Ausgang |

<?

6 4 Bytes Ausgang Steckplatz6 Adresse 0
+

<

Byte-Reihenfolge Big

Fallback 0 s

Abb. 28: Ein FlieBkomma Eingang.

Die GroB3e eines FlieBkomma Eingangs betrigt 4 Byte.

«e Verkniipfung
L ad

Name: Test

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-
FlieBkommazahl besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h.
an niedrigeren Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst

gespeichert werden.

Fallback gibt den FlieBkommawert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht
verfiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar:
- weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft

USw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-

zeugeingabe verkniipft wird.
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SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle

2 Status

3 322 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

5 328ytesAusgang  [e] Pipelin.. 'E| String E| 'E| Link
& 4Byteshusgang [ Steckplatz Typ| STRING ~ |[] Mame:| Test  |[]

+ -
Adresze| 0 el

Lange| 1 =l
Byte-Reihenfolge Bia  + [ ]

Fallback ]
Abb. 29: Ein Text Eingang.

Profinet: Die Grof3e eines Text Eingangs betrdgt (2 + n) * s, wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist und s = 1 (fiir einen Ansi STRING) oder s = 2 (fiir einen Unicode-WSTRING). Das
erste Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die maximale Anzahl von Zeichen, welche die Zeichen-
folge enthalten kann. Das zweite Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthilt die tatsdchliche Anzahl der
Zeichen, welche die Zeichenfolge enthilt.

Ethernet/IP: Die Grofle eines Text Eingangs betrédgt (4 + n), wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist. Die ersten 4 Byte werden als int32 interpretiert und stellt die tatsdchliche Anzahl
der Zeichen des strings da.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Typ gibt an, ob die Zeichenfolge Ansi (STRING) oder Unicode (WSTRING) ist. Bei EtherNet/IP
entfillt dieser Input, da EtherNet/IP nur Ansi Texte unterstiitzt.

Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Linge gibt die Anzahl der Zeichen in der Zeichenfolge an. Eine Linge von 1 gibt ein einzelnes
Zeichen an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der zwei Bytes an, aus denen ein Unicode Zeichen
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden. Bei EtherNet/IP entfillt dieser Input, da er nur fiir Unicode Texte relevant ist.

Fallback gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn die PROFINET-Daten nicht ver-
fiigbar sind. PROFINET-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: -
weil PROFINET bzw. EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job im Emulator lauft
Usw.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.
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C4G Modus

Fiir den C4G Modus miissen die vordefinierten Module Steuerung und Status entfernt wer-
den und manuell mit einer C4G kompatiblen Einstellung (siehe Kapitel C4g Modus Status und
Kontroll-Signale) ersetzt werden. An diese Module konnen beliebige weitere Module angehéngt
werden.

SPS
Steckplatze/Module

1 2 Bytes Ausgang Steckplatz1
2 2 Bytes Fingang
3 Keine

+ -

Abb. 30: C4G-Modus

4.3.4 Akquisition - TCP/IP Kommando Eingéange

Viele Werkzeugparameter konnen durch Auswahl oder Eingabe von Werten gedndert werden.
Die meisten dieser Parameter konnen auch bearbeitet werden durch Verkniipfen mit TCP/IP
Kommando Eingiingen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in mehreren Schritten auf der Registerkarte TCP/IP Va-
riablen Einginge des Werkzeugs Akquisition:

1. Eine TCP/IP Variable wird mit einem Namen gekennzeichnet und mit einem Lese-Knoten
verbunden.

2. Der Ausgang des Lese-Knotens wird mit einem Verkniipfungs-Knoten verbunden.
3. Der Verkniipfungs-Knoten definiert einen Namen, unter dem benannte Wert mit der Taste
“® als Parameter verwendet werden.

Die Namen unter Punkt 1 und 3 konnen unterschiedlich sein, bezeichnen aber letztlich das selbe
Objekt. Unter Punkt 1 wird der Name definiert, mit dem der Wert vom TCP/IP Kommando set
name=value identifiziert wird. Unter Punkt 3 wird de Name definiert, unter dem der Wert mit
den Links im Job identifiziert wird.

Eingabedaten werden immer dann erfasst, wenn ein Bild erfasst wird. Dies geschieht zu Beginn
eines Inspektionszyklus.

Verkniipfen von TCP/IP Kommando Eingiingen
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TCP/IP Variablen Eingange

~ TCP/IP Variablen Eingange

Bool lesen
Byte lesen
Int32 lesen
Float lesen

String lesen

~ Verknupfung

+  Verkniipfung

~ Logische Operatoren

v Arithmetik

<

Text

<

Liste

v Kommentar

Abb. 31: Das Kontextmenii links.

Der Inputs Knoten wird verwendet, um Variablen im TCP/IP Namensraum zu benennen.

Variablen

exp Variable 1:

+

Abb. 32: Der Inputs Knoten mit einer Variablen.

Beispielhaft ist hier eine Variable definiert. Der Name muss mit einem Buchstaben beginnen
und kann optional gefolgt sein von einem oder mehreren Buchstaben, Ziffern oder _ (Unter-
strich). Dieser Name ist giiltig im TCP/IP Namensraum, d.h. bei Verwendung mit den TCP/IP
Kommando set name=value. Beispielsweise wiirde das Kommando set exp=100 den Wert
100 der Variablen exp zuweisen.

TCP/IP Kommando Variablen konnen Eingabewerte verschiedener Typen bereitstellen: Logisch
(Bool), Numerisch (Byte, Int32, Float) und Text (String). Um sie zum Verlinken zu verwenden,
miissen sie definiert und benannt werden. Ein Eingang wird definiert, indem ein Leseknoten des
gewiinschten Typs hinzugefiigt wird (mit einem Rechtsklick auf Canvas und Auswahl von Bool
Lesen, Byte Lesen, Int32 Lesen, Float Lesen oder String Lesen) und mit einem bestimmten
Modul in einem Steckplatz verbunden wird, der im Inputs Knoten definiert ist. Ein Eingang
wird benannt durch Hinzufiigen eines Verkniipfung Knotens (Auswahl im Menii links oder
mit einem Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden eines
Leseknotens mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den
Verkniipfung Knoten.
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Bool Eingang

Variablen

Verknipfun
- [PLLE)
lights bool 1

+ = Fallback 0 Name: lights

Abb. 33: Ein Bool Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den bool’schen Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten
nicht verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Byte Eingang

Variablen
<o Verknipfung
threshold -—— | o byte . 0 e

A~

+ - Fallback| 0 - Name: threshold

Abb. 34: Ein Byte Eingang.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Fallback gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfligbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Ganzzahliger Eingang

Variablen

i Verknap
threshold [ »e int32 ._0 - e Verknipfung

~

+ = Fallback| 0 - Name: threshold

Abb. 35: Ein ganzzahliger Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den Zahlenwert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfligbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

FlieBkomma Eingang
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Variablen

0 e Verkniipfung
score oy float g »e

+ - Fallback| o 9 Name: score

Abb. 36: Ein FlieBkomma Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den FlieBkommawert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten
nicht verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

Text Eingang

Variablen

o Verknapfun
S - piung
code s » tri g 1

+ - Fallback Name: code

Abb. 37: Ein Text Eingang.

Variable verbindet den Knoten mit einer Variablen im Inputs Knoten.

Fallback gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP Kommando Daten nicht
verfiigbar sind.

Name gibt den symbolischen Namen an, der verwendet wird, wenn dieser Wert mit einer Werk-
zeugeingabe verkniipft wird.

4.3.5 Flachenpixel Erkennen

2

Abb. 38: Das Icon des Werkzeugs Flachenpixel Erkennen.

Das Werkzeug Fliachenpixel Erkennen wird verwendet, um die Anzahl der Pixel eines Teils
in einer Szene mithilfe von Blob-Analyse zu zidhlen und zu iiberpriifen. Dieses Werkzeug steht
nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primidren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundéres Ergebnis des Flichenpixel Er-
kennen-Werkzeugs die Anzahl von Pixeln.
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P e Flachenpixel Erkennen ®
Flache 2225

Abb. 39: Die Kachel des Werkzeugs Fliachenpixel Erkennen.

Das Werkzeug Flachenpixel Erkennen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in
der Pipeline verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerk-
zeug.

Parameters

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhingig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der GroB3e ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die Polaritat wird verwendet, um Helle Flachen oder Dunkle Fliachen auszuwihlen. Was
dunkel oder hell ist, wird iiber einen Schwellenwert bestimmt, der Automatisch berechnet wird,
oder manuell mit einem Schieberegler eingestellt wird, unter Verwendung der logarithmisch
skalierten Histogramm-Anzeige des Bildes.

Flichen die die ROI beriihren ignorieren ignoriert alle Objekte, welche den Rand der inter-
aktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI beriihren.

Minimale Fliche und Maximale Fliche konnen verwendet werden, um einen Groflenbereich
in Quadrat-Pixeln anzugeben, welcher die zu betrachtenden Flichen eingrenzt.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBiere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e
geédndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).
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Count

Das primidre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI werden die Pixel aller Fliachen gezihlt und deren Anzahl angezeigt.

Flachenpixel Erkennen

ARK, HUNGARY,
‘CH REPUBLIC.

Jroup, DK-T190

LEGO Group.

W )Fliche : 2225px
J et

Abb. 40: Das Bild-GUI des Werkzeugs Flichenpixel Erkennen.

4.3.6 Flachen Zahlen

aeg
vy

Abb. 41: Das Icon des Werkzeugs Flachen Zihlen.

Das Werkzeug Fliachen Ziahlen wird verwendet, um die Anzahl der Teile in einer Szene mithilfe
von Blob-Analyse zu zdhlen und zu iiberpriifen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur
Verfligung.

Neben dem primiren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Flichen Zihlen-
Werkzeugs die Anzahl von Objekten.
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Abb. 42: Die Kachel des Werkzeugs Fliachen Zahlen.

Das Werkzeug Flichen Zihlen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipe-
line verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

Parameter

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhéngig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die Polaritat wird verwendet, um Helle Flachen oder Dunkle Flachen auszuwihlen. Was
dunkel oder hell ist, wird tiber einen Schwellenwert bestimmt, der Automatisch berechnet wird,
oder manuell mit einem Schieberegler eingestellt wird, unter Verwendung der logarithmisch
skalierten Histogramm-Anzeige des Bildes.

Flichen die die ROI beriihren ignorieren ignoriert alle Objekte, welche den Rand der inter-
aktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI beriihren.

Minimale Fliche und Maximale Flidche konnen verwendet werden, um einen Gro3enbereich
in Quadrat-Pixeln anzugeben, welcher die zu zdhlenden Flichen eingrenzt.

Sortierung beeinflusst die Ordnung der Resultate in Bezug auf ihren Mittelpunkt.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBiere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBiere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.
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Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Anzahl

Das primidre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Anzahl der getrennten Flichen gezihlt und mit farbigen grafischen Uberlage-
rungen angezeigt. Zusitzlich wird die Anzahl angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grofie
gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

| H0ORGE

Anzahl : 5

‘Warning! Choking hazard. !
Achtung! Erstickungsgefat
Attantinn | Danaer d'étouffi

Abb. 43: Das Bild-GUI des Werkzeugs Flichen Zihlen.

4.3.7 Kantenpixel Erkennen

Abb. 44: Das Icon des Werkzeugs Kantenpixel Erkennen.

Das Werkzeug Kantenpixel Erkennen wird verwendet, um die Anzahl der Kantenpixel eines
Teils in einer Szene mithilfe der Blob-Analyse zu zdhlen und zu iiberpriifen. Dieses Werkzeug
steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primiren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Kantenpixel Er-
kennen-Werkzeugs die Anzahl von Katenpixeln.

v ¢~} Kantenpixel Erkennen @
Flache 712

Abb. 45: Die Kachel des Werkzeugs Kantenpixel Erkennen.
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Das Werkzeug Kantenpixel Erkennen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in
der Pipeline verwenden. Wiahlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungs-
werkzeug.

Parameter

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhéngig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der GroB3e ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Kantenpixel werden iiber einen Schwellenwert bestimmt und ausgewihlt, der Automatisch
berechnet wird, oder manuell mit einem Schieberegler eingestellt wird, unter Verwendung der
logarithmisch skalierten Histogramm-Anzeige des Bildes.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandet ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Anzahl

Das primédre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI werden Kanten berechnet und die Anzahl der Kantenpixel iiber dem Schwellenwert
bestimmt und angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e
geédndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).
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Abb. 46: Das Bild-GUI des Werkzeugs Kantenpixel Erkennen.

4.3.8 Kanten Zahlen

[1]2]3]
Abb. 47: Das Icon des Werkzeugs Kanten Zihlen.

Das Werkzeug Kanten Zihlen wird verwendet, um die Anzahl der Kanten entlang einer Linie
zu zihlen und zu tberpriifen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primidren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundéres Ergebnis des Kanten Zihlen-
Werkzeugs die Anzahl von Kanten.

v 8¢ Kanten Zshlen @
Anzahl 2

Abb. 48: Die Kachel des Werkzeugs Kanten Zihlen.

Das Werkzeug Kanten Zahlen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipe-
line verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

Parameter

Die Polaritat wird verwendet, um Dunkel -> Hell, Hell -> Dunkel oder Beide auszuwihlen.

Glattung beeinflusst den Grad der Glittung, der auf die Kantenstéirke angewendet wird, zwi-
schen Scharf und Unscharf.

Die zu zdhlenden Kanten werden mit Kantenstarke bestimmt, die durch Uberpriifen des Ver-
laufs entlang der Linie visuell bestimmt werden kann.
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Anzahl

Das primidre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, liberlagert mit einer LOI (Line of Interest). Ent-
lang der Linie wird die Kantenstdrke berechnet , die festlegt ob die Kanten gezéhlt werden.
Zusitzlich wird die Anzahl angezeigt.

Die LOI (Line of Interest) kann verschoben werden (durch Ziehen der Linie oder der Endpunkte
oder mit den Pfeiltasten der Tastatur). Wenn der Mauszeiger iiber den Endpunkten ist, wird ein
Vier-Wege-Cursor angezeigt und der Endpunkt kann in alle Richtungen verschoben werden.
Wenn der Mauszeiger von den Endpunkten aus ein Stiick nach auflen verschoben wird, wird
ein Zwei-Wege-Cursor angezeigt, und der Endpunkt kann nur in Richtung der Linie verschoben
werden.

Die LOI muss moglichst senkrecht zu den zu messenden Kanten liegen, d.h. optimal unter 90 °.
Je ndher zu 0 ° die Suchlinie liegt, desto mehr werden die Kanten durch Mittelung verschliffen
und desto weniger genau werden die Ergebnisse.

Abb. 49: Das Bild-GUI des Werkzeugs Kanten Zahlen.
4.3.9 Formen Zahlen

ot

Abb. 50: Das Icon des Werkzeugs Formen Zihlen.

Das Werkzeug Formen Zihlen wird verwendet, um die Anzahl der Teile in einer Szene mithilfe
von Mustersuche zu zdhlen und zu {iberpriifen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur
Verfiigung.

Neben dem primédren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundéres Ergebnis des Formen Zihlen-
Werkzeugs die Anzahl von Objekten.
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Abb. 51: Die Kachel des Werkzeugs Formen Zihlen.

Das Werkzeug Formen Zihlen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipe-
line verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

Parameter

Unter Methode stehen drei verschiedene Verfahren zur Lokalisierung von Bildbereichen zur
Auswabhl.

Bei der Methode Korrelation stehen Flichen im Fordergrund. Das Verfahren ist anwendbar bei
gleichméfBigem Hintergrund.

Die Methode Geometrisch hat einen Fokus auf Kanten, und ist verlisslicher bei ungleichméfi-
gem Hintergrund und bei partiellen Verdeckungen.

Sowohl Geometrisch als auch Korrelation sollten in der Rotation eingeschriankt werden, da
die Speicheranforderungen erheblich sind.

Die Methode Keypoint sucht markante Bildpunkte in der Vorlage und vergleicht sie mit de-
nen im Suchbild. Dadurch erkennt das Verfahren bis zu einem gewissen Grad unterschiedliche
Skalierungen und ist nicht anfillig bei partiellen Verdeckungen.

Die Methode ist nur im Trainieren-Modus wahlbar.

Zulassige Rotation ermoglicht es, die Drehung der Teile zu beschrinken. Dieser Parameter ist
nur im Trainieren-Modus sichtbar.

Die zum Zahlen verwendete Vorlage kann durch Klicken auf die Schaltfliche Vorlage trainie-
ren erstellt werden. Sobald Sie eine Vorlage trainiert haben wechselt das Tool in den Suchmo-
dus, in dem die ROI (Region of Interest) fiir den Suchbereich ausgewiahlt wird. Mit einem Klick
auf Neue Vorlage wechselt das Werkzeug zuriick in den Trainieren-Modus.

Mit Match-Qualitit konnen schrittweise Einstellungen zwischen Prizise und Schnell vorge-
nommen werden. Schnelleres Matching ist weniger genau und priizisere Ubereinstimmung ist
langsamer. Auf diese Weise konnen Sie den richtigen Kompromiss fiir [hre Anwendung aus-
wiabhlen.

Akzeptanzschwelle legt den Mindestschwellenwert fiir Ubereinstimmungen in Prozent fest. Al-
le Ubereinstimmungen unter diesem Schwellenwert werden ignoriert. Ein Schwellenwert von
50% ist in den meisten Fillen zu niedrig fiir gute Treffer.

Hintergrund entfernen schlie3t einheitliche Hintergrundbereiche von der Verarbeitung aus,
wodurch die Verarbeitung beschleunigt werden kann. Falls der Hintergrund viele Details hat,
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sollten Sie diese Option nicht verwenden, da es die Verarbeitungszeit in solchen Fallen erhohen
kann.

Sortierung beeinflusst die Ordnung der Resultate in Bezug auf ihren Mittelpunkt.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Anzahl

Das primére Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Im
Trainieren-Modus wird mit der ROI das Muster ausgewdhlt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grofle
geédndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

auswahlen und "Vorlage trainieren"

Components made in DENMA
MEXICO, CHINA and the CZE(
Manufactured by the LEGO G
Billund, Denmark. &2017 The |

LEGO.com/service
LEGO.com/life (

Abb. 52: Das Trainieren-GUI des Werkzeugs Formen Zihlen.

Im Suchmodus wird die ROI verwendet, um den Suchbereich auszuwihlen. Innerhalb des Such-
bereichs wird das Muster gesucht, gezihlt und angezeigt.
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Formen Zihlen
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Abb. 53: Das Suchen-GUI des Werkzeugs Formen Zihlen.

4.3.10 Barcodes Zahlen

paz
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Abb. 54: Das Icon des Werkzeugs Barcodes Zihlen.

Das Werkzeug Barcodes Zahlen wird verwendet, um die Anzahl der Barcodes in einer Szene zu
zdhlen und zu iiberpriifen. Dieses Werkzeug steht beim CS-60 und beim ID-600 zur Verfiigung.

Neben dem primiren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Barcodes Zihlen-

Werkzeugs die Anzahl von Barcodes.

T} .

A Barcodes Zahlen @
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Abb. 55: Die Kachel des Werkzeugs Barcodes Zahlen.

Das Werkzeug Barcodes Ziahlen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pi-
peline verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

4.3. Werkzeuge
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Code

Die Symbologie kann Automatisch oder Manuell erkannt werden. Alternativ kann der Code
auch durch Verkniipfung durch die Eingénge gesetzt werden.

Klicken Sie im automatischen Modus auf Code identifizieren, um die Symbologie automatisch
zu erkennen.

Filtern Sie im Manuellen Modus nach 1D - oder 2D -Codes und wihlen Sie die gewiinschte
Symbologie aus der Liste Code aus.

Um den Code durch Verkniipfung einzustellen muss dieser als Text iibergeben werden. Der
Text muss dabei exakt dem Code, wie er unter Verfiighare Codes zu finden ist, entsprechen.
Um mehrere Codes gleichzeitig zu erkennen, kann der Text auch mehrere der verfiigbaren Codes
beinhalten.

Parameter

Der vom Decoder bendtigte Kontrast kann durch Aktivieren von Niedrig oder Steigern be-
einflusst werden, wodurch die Leseleistung auf Kosten der Laufzeit erhoht wird.

Die Min. Barcodehohe legt die minimale Hohe der Bars von 1D-Codes fest.
Die Genauigkeit kann in vier Schritten zwischen Prazise und Schnell eingestellt werden.
Mit DPM Markierung kann die Dekodierung bei direkt markierten Codes beeinflusst werden:

Kein DPM (Direct Part Marking): keine spezielle Dekodierung von direkt markierten Codes.
Gelaster/Geitzt: liest gelaserte oder chemisch geitzte direkt markierte Codes. Tintenstrahl-
druck/Gendadelt: liest mit Tintenstrahldruckern gedruckte direkt markierte Codes.

Wenn diese einfachen Methoden nicht ausreichen, gibt es mit der ID-Pro Lizenz erweiterte
Moglichkeiten:

Pro: Genadelt dunkel auf hell: robuste Methode fiir dunkel auf hell genadelte direkt markierte
Codes. Pro: Genadelt hell auf dunkel: robuste Methode fiir hell auf dunkel genadelte direkt
markierte Codes. Pro: Gelasert/Geitzt: robuste Methode fiir gelaserte und geitzte direkt mar-
kierte Codes. Pro: Genadelt/Gelasert/Geiitzt: robuste Methode fiir genadelte, gelasterte und
geitzte direkt markierte Codes (aber moglicherweise etwas langsamer als die spezialisierten
Methoden).

Mit Verifizierung kann die Verifizierungsmethode fiir 2D Codes ausgewihlt werden:

Keine: es wird keine Verifizierung durchgefiihrt. ISO/IEC 15415: es wird eine Verifizierung
angelehnt an den ISO/IEC 15415 Standard durchgefiihrt. ISO/IEC TR29158: es wird eine Ve-
rifizierung angelehnt an den ISO/IEC TR29158 Standard durchgefiihrt.

Die beiden Verifizierungsmodi sind nur verfiigbar, wenn gleichzeit eine Pro Methode bei DPM
Markierung ausgewahlt ist.

Sortierung beeinflusst die Ordnung der Resultate in Bezug auf ihren Mittelpunkt.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
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Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandet ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Anzahl

Das primire Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn die Anzahl zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Anzahl der Barcodes gezihlt und mit farbigen grafischen Uberlagerungen
angezeigt. Zusitzlich wird die Anzahl angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e
geédndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).
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Abb. 56: Das Bild-GUI des Werkzeugs Barcodes Zihlen.

4.3.11 Barcode Erkennen

Him
Lh

Abb. 57: Das Icon des Werkzeugs Barcode Erkennen.

Das Werkzeug Barcode Erkennen wird verwendet, um einen Barcode oder einen Matrixcode
zu dekodieren innerhalb einer ROI (Region of interest) zu dekodieren. Dieses Werkzeug steht
beim CS-60 und beim ID-600 zur Verfiigung.

Neben dem priméren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundéres Ergebnis des Barcode Erkennen-
Werkzeugs der dekodierte Code.

i

9 =+ Barcode Erkennen @
Qualitat 100 -
Code 5702015869409
Symbology Ean13

Abb. 58: Die Kachel des Werkzeugs Barcode Erkennen.
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Das Werkzeug Barcode Erkennen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pi-
peline verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

Code
Die Symbologie kann Automatisch oder Manuell erkannt werden. Alternativ kann der Code
auch durch Verkniipfung durch die Eingiinge gesetzt werden.

Klicken Sie im automatischen Modus auf Code identifizieren, um die Symbologie automatisch
zu erkennen.

Filtern Sie im Manuellen Modus nach 1D - oder 2D -Codes und wihlen Sie die gewiinschte
Symbologie aus der Liste Code aus.

Um den Code durch Verkniipfung einzustellen muss dieser als Text iibergeben werden. Der
Text muss dabei exakt dem Code, wie er unter Verfiigbare Codes zu finden ist, entsprechen.

Symbologie Einstellungen

Jede der Symbologien kann spezifische Einstellungen haben.

Code 128

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Lange werden nicht akzeptiert.

Code 39

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Lange werden nicht akzeptiert.

Die Priifsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Full Ascii aktiviert die vollstindige ASCII-Dekodierung.

Anfang/Ende abschneiden entfernt die Start- und Stoppzeichen aus dem Ergebnis.

Codabar

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Lange werden nicht akzeptiert.

Die Priifsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Anfang/Ende abschneiden entfernt die Start- und Stoppzeichen aus dem Ergebnis.

Ratio ermoglicht das Decodieren mit einem Verhiltnis der Balkenbreiten aulerhalb der Spezi-
fikation von 5,5.
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Pharmacode

Pharmacode ist ein Code ohne Fehlerpriifung. Die Einstellungen tragen zur Reduzierung von
Lesefehlern bei. Min. Striche und Max. Striche legen den Bereich der zuldssigen Anzahl von
Strichen fest. Min. Wert und Max. Wert legen den zulédssigen Zahlenbereich fest. Umgekehrte
Dekodierung legt die Richtung der Dekodierung fest.

UPC/EAN

Erweiterung aktiviert oder deaktiviert die UPC E-Erweiterung.

Erginzung 2 aktiviert oder deaktiviert die Dekodierung des zweistelligen Zusatzcodes fiir
UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-Symbologien.

Erginzung 5 aktiviert oder deaktiviert die Dekodierung des fiinfstelligen Zusatzcodes fiir UPC-
A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-Symbologien.

Leerzeichen an Ergianzung hinzufiigen aktiviert das Leerzeichen zwischen dem UPC / EAN-
Code und dem 2- oder 5-stelligen Zusatzcode fiir UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-
Symbologien. Gilt nur, wenn die Decodierung des entsprechenden Zusatzcodes aktiviert ist.

Ergianzung erforderlich erfordert, dass der Zusatzcode fiir UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und
EAN-8-Symbologien dekodiert werden kann.

Zahl entfernen aktiviert oder deaktiviert das Entfernen der Zahlensystemziffer in decodierten
Daten fiir UPC-A- und UPC-E-Symbologien.

Buchstabe entfernen aktiviert oder deaktiviert das Entfernen der Priifziffer fiir UPC-A-, UPC-
E-, EAN13- und EAN8-Symbologien.

Code 2015

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Lange werden nicht akzeptiert.

Die Priifsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Partielles Ablehnen aktiviert oder deaktiviert die Ablehnung der partiellen 2-von-5-
Decodierung. Wenn Sie diese Funktion aktivieren, ist es weniger wahrscheinlich, dass ein Code
teilweise decodiert wird, wenn er beschiadigt oder aufgrund seiner Platzierung im Bild abge-
schnitten ist (z. B. wenn ein Teil des Barcodes fehlt).
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Aztec

Die Polaritit kann auf Dunkel auf Hell, Hell auf Dunkel oder Beide eingestellt werden.

Wenn Mirror aktiviert ist, werden auch von hinten gesehene Codes dekodiert.

Data Matrix

Die Polaritiat kann auf Dunkel auf Hell, Hell auf Dunkel oder Beide eingestellt werden.
Wenn Mirror aktiviert ist, werden auch von hinten gesehene Codes dekodiert.

Rechteckig aktiviert oder deaktiviert rechteckige Codes.

QR Code

ECC-Codeworter senden legt fest, ob Fehlerkorrektur-Codewdrter in den Ergebnissen verfiig-
bar sind.

Parameter

Der vom Decoder bendtigte Kontrast kann durch Aktivieren von Niedrig oder Steigern be-
einflusst werden, wodurch die Leseleistung auf Kosten der Laufzeit erhoht wird.

Die Min. Barcodehohe legt die minimale Hohe der Bars von 1D-Codes fest.
Die Genauigkeit kann in vier Schritten zwischen Prazise und Schnell eingestellt werden.
Mit DPM Markierung kann die Dekodierung bei direkt markierten Codes beeinflusst werden.

Kein DPM (Direct Part Marking): keine spezielle Dekodierung von direkt markierten Codes.
Gelasert/Geitzt: liest gelaserte oder chemisch geitzte direkt markierte Codes. Tintenstrahl-
druck/Genadelt: liest mit Tintenstrahldruckern gedruckte direkt markierte Codes.

Wenn diese einfachen Methoden nicht ausreichen, gibt es mit der ID-Pro Lizenz erweiterte
Moglichkeiten:

Pro: Genadelt dunkel auf hell: robuste Methode fiir dunkel auf hell genadelte direkt markierte
Codes. Pro: Genadelt hell auf dunkel: robuste Methode fiir hell auf dunkel genadelte direkt
markierte Codes. Pro: Gelasert/Geitzt: robuste Methode fiir gelaserte und geitzte direkt mar-
kierte Codes. Pro: Genadelt/Gelasert/Geitzt: robuste Methode fiir genadelte, gelasterte und
geitzte direkt markierte Codes (aber moglicherweise etwas langsamer als die spezialisierten
Methoden).

Mit Verifizierung kann die Verifizierungsmethode fiir 2D Codes ausgewihlt werden:

Keine: es wird keine Verifizierung durchgefiihrt. ISO/IEC 15415: es wird eine Verifizierung
angelehnt an den ISO/IEC 15415 Standard durchgefiihrt. ISO/IEC TR29158: es wird eine Ve-
rifizierung angelehnt an den ISO/IEC TR29158 Standard durchgefiihrt.
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Die beiden Verifizierungsmodi sind nur verfiigbar, wenn gleichzeit eine Pro Methode bei DPM
Markierung ausgewihlt ist.

NoReadText: das ist der Text, der ausgegeben wird, falls kein Code gelesen werden konnte.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergrofBiere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Erwarteter Code
Der dekodierte Inhalt wird mit dem Erwarteten Code verglichen, gemill der Methode, die
None, Entspricht, Beinhaltet, Beginnt mit oder Endet mit sein kann.

Das primére Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn der Inhalt passt, andernfalls ist das Ergebnis
Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird der Barcode dekodiert und der Code angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grofie
geidndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).
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Abb. 59: Das Bild-GUI des Werkzeugs Barcode Erkennen.

4.3.12 Flache Lokalisieren
&
Abb. 60: Das Icon des Werkzeugs Flache Lokalisieren.

Mit dem Werkzeug Flache Lokalisieren konnen Sie mithilfe der Blob-Analyse ein Teil in einer
Szene lokalisieren. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Wenn das Werkzeug Fliche Lokalisieren ein Teil lokalisieren kann, wird die Position und
optional die Drehung des Teils bestimmt und an andere Werkzeuge weitergeleitet. Das Haupter-
gebnis des Werkzeugs Fliache Lokalisieren ist eine Pose, die Position und Rotation beinhaltet.

9 2 Fliche Lokalisieren ®
Mitte (px) (132,4 px, 116,2 px) 9
Mitte (mm) - =
Flache 7666 px v
Winkel 85,2°

Abb. 61: Die Kachel des Werkzeugs Flache Lokalisieren.

Das Werkzeug Flache Lokalisieren zeigt die Pose sowie die Fliche des Teils in Pixel an.
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Tools in der Pipeline konnen diese Pose verwenden. Sie konnen mehrere Ortungswerkzeuge in
einer Pipeline verwenden, und in einem beliebigen Werkzeug kdnnen Sie die Pose auswihlen,
indem Sie sie aus dem angezeigten Kontextmenii auswihlen wenn Sie sie mit der Pin-Taste
auswihlen.

Parameter

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhéngig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der GrofB3e ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die Polaritat wird verwendet, um Helle Flachen oder Dunkle Fliachen auszuwihlen. Was
dunkel oder hell ist, wird tiber einen Schwellenwert bestimmt, der Automatisch berechnet wird,
oder manuell mit einem Schieberegler eingestellt wird, unter Verwendung der logarithmisch
skalierten Histogramm-Anzeige des Bildes.

Flichen die die ROI beriihren ignorieren ignoriert alle Objekte, welche den Rand der inter-
aktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI beriihren.

Rotation verfolgen kann verwendet werden, um die Drehung eines Teils zusitzlich zu seiner
Position zu verfolgen. Verfolgung der Rotation ist nur mit Teilen moglich, die eine inhédrente
Vorzugsrichtung haben (z. B. ein kreisformiges Teil hat unendlich viele Richtungen, damit ist
seine Richtung bedeutungslos. Ein Quadrat hat vier mogliche Richtungen, was auch bedeutet,
dass eine bevorzugte Richtung nicht berechnet werden kann.)

Minimale Fliche und Maximale Flidche konnen verwendet werden, um einen Gro3enbereich
in Quadrat-Pixeln anzugeben, welcher die zu zdhlenden Flichen eingrenzt.

Flachen verbinden kombiniert separate Flichen, wenn aktiviert; wenn diese Option deaktiviert
ist, wird nur die groB3te Flache verwendet.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBiere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.
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Optionale Merkmale
Das Werkzeug kann zusitzliche Parameter der detektierten Objekte berechnen. Da diese Be-
rechnung Zeit kostet, konnen die zusétzlichen Merkmale nach Bedarf ausgewihlt werden.

Die optionalen Merkmale sind genauer beschrieben im Kapitel Blob Analyse im Handbuch.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Fliache berechnet und angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grofle
gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Flache Lokalisieren
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Abb. 62: Das Bild-GUI des Werkzeugs Fliche Lokalisieren.
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4.3.13 Barcode Lokalisieren

Il
o

Abb. 63: Das Icon des Werkzeugs Barcode Lokalisieren.

Mit dem Werkzeug Barcode Lokalisieren wird ein Barcode in einer Szene lokalisiert. Dieses
Werkzeug steht beim CS-60 und beim ID-600 zur Verfiigung.

Wenn das Werkzeug Barcode Lokalisieren einen Barcode lokalisieren kann, wird die Position
und die Drehung des Barcodes bestimmt und an andere Werkzeuge weitergeleitet. Das Haupter-
gebnis des Werkzeugs Barcode Lokalisieren ist eine Pose, die Position und Rotation beinhaltet.

9 @Y Barcode Lokalisieren ®
Qualitat 100 9
Code 5702015869409 =
Symbology Ean13 v

Abb. 64: Die Kachel des Werkzeugs Barcode Lokalisieren.

Das Werkzeug Barcode Lokalisieren zeigt die Pose sowie die Flache des Teils in Pixel an.

Tools in der Pipeline konnen diese Pose verwenden. Sie konnen mehrere Ortungswerkzeuge in
einer Pipeline verwenden, und in einem beliebigen Werkzeug konnen Sie die Pose auswihlen,
indem Sie sie aus dem angezeigten Kontextmenii auswihlen wenn Sie sie mit der Pin-Taste
auswihlen.

Code

Die Symbologie kann Automatisch oder Manuell erkannt werden. Alternativ kann der Code
auch durch Verkniipfung durch die Eingéinge gesetzt werden.

Klicken Sie im automatischen Modus auf Code identifizieren, um die Symbologie automatisch
zu erkennen.

Filtern Sie im Manuellen Modus nach 1D - oder 2D -Codes und wihlen Sie die gewiinschte
Symbologie aus der Liste Code aus.

Um den Code durch Verkniipfung einzustellen muss dieser als Text iibergeben werden. Der
Text muss dabei exakt dem Code, wie er unter Verfiigbare Codes zu finden ist, entsprechen.
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Symbologie Einstellungen

Jede der Symbologien kann spezifische Einstellungen haben.

Code 128

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Liange werden nicht akzeptiert.

Code 39

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Liange werden nicht akzeptiert.

Die Priifsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Full Ascii aktiviert die vollstindige ASCII-Dekodierung.

Anfang/Ende abschneiden entfernt die Start- und Stoppzeichen aus dem Ergebnis.

Codabar

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Liange werden nicht akzeptiert.

Die Priiffsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Anfang/Ende abschneiden entfernt die Start- und Stoppzeichen aus dem Ergebnis.

Ratio ermoglicht das Decodieren mit einem Verhiltnis der Balkenbreiten aulerhalb der Spezi-
fikation von 3,5.

Pharmacode

Pharmacode ist ein Code ohne Fehlerpriifung. Die Einstellungen tragen zur Reduzierung von
Lesefehlern bei. Min. Striche und Max. Striche legen den Bereich der zulidssigen Anzahl von
Strichen fest. Min. Wert und Max. Wert legen den zulédssigen Zahlenbereich fest. Umgekehrte
Dekodierung legt die Richtung der Dekodierung fest.
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UPC/EAN

Erweiterung aktiviert oder deaktiviert die UPC E-Erweiterung.

Ergianzung 2 aktiviert oder deaktiviert die Dekodierung des zweistelligen Zusatzcodes fiir
UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-Symbologien.

Erganzung S aktiviert oder deaktiviert die Dekodierung des fiinfstelligen Zusatzcodes fiir UPC-
A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-Symbologien.

Leerzeichen an Ergianzung hinzufiigen aktiviert das Leerzeichen zwischen dem UPC / EAN-
Code und dem 2- oder 5-stelligen Zusatzcode fiir UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und EAN-8-
Symbologien. Gilt nur, wenn die Decodierung des entsprechenden Zusatzcodes aktiviert ist.

Erginzung erforderlich erfordert, dass der Zusatzcode fiir UPC-A-, UPC-E-, EAN-13- und
EAN-8-Symbologien dekodiert werden kann.

Zahl entfernen aktiviert oder deaktiviert das Entfernen der Zahlensystemziffer in decodierten
Daten fiir UPC-A- und UPC-E-Symbologien.

Buchstabe entfernen aktiviert oder deaktiviert das Entfernen der Prifziffer fiir UPC-A-, UPC-
E-, EAN13- und EAN8-Symbologien.

Code 2015

Codes mit kiirzeren Inhalten als Min. Lange werden nicht akzeptiert.

Die Priifsumme kann auf Deaktivieren, Aktivieren oder Aktivieren und Abschneiden ein-
gestellt werden. Letzere aktiviert die Priifung aber entfernt die Priifsumme vom Ergebnis.

Partielles Ablehnen aktiviert oder deaktiviert die Ablehnung der partiellen 2-von-5-
Decodierung. Wenn Sie diese Funktion aktivieren, ist es weniger wahrscheinlich, dass ein Code
teilweise decodiert wird, wenn er beschiadigt oder aufgrund seiner Platzierung im Bild abge-
schnitten ist (z. B. wenn ein Teil des Barcodes fehlt).

Aztec

Die Polaritiat kann auf Dunkel auf Hell, Hell auf Dunkel oder Beide eingestellt werden.

Wenn Mirror aktiviert ist, werden auch von hinten gesehene Codes dekodiert.
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Data Matrix

Die Polaritit kann auf Dunkel auf Hell, Hell auf Dunkel oder Beide eingestellt werden.
Wenn Mirror aktiviert ist, werden auch von hinten gesehene Codes dekodiert.

Rechteckig aktiviert oder deaktiviert rechteckige Codes.

QR Code

ECC-Codeworter senden legt fest, ob Fehlerkorrektur-Codeworter in den Ergebnissen verfiig-
bar sind.

Parameter

Der vom Decoder bendtigte Kontrast kann durch Aktivieren von Niedrig oder Steigern be-
einflusst werden, wodurch die Leseleistung auf Kosten der Laufzeit erhoht wird.

Die Min. Barcodehohe legt die minimale Hohe der Bars von 1D-Codes fest.
Die Genauigkeit kann in vier Schritten zwischen Prazise und Schnell eingestellt werden.
Mit DPM Markierung kann die Dekodierung bei direkt markierten Codes beeinflusst werden.

Kein DPM (Direct Part Marking): keine spezielle Dekodierung von direkt markierten Codes.
Gelasert/Geitzt: liest gelaserte oder chemisch geétzte direkt markierte Codes. Tintenstrahl-
druck/Genadelt: liest mit Tintenstrahldruckern gedruckte direkt markierte Codes.

Wenn diese einfachen Methoden nicht ausreichen, gibt es mit der ID-Pro Lizenz erweiterte
Moglichkeiten:

Pro: Genadelt dunkel auf hell: robuste Methode fiir dunkel auf hell genadelte direkt markierte
Codes. Pro: Genadelt hell auf dunkel: robuste Methode fiir hell auf dunkel genadelte direkt
markierte Codes. Pro: Gelasert/Geitzt: robuste Methode fiir gelaserte und geitzte direkt mar-
kierte Codes. Pro: Genadelt/Gelasert/Geitzt: robuste Methode fiir genadelte, gelasterte und
geidtzte direkt markierte Codes (aber moglicherweise etwas langsamer als die spezialisierten
Methoden).

Mit Verifizierung kann die Verifizierungsmethode fiir 2D Codes ausgewihlt werden:

Keine: es wird keine Verifizierung durchgefiihrt. ISO/IEC 15415: es wird eine Verifizierung
angelehnt an den ISO/IEC 15415 Standard durchgefiihrt. ISO/IEC TR29158: es wird eine Ve-
rifizierung angelehnt an den ISO/IEC TR29158 Standard durchgefiihrt.

Die beiden Verifizierungsmodi sind nur verfiigbar, wenn gleichzeit eine Pro Methode bei DPM
Markierung ausgewihlt ist.

NoReadText: das ist der Text, der ausgegeben wird, falls kein Code gelesen werden konnte.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
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Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird der Barcode dekodiert und der Code angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e
geidndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Barcode Lokalisieren

MIX

EW.S_E FSC™ C117818

ltem: 6175650

o5
sndardelan. Il
I

I |

5170201586940 ;

118789 7a1

Code : 5702015869409

Abb. 65: Das Bild-GUI des Werkzeugs Barcode Lokalisieren.
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4.3.14 Kante Lokalisieren

1o

Abb. 66: Das Icon des Werkzeugs Kante Lokalisieren.

Das Werkzeug “Kante Lokalisieren” sucht eine Kante in einer Szene. Dieses Werkzeug steht
nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Wenn das Werkzeug Kante Lokalisieren eine Kante lokalisieren kann, wird die Position und
die Drehung der Kante bestimmt und an andere Werkzeuge weitergeleitet. Das Hauptergebnis
des Werkzeugs Kante Lokalisieren ist eine Pose, die Position und Rotation beinhaltet.

9 19 Kante Lokalisieren ®
Winkel 88,4°
Mitte (px) (81,9 px, 222,0 px) ®
Mitte (mm) -

Abb. 67: Die Kachel des Werkzeugs Kante Lokalisieren.

Das Werkzeug Kante Lokalisieren zeigt die Pose sowie die Flidche des Teils in Pixel an.

Tools in der Pipeline konnen diese Pose verwenden. Sie konnen mehrere Ortungswerkzeuge in
einer Pipeline verwenden, und in einem beliebigen Werkzeug konnen Sie die Pose auswihlen,
indem Sie sie aus dem angezeigten Kontextmenii auswihlen wenn Sie sie mit der Pin-Taste
auswihlen.

Parameter

Die Suchrichtung wird verwendet, um die Richtung der Scans auszuwihlen. Sie konnen wihlen
Rechts, Ab, Links oder Auf.

Die Polaritat wird verwendet, um Dunkel -> Hell, Hell -> Dunkel oder Beide auszuwéihlen.
Dies gibt den Kantentyp in Kombination mit der ** Scanrichtung ** an.

Die Kantenauswahl wihlt die Erste, Letzte oder Best Kante in Bezug auf die Scanrichtung.

Glittung beeinflusst den Grad der Glittung, der auf die Kantenstirke angewendet wird, zwi-
schen Unscharf und Scharf.

Die gewiinschte Kantenstiirke kann durch Uberpriifen des Verlaufs entlang der Linie visuell
bestimmt werden.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
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Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, liberlagert mit einer rechteckigen ROI.

Die ROI (Region of Interest) kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der
GroBe gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch
Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die ROI muss moglichst senkrecht zu den zu messenden Kanten liegen, d.h. optimal unter 90°.
Je ndher zu 0° die Suchlinie liegt und je breiter der Suchbereich liegt, desto mehr werden Kanten
durch Mittelung verschliffen und desto weniger genau werden die Ergebnisse.

Innerhalb der ROI werden die Scanlinien mit gepunkteten Linien dargestellt und aus den entlang
der Scanlinien bestimmten Punkten wird eine Linie angepasst und angezeigt. Auerdem wird
der Winkel der Linie angezeigt.
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Kante Lokalisieren
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Manufactured by the LEGO Group, DK-T190
Billund, Denmark. ©2017 The LEGO Group.
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Abb. 68: Das Bild-GUI des Werkzeugs Kante Lokalisieren.

4.3.15 Form Lokalisieren

%
Abb. 69: Das Icon des Werkzeugs Form Lokalisieren.

Mit dem Werkzeug Form Lokalisieren konnen Sie mithilfe der Mustersuche ein Teil in einer
Szene lokalisieren. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Wenn das Werkzeug Form Lokalisieren ein Teil lokalisieren kann, wird die Position und optio-
nal die Drehung des Teils bestimmt und an andere Werkzeuge weitergeleitet. Das Hauptergebnis
des Werkzeugs Form Lokalisieren ist eine Pose, die Position und Rotation beinhaltet.
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9 ©p Form Lokalisieren ®
Wertung 100 9
Mitte (px) (399,0 px, 152,0 px) =
Mitte (mm) -

Winkel 0,0°

Abb. 70: Die Kachel des Werkzeugs Form Lokalisieren.

Das Werkzeug Form Lokalisieren zeigt die Pose sowie die Fliache des Teils in Pixel an.

Tools in der Pipeline konnen diese Pose verwenden. Sie konnen mehrere Ortungswerkzeuge in
einer Pipeline verwenden, und in einem beliebigen Werkzeug konnen Sie die Pose auswihlen,
indem Sie sie aus dem angezeigten Kontextmenii auswihlen wenn Sie sie mit der Pin-Taste
auswihlen.

Parameter

Unter Methode stehen drei verschiedene Verfahren zur Lokalisierung von Bildbereichen zur
Auswahl.

Bei der Methode Korrelation stehen Fldchen im Fordergrund. Das Verfahren ist anwendbar bei
gleichméfBigem Hintergrund.

Die Methode Geometrisch hat einen Fokus auf Kanten, und ist verldsslicher bei ungleichmafi-
gem Hintergrund und bei partiellen Verdeckungen.

Sowohl Geometrisch als auch Korrelation sollten in der Rotation eingeschridnkt werden, da
die Speicheranforderungen erheblich sind.

Die Methode Keypoint sucht markante Bildpunkte in der Vorlage und vergleicht sie mit de-
nen im Suchbild. Dadurch erkennt das Verfahren bis zu einem gewissen Grad unterschiedliche
Skalierungen und ist nicht anfillig bei partiellen Verdeckungen.

Die Methode ist nur im Trainieren-Modus wéahlbar.

Im Handbuch im Kapitel Mustererkennung werden die verschiedenen Methoden genauer er-
klart.

Zulassige Rotation ermoglicht es, die Drehung der Teile zu beschrianken. Dieser Parameter ist
nur im Trainieren-Modus sichtbar.

Die zum Zihlen verwendete Vorlage kann durch Klicken auf die Schaltfliche Vorlage trainie-
ren erstellt werden. Sobald Sie eine Vorlage trainiert haben wechselt das Tool in den Suchmo-
dus, in dem die ROI (Region of Interest) fiir den Suchbereich ausgewiahlt wird. Mit einem Klick
auf Neue Vorlage wechselt das Werkzeug zuriick in den Trainieren-Modus.

Mit Match-Qualitit (nur Korrelation und Geometrisch) konnen schrittweise Einstellungen
zwischen Prazise und Schnell vorgenommen werden. Schnelleres Matching ist weniger ge-
nau und prizisere Ubereinstimmung ist langsamer. Auf diese Weise konnen Sie den richtigen
Kompromiss fiir lhre Anwendung auswihlen.
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Ahnlich der Match-Qualitit kann fiir die Keypoint Methode die Genauigkeit von Zuverliissig
bis Schnell eingestellt werden. Je groBer die trainierte Vorlage, desto zuverldssiger funktioniert
auch ein schnellerer Modus.

Akzeptanzschwelle legt den Mindestschwellenwert fiir Ubereinstimmungen in Prozent fest. Al-
le Ubereinstimmungen unter diesem Schwellenwert werden ignoriert. Die Verfahren unterschei-
den sich dabei was die zu erwartenden Schwellwerte anbelangt. Fiir Korrelation und Keypoint
ist ein Schwellenwert von 50% ist in den meisten Fillen zu niedrig fiir gute Treffer. Bei Geo-
metrisch hingegen wird selten eine Ubereinstimmung von mehr als 50% erreicht, die Schwelle
sollte hier also niedriger gewihlt werden.

Vertrauensschwelle (nur Keypoint) legt fest, wie viele tibereinstimmende Punkte zwischen Vor-
lage und Suchbild gefunden werden miissen. Je mehr Punkte desto hoher ist das Vertrauen in
den gefundenen Treffer.

Hintergrund entfernen (nur Korrelation und Geometrisch) schliet einheitliche Hintergrund-
bereiche von der Verarbeitung aus, wodurch die Verarbeitung beschleunigt werden kann. Falls
der Hintergrund viele Details hat, sollten Sie diese Option nicht verwenden, da es die Verarbei-
tungszeit in solchen Féllen erhéhen kann.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grofie
gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch Ziehen
des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.
Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Im
Trainieren-Modus wird mit der ROI das Muster ausgewihlt.

MEKIOD CHIN.ﬂ. Hnd the CZECH RE PUBLIC

LEGO.comfservice
LEGO.com/life

Rt
- Packaging from

Abb. 71: Das Trainieren-GUI des Werkzeugs Form Lokalisieren.

Im Suchmodus wird die ROI verwendet, um den Suchbereich auszuwihlen. Innerhalb des Such-
bereichs wird das Muster gesucht und angezeigt.
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Form Lokalisieren
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Abb. 72: Das Suchen-GUI des Werkzeugs Form Lokalisieren.

4.3.16 Winkel Messen

X

Abb. 73: Das Icon des Werkzeugs Winkel Messen.

Das Werkzeug Winkel Messen wird verwendet, um den Winkel einer Kante in einer Szene zu

messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primidren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Winkel Messen-

Werkzeugs der Winkel einer Kante.

$ X Winkel Messen
Winkel 886

®

b

Abb. 74: Die Kachel des Werkzeugs Winkel Messen.

Das Werkzeug Winkel Messen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipe-
line verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.
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Parameter

Die Suchrichtung wird verwendet, um die Richtung der Scans auszuwihlen. Sie konnen wéhlen
Rechts, Ab, Links oder Auf.

Die Polaritat wird verwendet, um Dunkel -> Hell, Hell -> Dunkel oder Beide auszuwahlen.
Dies gibt den Kantentyp in Kombination mit der ** Scanrichtung ** an.

Die Kantenauswahl wihlt die Erste, Letzte oder Best Kante in Bezug auf die Scanrichtung.

Glattung beeinflusst den Grad der Glittung, der auf die Kantenstéirke angewendet wird, zwi-
schen Unscharf und Scharf.

Die gewiinschte Kantenstiirke kann durch Uberpriifen des Verlaufs entlang der Linie visuell
bestimmt werden.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBere Objekte (Dilate) komplementir. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Messung

Das primédre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn der Winkel innerhalb der Toleranz (+/-) in
Grad in Bezug auf Erwarteter Winkel liegt, sonst ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI werden die Suchrichtung mit gepunkteten Linien dargestellt, die gefundenen Punkte
werden mit grilnen Punkten markiert und die gefundene Linie wird angezeigt. Die Winkeltole-
ranz wird mit einem “Schmetterling”’s-Bereich angezeigt.

Die ROI (Region of Interest) kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der
GroBe gedandert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch
Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).
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Die ROI muss moglichst senkrecht zu den zu messenden Kanten liegen, d.h. optimal unter 90°.
Je ndher zu 0° die Suchlinie liegt und je breiter der Suchbereich liegt, desto mehr werden Kanten
durch Mittelung verschliffen und desto weniger genau werden die Ergebnisse.
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Abb. 75: Das Bild-GUI des Werkzeugs Winkel Messen.

Zusitzlich visualisiert ein “Schmetterling” die Winkeltoleranz.
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Abb. 76: Der “Schmetterling” des Werkzeugs Winkel Messen.

4.3.17 Helligkeit Erkennen

Abb. 77: Das Icon des Werkzeugs Helligkeit Erkennen.

Das Werkzeug Helligkeit Erkennen wird verwendet, um die mittlere Helligkeit in einer ROI
(region of interest) zu messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem priméren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Helligkeit Erken-
nen-Werkzeugs die mittlere Helligkeit Mittel, normiert auf 100 %.
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v ¥ Helligkeit Erkennen @
Mittel 211

Abb. 78: Die Kachel des Werkzeugs Helligkeit Erkennen.

Das Werkzeug Helligkeit Erkennen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der
Pipeline verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerk-
zeug.

Parameters

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhidngig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der GroB3e ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die mittlere Helligkeit wird innerhalb dieser ROI gemessen.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, Vergrofiere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBlere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Das primére Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn Mittel zwischen Minimum und Maximum
liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Helligkeit ermittelt und angezeigt.
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Abb. 79: Das Bild-GUI des Werkzeugs Helligkeit Erkennen.

4.3.18 Kreis Messen

0,

Abb. 80: Das Icon des Werkzeugs Kreis Messen.

Das Werkzeug Kreis Messen wird verwendet, um ein kreisformiges Teil in einer Szene zu
messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primidren Ok/Not Ok-Ergebnis sind sekundire Ergebniss des Kreis Messen-
Werkzeugs der Durchmesser und der Mittelpunkt des Kreises.

9 O, Kreis Messen ®

Diameter (px) 80,0 px

Diameter (mm) -

Mitte (px) (385,6 px, 362,2 px)
Mitte (mm) -

Vollsténdigkeit 100

Abb. 81: Die Kachel des Werkzeugs Kreis Messen.

Das Werkzeug Kreis Messen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipeline
verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.
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Parameter

Die Suchrichtung wird verwendet, um die Richtung der Scans auszuwéhlen. Sie konnen Aufien
oder Innen wihlen.

Die Polaritat wird verwendet, um Dunkel -> Hell, Hell -> Dunkel oder Beide auszuwahlen.
Dies gibt den Kantentyp in Kombination mit der ** Scanrichtung ** an.

Die Kantenauswahl wihlt die Erste, Letzte oder Best Kante in Bezug auf die Scanrichtung.

Suchstrahlen wihlt die Anzahl der radialen Suchstrahlen aus, die zum Finden des Kreises ver-
wendet werden. Eine Zahl von 36 wiirde alle 10 Grad einen Suchstrahl positionieren.

Gliattung beeinflusst den Grad der Glittung, der auf die Kantenstirke angewendet wird, zwi-
schen Unscharf und Scharf.

Die gewiinschte Kantenstiirke kann durch Uberpriifen des Verlaufs entlang der Linie visuell
bestimmt werden.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBiere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.

Kreis

Das primdre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn der Durchmesser zwischen Min. Durch-
messer und Max. Durchmesser liegt, und wenn die Min. Vollstindigkeit iibertroffen wird,
sonst ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok. Die Vollstindigkeit kann nur dann richtig berechnet
werden, wenn der Mittelpunkt der Region of Interest moglichst nahe am Kreismittelpunkt liegt.
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Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer ROI. Innerhalb der ROI

werden die gefundenen Punkte werden mit griinen oder roten (Ausreiller) Punkten markiert und
der angepasste Kreis wird angezeigt.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der Grof3e
gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien).
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Abb. 82: Das Bild-GUI des Werkzeugs Kreis Messen.
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4.3.19 Kontrast Erkennen

d

Abb. 83: Das Icon des Werkzeugs Kontrast Erkennen.

Das Werkzeug Kontrast Erkennen wird verwendet, um den Kontrast in einer ROI (region of
interest) zu messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primédren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Kontrast Erken-
nen-Werkzeugs der Kontrast, normiert auf 100 %.

v O Kontrast Erkennen @

Kontrast 255

b

Abb. 84: Die Kachel des Werkzeugs Kontrast Erkennen.

Das Werkzeug Kontrast Erkennen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der
Pipeline verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerk-
zeug.

Parameters

Die Form der ROI kann als Rechteck, Kreis oder Ring gewihlt werden. Abhingig von der
Auswahl wird die Form der interaktiv auf der rechten Seite eingestellten ROI angepasst.

Die Region of Interest kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der GroBe ge-
andert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder, bei der Formauswahl Rechteck,
auch gedreht werden (durch Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die Kontrast wird innerhalb dieser ROI gemessen.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBiere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Das primdre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn Kontrast zwischen Minimum und Maxi-
mum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.
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Mit dem Parameter Empfindlichkeit kann eine bestimmte Anzahl an dunklesten und hellsten
Pixel von der Berechnung des Kontrastes ausgeschlossen werden. Je geringer die Empfindlich-
keit, desto mehr dunkle und mehr helle Pixel werden ignoriert.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird der Kontrast ermittelt und angezeigt.

Kontrast Erkennen EEH'
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Abb. 85: Das Bild-GUI des Werkzeugs Kontrast Erkennen.

4.3.20 Distanz Messen

| k

Abb. 86: Das Icon des Werkzeugs Distanz Messen.

Das Werkzeug Distanz Messen wird verwendet, um den Abstand zweier Kanten in einer Szene
zu messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primédren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Distanz Messen-
Werkzeugs der Abstand zwischen zwei Kanten.
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Abb. 87: Die Kachel des Werkzeugs Distanz Messen.

Das Werkzeug Distanz Messen kann die Pose von jedem Lokalisierungswerkzeug in der Pipe-
line verwenden. Wihlen Sie dazu mit der Pin-Taste ein bestimmtes Lokalisierungswerkzeug.

Parameter

Die Suchrichtung wird verwendet, um die Richtung der Scans auszuwéhlen. Sie konnen wihlen
Rechts, Ab, Links oder Auf.

Die Polaritat wird verwendet, um Dunkel -> Hell, Hell -> Dunkel oder Beide auszuwéahlen.
Dies gibt den Kantentyp in Kombination mit der ** Scanrichtung ** an.

Glittung beeinflusst den Grad der Glittung, der auf die Kantenstirke angewendet wird, zwi-
schen Scharf und Unscharf.

Die gewiinschte Kantenstiirke kann durch Uberpriifen des Verlaufs entlang der Linie visuell
bestimmt werden.

Bildvorverarbeitung kann verwendet werden, um eine optionale Vorverarbeitungsoperation im
Werkzeug auszuwihlen. Trenne Objekte (Open) fiihrt eine morphologische Offnung durch,
Verbinde Objekte (Close) fiihrt eine morphologische SchlieBung durch, Verkleinere Objekte
(Erode) fiihrt eine Erosion durch, VergroBere Objekte (Dilate) fiihrt eine morphologische
Dilatation durch. Bei den morphologischen Operationen ist zu beachten, dass sie einen Bezug
zur Helligkeit der Objekte haben: Trenne Objekte (Open) gilt fiir helle Objekte, auf dunkle
Objekte angewandt ist der Effekt gegensitzlich, d.h. er verbindet dunkle Objekte. So wie Trenne
Objekte (Open) und Verbinde Objekte (Close) sind auch Verkleinere Objekte (Erode) und
VergroBiere Objekte (Dilate) komplementér. Der Gradientfilter (Sobel) verstirkt die Kanten
und der Rauschfilter (Lowpass) reduziert das Rauschen.

Wenn Kalibrierungsdaten fiir den Sensor gespeichert wurden, konnen diese Daten fiir eine Kon-
vertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten (mm) herangezogen werden. Mit Ka-
librierung anwenden wird die Konvertierung von Bildkoordinaten (px) in Weltkoordinaten
(mm) eingeschaltet.

Diese Kontrollelemente werden nur angezeigt, wenn Kalibrierungsdaten gespeichert wurden.
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Distanz

Das primére Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn der Abstand zwischen Minimum und Ma-
ximum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok. Der Vergleich kann je nach Wahl
der Einheit in Pixeln (px) oder Millimetern (mm) erfolgen, wobei letzterer nur moglich ist,
wenn der Sensor kalibriert wurde.

Bildanzeige mit Overlay

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, {iberlagert mit einer rechteckigen ROI. In der
ROI werden die Messlinie und der Abstand in Pixeln angezeigt.

Die ROI (Region of Interest) kann verschoben werden (durch Ziehen im Inneren) oder in der
GroBe gedndert werden (durch Ziehen der Randlinien oder Ecken) oder gedreht werden (durch
Ziehen des Drehpunktes in der Mitte der oberen Kante).

Die ROI muss moglichst senkrecht zu den zu messenden Kanten liegen, d.h. optimal unter 90°.
Je ndher zu 0° die Suchlinie liegt und je breiter der Suchbereich liegt, desto mehr werden Kanten
durch Mittelung verschliffen und desto weniger genau werden die Ergebnisse.
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Abb. 88: Das Bild-GUI des Werkzeugs Distanz Messen..
4.3.21 Punkt zu Linie Distanz Messen

i

Abb. 89: Das Icon des Werkzeugs Punkt zu Linie Distanz Messen.

Das Werkzeug Punkt zu Linie Distanz Messen wird verwendet, um die Distanz zwischen
einem Punkt und einer Linie zu messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primédren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundires Ergebnis des Punkt zu Linie
Distanz Messen-Werkzeugs die Distanz.
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3 Punkt zu Linie @
Abstand 295
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Linie Kants Lokalisizren.Linie

Abb. 90: Die Kachel des Werkzeugs Punkt zu Linie Distanz Messen.

Das Werkzeug Punkt zu Linie Distanz Messen verwendet einen Punkt und eine Linie von
Werkzeugen, die Punkte oder Linien messen (d. h. Kreis Messen, Kante Lokalisieren, etc.).

Punkt bzw. Linie konnen durch Klicken auf die jeweiligen Schaltflichen ausgewihlt werden.

Distance

Das primidre Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn Distanz zwischen Minimum und Maxi-
mum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Punkt zu Linie Distanz Messen

Distanzgrenzen
Minimum (px) 70

Maximum {px) 200
Abb. 91: Die Parameter des Werkzeugs Punkt zu Linie Distanz Messen.

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Abstandslinie und die Distanz angezeit.
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Abb. 92: Das Bild-GUI des Werkzeugs Punkt zu Linie Distanz Messen.
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4.3.22 Punkt zu Punkt Distanz Messen

"

Abb. 93: Das Icon des Werkzeugs Punkt zu Punkt Distanz Messen.

Das Werkzeug Punkt zu Punkt Distanz Messen wird verwendet, um die Distanz zwischen
zwei Punkten zu messen. Dieses Werkzeug steht nur beim CS-60 zur Verfiigung.

Neben dem primidren Ok/Not Ok-Ergebnis ist ein sekundéres Ergebnis des Punkt zu Punkt
Distanz Messen-Werkzeugs die Distanz.

®, Punkt zu Punkt @
Abstand 214
Punkt 1 Kreis Meszen.Mitte
Punkt 2 Kreis Meszen1.Mitte

Abb. 94: Die Kachel des Werkzeugs Punkt zu Punkt Distanz Messen.

Das Werkzeug Punkt zu Punkt Distanz Messen verwendet zwei Punkte von Werkzeugen, die
Punkte messen (d. h. Kreis Messen, Kante Lokalisieren, etc.).

Die beiden Punkte konnen durch Klicken auf die jeweiligen Schaltflichen ausgewihlt werden.

Distance

Das primire Werkzeugergebnis ist Wahr/Ok, wenn Distanz zwischen Minimum und Maxi-
mum liegt, andernfalls ist das Ergebnis Falsch/Nicht Ok.

Punkt zu Punkt Distanz

Distanzgrenzen
Minimum (px) 70 .

Maximum {px) 200 -

Abb. 95: Die Parameter des Werkzeugs Punkt zu Punkt Distanz Messen.

Auf der rechten Seite wird das Bild angezeigt, iiberlagert mit einer rechteckigen ROI. Innerhalb
der ROI wird die Abstandslinie und die Distanz angezeit.
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Abb. 96: Das Bild-GUI des Werkzeugs Punkt zu Punkt Distanz Messen.

4.3.23 Logik - Resultate

Abb. 97: Das Icon des Werkzeugs Logik.

Das Werkzeug Logik wird verwendet, um die Logik zu definieren und eine Ausgabe aus den
Ergebnissen verschiedener Werkzeuge abzuleiten.

Das Werkzeug Logik ist besonders: bei jeder Inspektion ist Logik der letzte Schritt eine Verar-
beitungspipeline.

£ Logik

Abb. 98: Die Kachel des Werkzeugs Logik.

Mit dem Werkzeug Logik werden Priifergebnisse durch ein Funktionsblockdiagramm erstellt.
Funktionsblockdiagramme sind in der IEC EN 61131-3 genormt.
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Resultate

StandardméBig ist das Gesamt-Resultat des Logik-Werkzeugs eine Kombination der Ergebnis-
se aller Tools in der Pipeline. Nur wenn alle Werkzeuge 10 (oder logisch 1) lieferen, ist das
Ergebnis des Logik-Werkzeugs selbst - das heifit das Ergebnis der Gesamtpriifung - 10.

Sie konnen dies jedoch tlibersteuern, indem Sie Ihre eigene Logik auf der Registerkarte Resul-
tate implementieren. Wéhlen Sie ein Werkzeug im Menii Werkzeuge aus, um es dem Funkti-
onsplanbereich hinzuzufiigen. Sie konnen dann das vordefinierte Resultat des Werkzeugs ver-
wenden. Hier ist ein Beispiel:

% Helligkeit Erkennen Resultat: 1

\ + |

Abb. 99: Ein Werkzeug Knoten.

Alternativ konnen Sie einen Vergleichsausdruck fiir jedes Ergebnis eines sekundiren Werkzeugs
erstellen:

{:}* Flache Lokalisieren Resultat: 1

X Flache Fldche: 110323
CC Hiche ~__1

Winkel I}
Oberseite
Rechte Seite
Linke Seite
Unterseite
Geom. MitteX
Geom. MitteY
Héhe
Breite
Umfang
Flache der Locher
Konvexe Fliche
Konvexer Umfang
Faserldnge
Faserbreite
Seitenverhiltnis
Zirkularitat
Kompaktheit
Konvexitat
Anzahl der Locher
Perforation
Rauheit
Ruindheit

Abb. 100: Zusitzliche logische Ausginge mit Sekundarresultaten erzeugen.

Jedes dieser Ergebnisse verschiedener Tools kann mit logischen UND-, ODER- oder NICHT-
Knoten kombiniert werden, die Sie im Menii Logische Operatoren auswihlen konnen:
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Abb. 101: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

SchlieBlich kann das Ergebnis der logischen Kombination mit dem Resultat-Knoten verbunden
werden und wird dann als Gesamtergebnis der Priifung verwendet.

4.3.24 Logik - Digitale Ausgange

Mit dem Werkzeug Logik werden Priifergebnisse durch ein Funktionsblockdiagramm erstellt.
Funktionsblockdiagramme sind in der IEC EN 61131-3 genormt.

Digitale Ausginge

Standardméifig werden die vier digitalen Ausginge des CS-60/ID-600 als Knoten auf der Zei-
chenfliche angezeigt.

wertl 0 Out 0
Referenz Trigger ¥
Verz&gerung (ms) 0 -

Dauer (ms)| 0 C

werl o Out 1

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<X KD

Dauer (ms) 0

werl o QOut 2

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<3 K>

Dauer (ms) 0

wertl 0 Out 3

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<3 K>

Dauer (ms) 0

Abb. 102: Die digitalen Ausgangsknoten des Logic Werkzeugs.
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Die Verzogerung und die Dauer eines digitalen Ausgangssignals konnen angegeben werden
(in Millisekunden). Die Verzogerung wird ab dem Start der Bildaufnahme (Referenz: Trigger)
oder ab dem Ende der Inspektion (Referenz: EndOfInspection) gemessen, eine Dauer von 0
bedeutet unendliche Dauer.

Digitale Ausgénge

(») Werkzeuge

L Alle 1O
Kanten Z3hlen

Logik

Und

Cder

@ Logische Operatoren
&

Micht
Abb. 103: Das Kontextmenii im Bereich Digitale Ausgiinge.

Werkzeuge konnen entweder durch eine Auswahl im Kontextmenii links oder mit der Maus aus
der Werkzeugliste gezogen werden, um Werkzeugknoten zu erstellen. Diese stellen die Werte
bereit, die noch logisch kombiniert werden konnen, um die gewiinschten Ausgaben zu erstellen.
Hier ist ein Beispiel:

8% Helligkeit Erkennen Resultat: 1

\ + |

Abb. 104: Ein Werkzeug Knoten.

Das primére Ergebnis des Werkzeugs ist True oder False und kann mit jedem der vier Ausgéinge
verbunden werden (durch Ziehen vom kleinen quadratischen Ausgangs-Pin mit der Bezeichnung
Resultat des Werkzeugs auf den entsprechenden Pin) - auf den Pin des Ausgangs mit dem
Namen Wert.

8- Helligkeit Erkennen o W Out0

\ + |

Referenz Trigger ¥

Verzégerung (ms) 0

<X KD

Dauer (ms) 0

Abb. 105: Ein Werkzeug mit einem Ausgang verbinden.

Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder
NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.
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Abb. 106: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

Ein Klick auf die kleine Schaltfliche + am unteren Rand eines Werkzeugknotens fiigt dem
Werkzeugknoten eine zusitzliche Zeile hinzu, in der Sie einen logischen Ausdruck fiir jedes
sekundire Werkzeugergebnis erstellen konnen.

0* Flache Lokalisieren Resultat: 1

X Flache Flache: 110323
CC Hiche ~__1

Winkel I}
Oberseite
Rechte Seite
Linke Seite
Unterseite
Geom. MitteX
Geom. MitteY
Héhe
Breite
Umfang
Flache der Locher
Konvexe Flache
Konvexer Umfang
Faserldnge
Faserbreite
Seitenverhaltnis
Zirkularitat
Kompaktheit
Konvexitat
Anzahl der Locher
Perforation
Rauheit
Ruindheit

Abb. 107: Zusitzliche logische Ausgidnge mit Sekundirresultaten erzeugen.

Geben Sie minimale oder maximale Grenzen ein und erstellen Sie zusitzliche Logikergebnisse
aus den Ergebnissen des sekundédren numerischen Resultats.

Die Taste X 10scht eine Zeile, wenn sie nicht mehr benétigt wird.
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4.3.25 Logik - PROFINET Ausgange

Mit dem Werkzeug Logik werden Priifergebnisse durch ein Funktionsblockdiagramm erstellt.

Inspektionsergebnisse konnen iiber PROFINET an eine SPS iibertragen werden, durch Verknii-
fen mit PROFINET Ausgéngen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in mehreren Schritten auf den Registerkarten PROFINET
Ausginge oder EtherNet/IP Ausginge des Werkzeugs Logik: 1. Ein Werkzeug-Knoten wird
mit einem Schreib-Knoten verbunden. 2. Der Schreib-Knoten wird mit einem PROFINET oder
EtherNet/IP Modul in einem Slot verbunden.

Ausgangsdaten werden am Ende eines Inspektionszyklus iibertragen.
Verkniipfen von PROFINET Ausgéingen

Hinweis: Die Screenshots zeigen PROFINET, aber die Verfahren fiir EtherNet/IP sind genau
dieselben, es sei denn, es ist ausdriicklich vermerkt.
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PROFINET Ausgénge
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Abb. 108: Das Kontextmenii im Bereich PROFINET Ausginge.

PROFINET oder EtherNet/IP-Ausginge konnen definiert werden, indem Sie im linken Menii
Bool schreiben, Byte schreiben, Int32 schreiben, Float schreiben oder String schreiben
auswihlen oder mit der rechten Maustaste in die Zeichenfldche klicken um eine Auswahl zu

treffen.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewihlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die noch logisch kombiniert werden konnen, um die gewiinschten
Ausgaben zu erstellen. Hier ist ein Beispiel:
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SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status

Steckplatz3 3 32 Bytes Fingang
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+
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Bit/ 0 - 6 4 Bytes Ausgang

Abb. 109: Ein Werkzeug Knoten fiir PROFINET.
Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder

NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.

SPS
" - 1 & 1
Og Fliche Lokalisieren . we & Und C Steckplatze/Module
[ + |
P 1 Steuerung
/ -~
//’/ + = 2 Status
- //
8% Helligkeit Erkennen ol Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
+ 4

l | s bool . e 4 4Bytes Eingang

Adresse C 5 32 Bytes Ausgang

Bit 0 : 6 4 Bytes Ausgang

+ -

Abb. 110: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

PROFINET oder EtherNet/IP kann neben logischen Werten auch numerische Werte oder Texte
tibertragen.

Mit den PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangsknoten (Bool schreiben, Byte schreiben, Int32
schreiben, Float schreiben, String schreiben) konnen sie bestimmen, an welche Adresse in-
nerhalb eines Moduls die Werte geschrieben werden.

Wert, 0 bool Steckplatz
Adresse 0 O |

Bit 0

Abb. 111: Ein boolescher Ausgang.
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Die Grofe eines booleschen Ausgangs betrigt 1 Byte (Sie konnen jedoch bis zu 8 in einem Byte
zuweisen).

Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Bit gibt das Bit an, das adressiert wird, wobei 0 das Bit ganz rechts und 7 das Bit ganz links im
Byte ist.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

Wert 0 byte Steckplatz
|

2 K2

Adresse 0

Abb. 112: Ein Byte Ausgang.

Wert ist der Wert, der libertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.
Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

int32

Wert 0 Steckplatz

<> K>

Adresse |

<

Byte-Reihenfolge Rig

Abb. 113: Ein ganzzahliger Ausgang.

Die GroB3e eines ganzzahligen Ausgangs betrigt 4 Byte.
Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-Ganzzahl
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

float

Wert 0 Steckplatz

<KD

Adresse 0 |

L4

Byte-Reihenfolge Big

Abb. 114: Ein FlieBkomma Ausgang.

Die GroBe eines FlieBkomma Ausgangs betragt 4 Byte.
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Wert ist der Wert, der libertragen werden soll.
Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-
FlieBkommazahl besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h.
an niedrigeren Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst
gespeichert werden.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

Wert string

Steckplatz
Adresse 0 o
Typ| string ¥ !

Lange 5

<

Byte-Reihenfolge| Big

Abb. 115: Ein Text Ausgang.

Profinet: Die Grof3e eines Text Eingangs betrdgt (2 + n) * s, wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist und s = 1 (fiir einen Ansi STRING) oder s = 2 (fiir einen Unicode-WSTRING). Das
erste Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die maximale Anzahl von Zeichen, welche die Zeichen-
folge enthalten kann. Das zweite Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthélt die tatsdchliche Anzahl der
Zeichen, welche die Zeichenfolge enthilt.

Ethernet/IP: Die GroBe eines Text Eingangs betrigt (4 + n), wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist. Die ersten 4 Byte werden als int32 interpretiert und stellt die tatsachliche Anzahl
der Zeichen des strings da.

Wert ist der Wert, der iibertragen werden soll.

Typ gibt an, ob die Zeichenfolge Ansi (STRING) oder Unicode (WSTRING) ist. Bei EtherNet/IP
entfillt dieser Input, da EtherNet/IP nur Ansi Texte unterstiitzt.

Adresse gibt die Adresse im Modul an.

Linge gibt die Anzahl der Zeichen in der Zeichenfolge an. Eine Linge von 1 gibt ein einzelnes
Zeichen an.

Byte-Reihenfolge Gibt die Bytereihenfolge der zwei Bytes an, aus denen ein Unicode Zeichen
besteht. Big bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren
Adressen. Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert
werden. Bei EtherNet/IP entfillt dieser Input, da er nur fiir Unicode Texte relevant ist.

Steckplatz verbindet den Knoten mit einem Eingangs Modul (CS-60/ID-600 -> SPS).

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplitzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET-Setup oder dem EtherNet/IP-Setup auf der SPS {iberein-
stimmen, um die Kommunikation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen.
Der SPS Knoten wird sowohl im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb
des SPS Knotens werden die Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS
aus gesehen verwendet. Ein SPS Ausgang wird von der SPS iiber PROFINET oder EtherNet/IP
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zum CS-60/ID-600 iibertragen, wo er als Eingang angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom
CS-60/ID-600 iiber PROFINET oder EtherNet/IP zur SPS iibertragen, auf dem CS-60/ID-600
wird dies als Ausgang gesehen.

SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status
Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
Steckplatz4 4 4 Bytes Eingang

3 32 Bytes Ausgang

6 4 Bytes Ausgang

Abb. 116: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.
Beiespielhaft sind hier sechs Module ausgewihlt.

Unter der Uberschrift Steckpliitze werden die Module grafisch angezeigt. AuBerdem werden
die verwendeten Regionen innerhalb der Module angezeigt.

~ Steckplatze

1 E Steuerung

2 Status

3

4

5 E‘|234?89‘|011‘|2

co

17](181| 19|20 23|(241|25] 26|27 || 2

Abb. 117: Ein String mit 20 Zeichen im Modul 3 an Adresse 0.

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplitzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET-Setup auf der SPS iibereinstimmen, um die Kommuni-
kation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen. Der SPS Knoten wird sowohl
im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb des SPS Knotens werden die
Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS aus gesehen verwendet (Ein SPS
Ausgang wird von der SPS iiber PROFINET zum CS-60/ID-600 iibertragen, wo er als Eingang
angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom CS-60/ID-600 iiber PROFINET zur SPS iibertra-
gen, auf dem CS-60/ID-600 wird dies als Ausgang gesehen.)
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SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status
Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
Steckplatz4 4 4 Bytes Fingang

5 32 Bytes Ausgang

6 4 Bytes Ausgang

Abb. 118: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.

Beiespielhaft sind hier sechs Module ausgewihlt (die Module Steuerung und Status sind nicht
abwihlbar). Auf der Seite PROFINET Ausginge konnen nur die Module 3 und 4 verbunden
werden (aus Sicht der SPS sind das Eingiinge, aus Sicht des CS-60/ID-600 sind das Ausgénge.)

Unter der Uberschrift Steckpliitze werden die Module grafisch angezeigt. AuBerdem werden
die verwendeten Regionen innerhalb der Module angezeigt.

~ Steckplatze

1 E Steuerung

2 Status

3

4

5 E‘|234?89‘|011‘|2

oo

17](181| 19|20 23|(241|25]( 26|27 || 2

Abb. 119: Ein String mit 20 Zeichen im Modul 3 an Adresse 0.

C4G Modus

Fiir den C4G Modus miissen die vordefinierten Module Steuerung und Status entfernt wer-
den und manuell mit einer C4G kompatiblen Einstellung (siehe Kapitel C4g Modus Status und
Kontroll-Signale) ersetzt werden. An diese Module konnen beliebige weitere Module angehédngt
werden.
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SPS
Steckplatze/Module

1 2 Bytes Ausgang Steckplatz1
2 2 Bytes Eingang
3 Keine

+ -

Abb. 120: C4G-Modus

4.3.26 Logik - TCP/IP Kommando Ausgéange

Mit dem Werkzeug Logik werden Priifergebnisse durch ein Funktionsblockdiagramm erstellt.
Funktionsblockdiagramme sind in der IEC EN 61131-3 genormt.

Inspektionsergebnisse konnen tiber TCP/IP Kommandos an eine Gegenstelle tibertragen wer-
den, durch Verkniifen mit TCP/IP Variablen Ausgédngen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt auf der Registerkarte TCP/IP Variablen Ausginge des
Werkzeugs Logik: Ein Werkzeug-Knoten wird mit einer Variablen im Outputs Knotenverbun-
den.

Ausgangsdaten werden am Ende eines Inspektionszyklus iibertragen.

Verkniipfen von TCP/IP Variablen Ausgingen
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TCP/IP Variablen Ausgange

~ Werkzeuge

Alle 10
J Akquisition
Og Flache Lokalisieren
2 Helligkeit Erkennen
Logik
v Ausgang
v Logische Operatoren
v Arithmetik
v Text
v Liste

v Kommentar

Abb. 121: Das Kontextmenii im Bereich TCP/IP Variablen Ausginge.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewahlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die mit dem TCP/IP Outputs Knoten verbunden werden kdnnen.
Hier ist ein Beispiel:

- Helligkeit Erkennen Resultat: 1
| 2399

Variablen

Mittel e | Brightness

+ |

+ -

Abb. 122: Ein Werkzeug Knoten fiir PROFINET.

Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder
NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.
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- Helligkeit Erkennen ot o) & Und 31
| ¥ |
e
//
e + 1L
% Flache Lokalisieren .
| + |
__ Variablen
%] 10

Abb. 123: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

TCP/IP Kommando Variablen konnen neben logischen Werten auch numerische Werte oder
Texte iibertragen.

4.3.27 Logik - FTP

Mit dem Werkzeug Logik werden Priifergebnisse durch ein Funktionsblockdiagramm erstellt.
Funktionsblockdiagramme sind in der IEC EN 61131-3 genormt.

FTP/SFTP

Der CS-60/ID-600 Vision-Sensor kann optional Bilder iiber FTP (File Transfer Protocol) oder
SFTP (Secure File Transfer Protocol) auf einem Server speichern. Die FTP-Option muss akti-
viert sein (siche Protokoll Einstellungen des CS-60/ID-600) und die Adresse und der Port des
FTP-Servers miissen definiert sein.

Das FTP bzw. SFTP Protokoll wird gewihlt, indem dem Host ein ftp:// bzw. sftp:// vor-
angestellt wird.

Auferdem miissen die Benutzeranmeldeinformationen (Benutzername und Kennwort) angege-
ben werden, damit eine Verbindung zum FTP/SFTP-Server hergestellt werden kann. Die Kom-
munikation zwischen dem eingebauten optionalen FTP/SFTP-Client erfolgt bei FTP standard-
miBig iiber Port 21, bei SFTP standardmiaBig tiber Port 22, den Standardports fiir FTP bzw.
SFTP.
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Host sftpe// e D server

Port 22 & J
Benutzer []
Passwort []

Abb. 124: Die FTP/SFTP Server Einstellungen.

Wenn FTP aktiviert ist, kann ein Job Bilder auf einen FTP/SFTP-Server hochladen. Die Adresse
und die Anmeldeinformationen des FTP/SFTP-Servers miissen im Job auf der Registerkarte
FTP des Logik-Tools konfiguriert werden.

Hochladen von Bildern

Bilder von Inspektionen konnen in zwei Verzeichnissen gespeichert werden: 10 Ordner wird
fiir Inspektionen verwendet, die in Ordnung waren, NIO Ordner wird fiir fehlgeschlagene In-
spektionen verwendet. Das Verzeichnis und/oder der Dateiname (I0 Dateiname und NIO Da-
teiname) des Bilder Hochladen Knotens konnen als feste Werte eingetragen oder durch einfii-
gen des Text Knotens (sieche Beschreibung zu Text Knoten) variabel gehalten werden. Wenn
Sie den Text Knoten verwenden mochten, verbinden Sie die Ausgabe des Knotens Text mit den
Eingaben 10 Ordner, NIO Ordner, IO Dateiname oder NIO Dateiname des Bild Hochla-
den-Knotens.

Wenn der FTP/SFTP-Server nicht zum Hochladen verfiigbar ist, werden die Bilder auf dem CS-
60/ID-600 zwischengespeichert, bis die maximale Anzahl von Bildern erreicht wurde. Wenn die
maximale Anzahl erreicht wurde, werden zuerst dltere IO-Bilder und dann altere NIO-Bilder

tiberschrieben, sodass diese Bilder fiir den FTP/SFTP-Upload fiir immer verloren gehen. Dieses
Verhalten gibt NIO-Bildern Vorrang.

Alle Bilder, die sich im FTP-Cache befinden und aus irgendeinem Grund nicht hochgeladen
werden konnten, konnen mit nVision-i auf dem PC gespeichert werden.

Hochladen von Text

Neben der Option Bilder iiber FTP zu iibertragen besteht die Option auch Text an eine Datei
anzuhédngen (bzw. diese neu zu erstellen, sollte sie noch nicht existieren). Hierzu kann im Menii
links unter Hochladen der Knoten Text ausgewihlt werden. Dieser kann genau wie der Bild
Hochladen Knoten (siche Hochladen von Bildern) konfiguriert werden. Zusitzlich verfiigt
der Text Hochladen Knoten iliber den Eingang Text indem beliebige Texte an die Angegebe-
ne Datei angehiingt werden konnen. Hierzu kann der unter Text Knoten beschriebene Knoten
verwendet werden. Der gewiinschte Text-Ausgang muss mit dem im vorgesehenen Eingang im
Text hochladen Knoten verbunden werden.

Text Knoten

Fiigen Sie dem Funktionsblockdiagramm einen Text-Knoten hinzu und tippen Sie einen Na-
men oder wihlen Sie einen Eintrag aus der Dropdown-Liste, um zwischen Akquisition-ID,
Job Name, Job Nummer, SensorName, Sensor Seriennummer, Jahr, Monat, Tag, Stunde,
Minute, Sekunde und Millisekunde zu wihlen. Zur Formatierung stehen die Optionen Car-
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riage return, Line feed, Carriage return & Line feed, sowie Tab zur Verfiigung. Wenn Sie
einen der vordefinierten Eintrige entfernen mochten, wihlen Sie das erste Element Trennen
aus der Dropdown-Liste. Sie konnen auch Resultate von Werkzeugen mit dem Text Knoten
verbinden indem Sie einen entsprechenden Ausgang eines Werkzeugs mit einem der Eingédnge
des Text Knotens verbinden. Sie konnen beliebig viele Eingidnge zum Text Knoten durch das
driicken des “+” Buttons hinzufiigen oder den letzten Eingang durch driicken des “-” Buttons
entfernen.

4.4 Grafische Programmierung

4.4.1 Grafische Programmierung

Manche Aspekte in der Erstellung von Jobs werden beim CS-60/ID-600 Vision-Sensor mittels
grafischer Programmierung durchgefiihrt. Beispiele sind die Verkniipfung der logischen Digi-
taleingdange oder tiber PROFINET oder TCP/IP iibermittelte Eingangswerte im Akquisitons-
Werkzeug. Auch im Logik-Werkzeug wird grafische Programmierung verwendet, um Aus-
gangswerte fiir die digitalen Ausgéinge oder fiir PROFINET und TCP/IP oder FTP zu berechnen.

Pipelines
Pipelines sind die Programme aus denen nVision-i Jobs bestehen. Daten flieBen durch Pipeli-
nes, dhnlich wie Wasser durch Rohre flief3t.

Knoten sind die Bausteine von Pipelines. Knoten haben Pins, mit denen Knoten mittels Ver-
bindungen verbunden werden.

Hier ist ein Beispiel fiir eine Pipeline, die aus zwei Knoten besteht:

In0 +* |ink

[}

Mame: Digln0

Abb. 125: Eine Pipeline aus zwei Knoten.

Eine Pipeline stellt einen gerichteten Graphen dar. Daten flieBen in der Richtung, die mit den
Pfeilen am Ende der Verbindungen angezeigt werden. Zyklen in den Graphen sind verboten.

Pipelines werden live ausgefiihrt. Bei jeder Wertdnderung wird die Pipeline erneut ausgefiihrt
und erzeugt neue Ausgaben. Knoten werden nur dann ausgefiihrt, wenn die Werte benotigt wer-
den, die sie produzieren.
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Knoten

Knoten sind die Grundbausteine in Pipelines.

Ein Knoten kann Eingangs-Pins und Ausgangs-Pins besitzen, wobei nicht jeder Knoten beides
hat. Die Pins werden verwendet, um Knoten mittels Verbindungen zu verbinden.

Ala ] &eund Und: 1
sl 1]

Abb. 126: Ein Knoten mit Eingangs- und Ausgangs-Pins.

Pins

Pins sind typisiert. Verbindungen sind nur moglich zwischen Pins mit kompatiblen Typen.

Pins sind kompatibel, wenn ihre Typen gleich sind, oder wenn der auf der Verbindung flieBende
Typ automatisch konvertiert werden kann.

Pins mit inkompatiblen Typen konnen nicht verbunden werden.

Typen

Die in Pipelines flieBenden Daten sind typisiert.

Typ Beschreibung

Boolear Ein bool’scher Wert der die beiden binidren Zustinde True (1) und False (0) an-
nehmen kann.

Byte Ein ganzzahliger Wert zwischen 0 und 255 (inklusive).

Integer Ein ganzzahliger Wert zwischen -2147483648 und 2147483647 (inklusive).

Single Ein FlieBkomma-Wert zwischen -3.40282347 x 10738 und 3.40282347 x 10738.

Double Ein FlieBkomma-Wert zwischen -1.7976931348623157 x 107308 und
1.7976931348623157 x 107308.

String Eine Zeichenkette, z.B. Text.
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Konvertierung

Die Verbindungen zwischen Pins stellen die Wege fiir den Datenflul dar. Die Daten konnen
nur flieBen, wenn die Typen der Pins gleich sind, oder wenn sie automatisch konvertiert werden
konnen.

Erweiternde Konvertierungen konnen automatisch durchgefiihrt werden. Die Konvertierung ei-
nes Int32 Werts in einen Float Wert is erweiternd und wird automatisch ausgefiihrt.

Addi
Berechnen als byte * * S0 "D u = LEL Text: 0
Ao O B v
~ + -
B0 i
T -

Abb. 127: Beispiel fiir konvertierbare Typen.

Ein numerischer Wert kann automatisch in einen Text konvertiert werden. Die Konvertierung
wird durch einen kleinen Punkt am Ende des Verbindungspfeils visualisiert.

Einengende Konvertierungen konnen nicht automatisch durchgefiihrt werden. Die Konvertie-
rung eines Float Werts in einen Int32 Wert wiirde die Nachkommastellen abschneiden und wird
deshalb nicht automatisch ausgefiihrt.

Addi
A w Text o Fext——— Berechnen als| byte v + = Sum: 0
B “ T——alg t-@
+ - P
B0 w
+ -

Abb. 128: Beispiel fiir inkompatible Typen.

Ein Text kann nicht automatisch in einen numerischen Wert konvertiert werden. Das wird durch
einen rot ausgefiillten Pin visualisiert.

4.5 Knoten

4.5.1 Addieren

Addiert zwei oder mehr Zahlen.
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+ Addieren
Berechnen als byte v Sum: 0
Ao O
Bo O
+ -

Die Zahlen werden addiert. Die Addition erfolgt mit einem spezifizierten Datentyp.
Mit den + und - Tasten konnen Eingiinge am Ende hinzugefiigt oder vom Ende geldscht werden.
Eingange

Berechnen als (Typ: String)

Die Berechnung erfolgt im spezifizierten Datentyp: byte, int oder float. Byte erlaubt ganzzahlige
Zahlenwerte zwischen 0 und 2535, int erlaubt ganzzahlige Zahlenwerte zwischen -2.147.483.648
und 2.147.483.647 und float erlaubt FlieBkommazahlen zwischen -3.4 x 10738 bis 3.4 x 10"38.

A...Z (Typ: Double)

Die zu addierenden Zahlen. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double kon-
vertiert.

Ausgange

Summe (Typ: Byte|Int32|Single)

Die Summe der Zahlen, entsprechend dem spezifizierten Datentyp. Wenn das Ergebnis im spe-
zifizierten Datentype nicht darstellbar ist, produziert der Knoten kein numerisches Ergebnis.

4.5.2 Alles Ok

Liefert das zusammengefasste Ergebnis aller Werkzeuge.

Alle 10 Resultat: 1

4.5. Knoten 163



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Ausgange

Resultat (Typ: Boolean)

Die Und-Verkniipfung der Ergebnisse aller Werkzeuge.

4.5.3 Und

Logische Und-Verkniipfung von zwei oder mehr bool’schen Werten.

AT & Und Und: 1
sl a ]

+ =
Die bool’schen Werte werden Und-verkniipft.
Eingdnge
A...Z (Typ: Boolean)
Die zu verkniipfenden bool’schen Eingangswerte.
Ausgange
Und (Typ: Boolean)

Die Und-Verkniipfung der Eingéinge. Das Ergebnis ist True/1 wenn alle Eingéinge True/1 sind,
andernfalls ist das Ergebnis False/0.

4.5.4 BinarySelector

Wihlt einen von zwei Eingiingen aus, abhingig vom Zustand eines booleschen Eingangs.

Eingdnge
Selector (Typ: Boolean)

Der Selektor. Wenn dieser Eingang True ist, wird der Wert am TrueValue Eingang am Aus-
gang angezeigt. Ist dieser Eingang False, wird der Wert am FalseValue-Eingang am Ausgang
angezeigt.
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TrueValue (Typ: Object)

Dieser Wert wird am Value-Ausgang angezeigt, wenn der Wert am Selector-Eingang True ist.

FalseValue (Typ: Object)

Dieser Wert wird am Value-Ausgang angezeigt, wenn der Wert am Selector-Eingang False ist.

Ausgange

Value (Typ: Object)

Der Wert entweder des Wertes am TrueValue Eingang oder des Wertes am FalseValue Eingang,
abhingig vom Wert am Selector Eingang.

Kommentare

Die Typen der Einginge und der Ausgidnge konnen beliebig sein, d.h. sie miissen mindestens
vom Typ Object sein. Wenn ein Typ konkreter ist, miissen die anderen Typen vom gleichen
Typ sein (oder null, d.h. nicht verbunden).

Die einfachste Verwendung des Knotens BinarySelector ist die Auswahl zwischen zwei Wer-
ten,

Eine andere Verwendung besteht darin, die Ausfiihrung eines Teils einer Pipeline zu verhindern,
indem null in den Rest der Pipeline eingegeben wird. Wenn die Eingabe offen bleibt, wird
“null” an die Ausgabe weitergegeben, und infolgedessen konnen die davon abhéngigen Knoten
nicht ausgefiihrt werden.

4.5.5 Kommentar

Ein Kommentar in einem Funktionsdiagramm.

Der Kommentar dient dazu, den Zweck eines Funktionsdiagramms oder eines Teils zu beschrei-
ben. Das Kommentarfeld kann ein- oder ausgeklappt werden.

You|can type a commer@
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4.5.6 Vergleichen
Vergleicht zwei Zahlenwerte.

ergleichen

Operator| < W Wert: 0
Ao O
BO ©

Die Zahlen werden mit verschiedenen Operatoren verglichen. Wenn der Operator zutrifft wird
True/1 bzw. wenn es nicht zutrifft wird False/0 zuriickgeliefert.

Eingdnge
Operator (Typ: String)

Yo )1 ¢

Der Vergleichsoperator. ‘<’, ‘<=, ‘==, , >="und ‘>’ stehen zur Verfiigung.

A,B (Typ: Double)

Die Zahlen, die verglichen werden sollen. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf
zu Double konvertiert.

Ausgange

Wert (Typ: Boolean)

Das Vergleichsergebnis.

4.5.7 Beinhaltet

Priift ob ein Text in einem anderen Text enthalten ist.

ot BEinRaltEt ) B inhaltet: 1

Suche

GroB/Kleinschreibung ignorieren| 0

Es wird gepriift, ob der Such-Text im Text enthalten ist und True/1 bzw. False/0 zuriickgeliefert.
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Eingange

Text (Typ: String)

Der Text in dem der Such-Text gesucht wird.

Suche (Typ: String)

Der Such-Text.

GroB/Kleinschreibung ignorieren (Typ: Boolean)

Die GroB3- bzw. Kleinschreibung wird ignoriert, wenn dieser Wert auf True/1 gesetzt ist.

Ausgange

Beinhaltet (Typ: Boolean)

Das Suchergebnis: True/1 wenn der Such-Text im Text enthalten ist bzw. False/0 wenn er nicht
enthalten ist. Ein leerer Suchtext ist in allen Texten (auch einem leeren Text) enthalten.

4.5.8 In

Liest Daten von einem digitalen Eingang.

In0 Wert: 0

Der Vision Sensor CS-60/ID-600 verfiigt iiber zwei digitale Eingédnge, die verkniipft werden
konnen. Die Eingangsknoten werden auf der Seite Digitale Eingiinge des Werkzeugs Akquisi-
tion angezeigt. Um sie zum Verlinken zu verwenden, miissen sie benannt werden. Ein Eingang
wird benamt durch Hinzufiigen eines Link Knotens (Auswahl im Menii links oder mit einem
Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden des Eingabekno-
ten mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den Verkniipfung
Knoten.

Der digitale Eingang wird am Beginn des Inspektionszyklus eingelesen, in etwa zur Zeit des
Trigger-Signals.
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Ausgange

Wert (Typ: Boolean)

Der logische Wert des Eingangs zum Zeitpunkt des Trigger-Signals.

4.5.9 Out

Schreibt Daten auf einen digitalen Ausgang.

Wart 0 Qut 0
Referenz Trigger ¥
Verzdgerung (ms) 0 ﬁ

r - Fat
Dauer (ms)| 0 -

Der Vision Sensor CS-60/ID-600 verfiigt iiber vier bindre digitale Ausgénge, die abhingig vom
Ergebnis der Inspektion geschaltet werden kdnnen.

Wenn digitale Ausgénge fiir die Signalisierung des Job-Wechsels verwendet werden, konnen sie
nicht gleichzeitig als Inspektionsergebnisse geschaltet werden.

Eingdnge
Wert (Typ: Boolean)

Der logische Wert der auf den Ausgang geschrieben werden soll.

Referenz (Typ: String)

Die Verzogerung des Ausgangssignals kann sich auf den Trigger Zeitpunkt beziehen, oder auf
das Inspectionsende.

Verzégerung (ms) (Typ: UInt32)

Die Verzogerung des Schaltpunkts in Bezug auf den Zeitpunkt von Trigger oder Inspektionsen-
de. Eine Verzogerung von 0 bedeutet sofortiges Schalten (hier nur nach Inspektionsende, weil
erst zu diesem Zeitpunkt der Wert bestimmt werden kann).
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Dauer (ms) (Typ: UInt32)

Die Dauer des logischen Signals. Eine Dauer von 0 hat ein dauernd anstehendes Signal zur
Folge.

4.5.10 Dividieren

Dividiert zwei Zahlen.

/ Dividieren

Berechnen als byte v Quotient: 0
Xo O
Y1 O

Die Zahlen werden dividiert. Die Division erfolgt mit einem spezifizierten Datentyp.
Eingdnge
Berechnen als (Typ: String)

Die Berechnung erfolgt im spezifizierten Datentyp: byte, int oder float. Byte erlaubt ganzzahlige
Zahlenwerte zwischen 0 und 255, int erlaubt ganzzahlige Zahlenwerte zwischen -2.147.483.648
und 2.147.483.647 und float erlaubt FlieBkommazahlen zwischen -3.4 x 10738 bis 3.4 x 10738.

X (Typ: Double)

Der Dividend. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double konvertiert.
Y (Typ: Double)

Der Divisor. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double konvertiert.
Ausgange

Quotient (Typ: Byte|Int32]|Single)

Die Quotient der Zahlen, entsprechend dem spezifizierten Datentyp. Wenn das Ergebnis im
spezifizierten Datentype nicht darstellbar ist, produziert der Knoten kein numerisches Ergebnis.
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4.5.11 Bild Hochladen

Konfiguriert das Hochladen von Bildern.

Bild
IO Bilder exportieren 0 Hochladen

MIO Bilder exportieren 1]
IO Crdner
IO Dateiname
MNID Ordner

MIO Dateiname

Eingdnge
10 Bilder exportieren (Typ: Boolean)

Konfiguriert, ob 10 Bilder exportiert werden sollen.

NIO Bilder exportieren (Typ: Boolean)

Konfiguriert, ob NIO Bilder exportiert werden sollen.

10 Ordner (Typ: String)

Der Ordnername, in den IO Bilder exportiert werden sollen.

10 Dateiname (Typ: String)

Der Dateiname fiir IO Bilder.

NIO Ordner (Typ: String)

Der Ordnername, in den NIO Bilder exportiert werden sollen.

170

Kapitel 4. Referenz



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

NIO Dateiname (Typ: String)

Der Dateiname fiir NIO Bilder.

4.5.12 Server

Konfiguriert die FTP Server Einstellungen.

Host| ftp://102. Server
Port| 21 2
Benutzer
Passwort
Eingange

Host (Typ: String)

Der FTP oder SFTP Host, z.B. ftp://192.168.3.15 oder sftp://192.168.3.15. Die IP
Adressen miissen entsprechend auf die Gegebenheiten angepasst werden.

Port (Typ: Int32)

Der FTP oder SFTP Port, z.B. 21 oder 22.

Benutzer (Typ: String)

Der Benutzername zum Einloggen in den FTP oder SFTP Server.

Passwort (Typ: String)

Das Passwort zum Einloggen in den FTP oder SFTP Server.
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4.5.13 Text Hochladen
Konfiguriert das Hochladen von Text.

Text
Hochladen

IO Bilder exportieren i
MNIC Bilder exportieren i
IO Ordner
IO Dateiname
NIO Crdner
MIQ Dateiname

Text

Eingange

10 Bilder exportieren (Typ: Boolean)

Konfiguriert, ob Text zu IO Bildern exportiert werden sollen.

NIO Bilder exportieren (Typ: Boolean)

Konfiguriert, ob Texte zu NIO Bildern exportiert werden sollen.

10 Ordner (Typ: String)

Der Ordnername, in den Texte zu 10 Bildern exportiert werden sollen.

10 Dateiname (Typ: String)

Der Dateiname fiir Texte zu 10 Bildern.

NIO Ordner (Typ: String)

Der Ordnername, in den Texte zu NIO Bildern exportiert werden sollen.
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NIO Dateiname (Typ: String)

Der Dateiname fiir Texte zu NIO Bildern.

Text (Typ: String)

Der zu schreibende Text.

4.5.14 Element wahlen
Wihlt ein Element aus einer Liste aus.

Liste [-]Element Element:

Index| 0 C

Eine Liste besteht aus mehreren, aneinandergereihten Elementen. Dieser Knoten wihlt ein spe-
zielles Element aus der Liste aus, entsprechend seiner Position in der Liste.

Eingdnge
Liste (Typ: List<T>)

Die Liste der Elemente. Der Typ kann beliebig sein, aber alle Elemente in der Liste haben
denselben Typ.

Index (Typ: Int32)

Der O-basierte Index des Elements. Liegt der Index au3erhalb des zuldssigen Bereichs, wird ein
Fehler angezeigt.

Ausgange

Element (Typ: T)

Das spezifische Element der Liste.
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4.5.15 Verknupfung

Erzeugt eine Verkniipfung.

«e Verkniipfung
Wert

|
Name:

Eine Verkniipfung stellt eine Beziehung zwischen einen Eingangswert und der Verwendung die-
ses Werts in nachfolgenden Werkzeugen dar. Eingangswerte konnen durch digitale Eingéinge,
Profinet Eingéinge oder TCP/IP Variablen Einginge bereitgestellt werden. Damit sie in nachfol-
genden Werkzeugen verwendet werden konnen, miissen sie benannt werden.

Eingange

Wert (Typ: Object)

Der Wert der Verkniipfung. Er wird iiblicherweise durch Verbinden mit einen digitalen Eingéng,
einen Profinet Eingang oder einem TCP/IP Variablen Eingang bereitgestellt.

Name (Typ: Object)

Der Name der Verkniipfung. Der Name muss eindeutig innerhalb eines Jobs sein. Unter diesem
Namen ist der Wert in nachfolgenden Werkzeugen verfiigbar.

4.5.16 IsNull

Liefert True, falls kein Objekt (Null) am Eingang ist.
Eingdnge
Object (Typ: Object)

Wenn dieser Eingang Null ist, wird der Wert True am Ausgang angezeigt. Ist dieser Eingang
ein giiltiges Object beliebigen Typs, wird der Wert False am Ausgang angezeigt.
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Ausgange

Value (Typ: Boolean)

True oder False, entsprechend des Werts am Object Eingang.

Kommentare

Oft wird der IsNull Knoten im Zusammenhang mit einem BinarySelector verwendet, um bei-
spielsweise einen Default Wert zu bestimmen, fiir den Fall, dass ein Wert Null ist.

4.5.17 Verbinden
Verbindet eine Liste von Texten zu einem String.

‘erbinden

Liste Text:
|

Trennzeichen

Eine Liste von Texten wird in einen String umgewandelt.

Eingdnge

Liste (Typ: List<String>)

Die Liste von Texten.

Trennzeichen (Typ: String)

Die Trennzeichen werden optional zwischen den Listenelementen eingefiigt. Folgende Zeichen
haben spezielle Bedeutung:

* \t fiigt einen Tabulator ein
* \r fiigt einen Wagenriicklauf ein

* \n fiigt einen Zeilenvorschub ein
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Ausgange

Text (Typ: String)

Der kombinierte Text.

4.5.18 Letztes

Wihlt das letzte Element aus einer Liste aus.

Liste LEEZTES Element:

Eine Liste besteht aus mehreren, aneinandergereihten Elementen. Dieser Knoten wihlt ein das
letzte Element aus der Liste aus.

Eingdnge

Liste (Typ: List<T>)

Die Liste der Elemente. Der Typ kann beliebig sein, aber alle Elemente in der Liste haben
denselben Typ.

Ausgange
Element (Typ: T)

Das letzte Element der Liste.

4.5.19 Umkehren
Kehrt die Reihenfolge der Elemente in einer Liste um.

Um thren

Liste Umbkehren:

Eine Liste besteht aus mehreren, aneinandergereihten Elementen. Dieser Knoten kehrt die Rei-
henfolge der Listenelement um.
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Eingange
Liste (Typ: List<T>)

Die Liste der Elemente. Der Typ kann beliebig sein, aber alle Elemente in der Liste haben
denselben Typ.

Ausgange
Umkehren (Typ: List<T>)

Die Liste mit den Elementen in umgekehrter Reihenfolge.

4.5.20 Sortieren

Sortiert eine Liste.

LY ) .
. Sortieren .
Liste Sortiert:

Richtung| Aufsteigend v !

As| Number v

Eine Liste besteht aus mehreren, aneinandergereihten Elementen. Dieser Knoten sortiert die
Liste nach ihrem Inhalt.

Eingdnge
Liste (Typ: List<T>)

Die Liste der Elemente. Der Typ kann beliebig sein, aber alle Elemente in der Liste haben
denselben Typ.

Richtung (Typ: String)

Aufsteigend bzw Absteigend spezifiziert die Sortier-Richtung.
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Ausgange

Sortiert (Typ: List<T>)

Die aufsteigend oder absteigend sortierte Liste.

4.5.21 Multiplizieren

Multipliziert zwei oder mehr Zahlen.

% Multiplizieren

Berechnen als byte v Produkt: 1
A1 T
B1 O
+ -

Die Zahlen werden multipliziert. Die Multiplikation erfolgt mit einem spezifizierten Datentyp.

Mit den + und - Tasten konnen Eingiinge am Ende hinzugefiigt oder vom Ende geloscht werden.
Eingdnge
Berechnen als (Typ: String)

Die Berechnung erfolgt im spezifizierten Datentyp: byte, int oder float. Byte erlaubt ganzzahlige
Zahlenwerte zwischen O und 255, int erlaubt ganzzahlige Zahlenwerte zwischen -2.147.483.648
und 2.147.483.647 und float erlaubt FlieBkommazahlen zwischen -3.4 x 10738 bis 3.4 x 10738.

A...Z (Typ: Double)

Die zu multiplizierenden Zahlen. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double
konvertiert.

Ausgange
Produkt (Typ: Byte|Int32|Single)

Das Produkt der Zahlen, entsprechend dem spezifizierten Datentyp. Wenn das Ergebnis im spe-
zifizierten Datentype nicht darstellbar ist, produziert der Knoten kein numerisches Ergebnis.
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4.5.22 Nicht

Logische Negierung eines bool’schen Werts.
X o  Nicht 7 Nicht: 1

Der bool’sche Wert wird negiert.
Eingdnge

X(Typ: Boolean)

Der Eingangswert.

Ausgange

Nicht (Typ: Boolean)

Der negierte Eingang. Das Ergebnis ist True/1 wenn der Eingang False/0 ist, andernfalls ist das

Ergebnis False/0.

4.5.23 Oder

Logische Oder-Verkniipfung von zwei oder mehr bool’schen Werten.

>
A 0 =10der Oder: 0

B 0

+ -

Die bool’schen Werte werden Oder-verkniipft.

Eingange

A...Z (Typ: Boolean)

Die zu verkniipfenden bool’schen Eingangswerte.
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Ausgange
Oder (Typ: Boolean)

Die Oder-Verkniipfung der Eingéiinge. Das Ergebnis ist True/l wenn mindestens ein Eingang
True/1 ist, andernfalls ist das Ergebnis False/0.

4.5.24 Bool lesen

Liest einen bool’schen Wert aus einer PROFINET oder EtherNet/IP SPS ein.

Steckplatz Bool Wert:

Adresse| [ $
Bito o
Fallback 0

Ein bool’scher Eingang wird mit einem PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangs-Steckplatz ver-
bunden und anschlieBend tiber einen Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen be-
nannt.

SPS
Steckplatze/Maodule

1 Kontrelle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

5§ 32 Bytes Ausgang Epipe“”-- " Bool E|3 = Link
6 4BytesAusgang [ ] Steckplatzf  Adresse[0 =4 Mame:| Test []
= . I
Bito S[]

Fallback 0 ]
Abb. 129: Ein bool’scher Eingang.

Die GroBe eines bool’schen Eingangs betrédgt 1 Bit (Sie konnen jedoch bis zu 8 in einem Byte
zuweisen).
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Eingange

Steckplatz (Typ: ProfinetModule)

Verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Adresse (Typ: UInt32)

Gibt die Byte-Adresse im Modul an.

Bit (Typ: Byte)

Gibt das Bit an, das adressiert wird, wobei 0 das Bit ganz rechts und 7 das Bit ganz links im
Byte ist.

Fallback (Typ: Boolean)

Gibt den bool’schen Wert an, der verwendet wird, wenn keine PROFINET oder EtherNet/IP
Daten verfiigbar sind. PROFINET oder EtherNet/IP Daten sind moglicherweise aus mehreren
Griinden nicht verfiigbar: - weil PROFINET oder EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil
der Job im Emulator lduft usw.

Ausgange
Wert (Typ: Boolean)

Der tiber PROFINET oder EtherNet/IP eingelesene bool’sche Wert.

4.5.25 Byte lesen

Liest einen Byte Wert aus einer PROFINET oder EtherNet/IP SPS ein.

Steckplatz Byte Wert:

%

Adresse| 0 -

Fal

Fallback| 0 -

Ein Byte Eingang wird mit einem PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangs-Steckplatz verbunden
und anschlieBend iiber einen Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.
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SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

5 32 Bytes Ausgang Epipf“”-- "] Byte E|:' "] Link

6 4 Bytes Ausgang [] steckplatz6 Adresse| =3 Mame:| Test 1

+ -
Fallback| 0 el

Abb. 130: Ein Byte Eingang.
Eingange
Steckplatz (Typ: ProfinetModule)

Verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Adresse (Typ: UInt32)

Gibt die Byte-Adresse im Modul an.

Fallback (Typ: Byte)

Gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn keine PROFINET oder EtherNet/IP Daten
verfligbar sind. PROFINET oder EtherNet/IP Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden
nicht verfiigbar: - weil PROFINET oder EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job
im Emulator lauft usw.

Ausgange
Wert (Typ: Byte)

Der iiber PROFINET oder EtherNet/IP eingelesene Byte Wert.
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4.5.26 Float lesen

Liest einen FlieBkomma-Wert aus einer PROFINET oder EtherNet/IP SPS ein.

Steckplatz FlzEs Wert:
Adresse| 0 s
Byte-Reihenfolge|Big v
Fallback 0 O

Ein Float Eingang wird mit einem PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangs-Steckplatz verbun-
den und anschlieend iiber einen Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

SPS
Steckplatze/Module

1 Steuerung

2 Status
Steckplatz3 3 32 Bytes Eingang
Steckplatz4| 4 4 Bytes Eingang

H ; «e Verkniipfung
5 32 Bytes Ausgang . Pipelin... »e Float .0—..
6 4 Bytes Ausgang Steckplatz6 Adresse 0 > Name: Test
+ -
v

Byte-Reihenfolge| Big

Fallback 0 >

Abb. 131: Ein FlieBkomma Eingang.

Die GroB3e eines FlieBkomma Eingangs betrigt 4 Byte.
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Eingange

Steckplatz (Typ: ProfinetModule)

Verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Adresse (Typ: UInt32)

Gibt die Byte-Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge (Typ: String)

Gibt die Bytereihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-FlieBkommazahl besteht. Big
bedeutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren Adressen.
Little ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert werden.

Fallback (Typ: Single)

Gibt den Float Wert an, der verwendet wird, wenn keine PROFINET oder EtherNet/IP Daten
verfiigbar sind. PROFINET oder EtherNet/IP Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden
nicht verfiigbar: - weil PROFINET oder EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job
im Emulator lduft usw.

Ausgange
Wert (Typ: Single)
Der iiber PROFINET oder EtherNet/IP eingelesene FlieBkomma Wert.

4.5.27 Int32 lesen

Liest einen ganzzahligen Wert aus einer PROFINET oder EtherNet/IP SPS ein.

Steckplatz Int32 Wert:

Adresze $

<

Byte-Reihenfolge| Big

Fallback 0 3

Ein Int32 Eingang wird mit einem PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangs-Steckplatz verbun-
den und anschlieBend iiber einen Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.
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SPS
Steckplitze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang
a "] Link
6 4 Bytes Ausgang [] steckplatz6 Adresse| =3 Mame:| Test 1

- - I

T 32 Bytes Auzgang Ell:'ipelin-- El Int32 E

Byte-Reihenfolge Big  ~ [ ]

Fallback 0 & IZI
Abb. 132: Ein ganzzahliger Eingang.
Die GroB3e eines ganzzahligen Eingangs betrdgt 4 Byte.
Eingange
Steckplatz (Typ: ProfinetModule)

Verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Adresse (Typ: UInt32)

Gibt die Byte-Adresse im Modul an.

Byte-Reihenfolge (Typ: String)

Gibt die Byte-Reihenfolge der vier Bytes an, aus denen die 32-Bit-Ganzzahl besteht. Big be-
deutet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren Adressen. Little
ist das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert werden.

Fallback (Typ: Int32)

Gibt den Zahlenwert Wert an, der verwendet wird, wenn keine PROFINET oder EtherNet/IP
Daten verfiigbar sind. PROFINET oder EtherNet/IP Daten sind moglicherweise aus mehreren
Griinden nicht verfiigbar: - weil PROFINET oder EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil
der Job im Emulator lduft usw.
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Ausgange

Wert (Typ: Int32)

Der iiber PROFINET oder EtherNet/IP eingelesene ganzzahlige Int32 Wert.

4.5.28 SPS

Reprisentiert die Konfiguration einer Profinet oder EtherNet/IP SPS.

SP5
Steckplitze/Module

1 Steuwerung

2 Status

+ -

Der SPS Knoten wird verwendet, um Module in bestimmten Steckplidtzen zu definieren. Dieses
Setup muss exakt mit dem PROFINET oder EtherNet/IP Setup auf der SPS {ibereinstimmen,
um die Kommunikation zwischen der SPS und dem CS-60/ID-600 zu ermoglichen. Der SPS
Knoten wird sowohl im Akquisition als auch im Logik Werkzeug angezeigt. Innerhalb des SPS
Knotens werden die Namen Eingang und Ausgang fiir die Module wie von der SPS aus gesehen
verwendet. Ein SPS Ausgang wird von der SPS iiber PROFINET oder EtherNet/IP zum CS-
60/ID-600 {iibertragen, wo er als Eingang angesehen wird. Ein SPS-Eingang wird vom CS-
60/ID-600 iiber PROFINET oder EtherNet/IP zur SPS iibertragen, auf dem CS-60/ID-600 wird

dies als Ausgang gesehen.

SPS

Steckplatze/Module

1
2
Steckplatz3 3

Steckplatz4 i

5

6

ADbD. 133: Der SPS Knoten mit sechs Modulen.

Steuerung

Status

32 Bytes Eingang

4 Bytes Eingang

32 Bytes Ausgang

4 Bytes Ausgang

+
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4.5.29 String lesen

Liest einen Text aus einer PROFINET oder EtherNet/IP SPS ein.

Steckplatz String Wert:

Typ|STRING

Adresse $
|

Linge 1 .

Byte-Reihenfolge| Big

Fallback

Ein String Eingang wird mit einem PROFINET oder EtherNet/IP Ausgangs-Steckplatz verbun-
den und anschlieBend iiber einen Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

5PS

Steckplatze/Module

1 Kontrolle
2 Status
3 32 Bytes Eingang

4 4 Bytes Eingang

5 32 Bytes Ausgang  [a] Pipelin.. ] String [¢] ] Link
& 4Byteshusgang [ Steckplatzé Typ|STRING = [[] Name:| Test ]
L . T

Adresse| =l
Lange| 1 =
Byte-Reihenfolge|Big ([ ]

Fallback ]
Abb. 134: Ein Text Eingang.

Profinet: Die GroBe eines Text Eingangs betrdgt (2 + n) * s, wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist und s = 1 (fiir einen Ansi STRING) oder s = 2 (fiir einen Unicode-WSTRING). Das
erste Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthilt die maximale Anzahl von Zeichen, welche die Zeichen-
folge enthalten kann. Das zweite Byte/Wort (Ansi/Unicode) enthilt die tatsdchliche Anzahl der
Zeichen, welche die Zeichenfolge enthilt.

Ethernet/IP: Die GroBe eines Text Eingangs betrigt (4 + n), wobei n die maximale Anzahl von
Zeichen ist. Die ersten 4 Byte werden als int32 interpretiert und stellt die tatsidchliche Anzahl
der Zeichen des strings da.

4.5. Knoten 187



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Eingange

Steckplatz (Typ: ProfinetModule)

Verbindet den Knoten mit einem Ausgangs Modul (SPS -> CS-60/ID-600).

Typ (Typ: String)
Gibt an, ob die Zeichenfolge Ansi (STRING) oder Unicode (WSTRING) ist.

Adresse (Typ: UInt32)

Gibt die Byte-Adresse im Modul an.

Lange (Typ: UInt32)

Gibt die Anzahl der Zeichen in der Zeichenfolge an. Eine Linge von 1 gibt ein einzelnes Zeichen
an.

Byte-Reihenfolge (Typ: String)

Gibt die Bytereihenfolge der zwei Bytes an, aus denen ein Unicode Zeichen besteht. Big bedeu-
tet, dass hoherwertige Bytes zuerst gespeichert werden, d. h. an niedrigeren Adressen. Little ist
das Gegenteil und bedeutet, dass niedrigwertige Bytes zuerst gespeichert werden.

Fallback (Typ: Int32)

Gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn keine PROFINET oder EtherNet/IP Daten
verfiigbar sind. PROFINET oder EtherNet/IP Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden
nicht verfiigbar: - weil PROFINET oder EtherNet/IP am Sensor deaktiviert ist, - weil der Job
im Emulator lauft usw.

Ausgange
Wert (Typ: String)

Der liber PROFINET oder EtherNet/IP eingelesene Text.
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4.5.30 Ersetze

Ersetzt einen Such-Text in einem Text.

Text Ersetze [ Teut:
Suche |'

Ersetze
Der Such-Text wird in einem Text gesucht und durch den Ersetzungs-Text ersetzt.

Eingdnge

Text (Typ: String)

Der Text in dem der Such-Text gesucht wird und die Ersetzung vorgenommen wird.
Suche (Typ: String)

Der Such-Text.

Ersetze (Typ: String)

Der Ersetzungs-Text.

GroB/Kleinschreibung ignorieren (Typ: Boolean)

Die Gro8- bzw. Kleinschreibung wird ignoriert, wenn dieser Wert auf True/1 gesetzt ist.

Ausgange

Text (Typ: String)

Der Text, in dem der Such-Text durch den Ersetzungs-Text ersetzt worden ist.
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4.5.31 Trennen
Trennt einen Text an bestimmten Trennzeichen.

Text Trennen [ Licte: List: 1 ltem(s)

Separator| n-

Ein Text wird an bestimmten Trennzeichen getrennt und in eine Liste von Texten umgewandelt.

Eingdnge

Text (Typ: String)

Der aufzutrennende Text.

Trennzeichen (Typ: String)

Enthilt die Trennzeichen. An jedem der Trennzeichen wird eine Trennung vorgenommen.
Ausgange

Liste (Typ: List<String>)

Eine Liste von Texten.

4.5.32 Text

Baut einen Text aus einem oder mehreren Eingdngen zusammen.

i} hy Text Text:

An den Eingidngen des Text Knotens konnen Texte eingegeben, aus einem Menii ausgewihlt
oder von anderen Knoten verbunden werden.

Mit den + und - Tasten konnen Einginge am Ende hinzugefiigt oder vom Ende geloscht werden.

190 Kapitel 4. Referenz



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Eingange

A...Z (Typ: String)

Die Textbausteine, aus denen ein Gesamttext zusammengebaut wird.

Es gibt drei Moglichkeiten, den Text zu spezifizieren:

1.
2.
3.

Der Text kann direkt eingegeben werden.
Ein Makro kann aus einer Liste ausgewihlt werden.

Der Eingang kann mit dem Ausgang eines anderen Knoten verbunden werden. In diesem
Fall wird der iibertragene Wert automatisch in einen String konvertiert, falls er nicht schon
vom Typ String ist.

Es stehen folgende Makros zur Verfiigung:

Acqusition ID

Job Name

Job Slot

Sensor Name

Sensor Seriennummer
Jahr

Monat

Tag

Stunde

Minute

Sekunde
Millisekunde
Zeilenvorschub ()
Wagenriicklauf ()
Wagenriicklauf & Zeilenvorschub ()
Tabulator ()

Nicht alle Makros stehen in allen Editoren zur Verfiigung. Ein Eintrag kann mit dem Trennen
Kommando geloscht werden.
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Ausgange

Text (Typ: String)

Der zusammengebaute Text.

4.5.33 Vergleichen

Vergleicht zwei Texte.
A Vergleichen Gleich: 1
B

GroB/Kleinschreibung ignorieren 1]

Die Texte werden verglichen und bei Gleichheit wird True/1 bzw. bei Ungleichheit False/0 zu-
riickgeliefert.

Eingange
A,B (Typ: String)

Die Texte, die verglichen werden sollen.

GroB/Kleinschreibung ignorieren (Typ: Boolean)

Die GroB- bzw. Kleinschreibung wird ignoriert, wenn dieser Wert auf True/1 gesetzt ist. In
diesem Fall werden die beiden Texte ‘A’ und ‘a’ als gleich behandelt. Wenn der Wert auf False/0
gesetzt ist, sind ‘A’ und ‘a’ nicht gleich.

Ausgange
Gleich (Typ: Boolean)

Das Vergleichsergebnis: True/1 wenn die Texte gleich sind bzw. False/0 wenn die Texte ungleich
sind. Zwei leere Zeichenketten werden als gleich betrachtet.
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4.5.34 Subtrahieren

Subtrahiert zwei Zahlen.

- Subtrahieren

Berechnen als byte v Differenz: 0
Xo o
vo C

Die Zahlen werden subtrahiert. Die Subtraktion erfolgt mit einem spezifizierten Datentyp.
Eingange
Berechnen als (Typ: String)

Die Berechnung erfolgt im spezifizierten Datentyp: byte, int oder float. Byte erlaubt ganzzahlige
Zahlenwerte zwischen 0 und 2535, int erlaubt ganzzahlige Zahlenwerte zwischen -2.147.483.648
und 2.147.483.647 und float erlaubt FlieBkommazahlen zwischen -3.4 x 10738 bis 3.4 x 10"38.

X (Typ: Double)

Der Minuend. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double konvertiert.

Y (Typ: Double)

Der Subtrahend. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf zu Double konvertiert.
Ausgange

Differenz (Typ: Byte|Int32|Single)

Die Differenz der Zahlen, entsprechend dem spezifizierten Datentyp. Wenn das Ergebnis im
spezifizierten Datentype nicht darstellbar ist, produziert der Knoten kein numerisches Ergebnis.

4.5.35 Ausgang

Konfiguration der TCP/IP Ausgénge.

Ausgang
|

Port| 0 (49211) v

Wert I

Der Ausgang Knoten wird verwendet, um Ausgaben auf einem TCP/IP Kanal zu definieren.
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Eingange
Port (Typ: String)

Der fiir den Ausgangs-Strom verwendete TCP/IP Port. Es konnen bis zu vier Ports verwendet
werden, je nach der vorgewihlten Anzahl in den Protokoll Einstellungen. Die Port Nummern
sind vordefiniert von 49211 bis 49214.

Wert (Typ: String)

Der Ausgabewert, der nach jeder Bildauswertung einmal auf dem TCP/IP Port ausgegeben wird.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewdhlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die mit dem TCP/IP Output Knoten verbunden werden kdnnen.
Hier ist ein Beispiel:

':,‘i Akquisition Resultat: 1 Port 0 (49211) v Ausgang

12056 "o

+ |

Abb. 135: Ein Werkzeug Knoten fiir einen TCP/IP Ausgangs-Strom.

Neben logischen und arithmetischen Kombinationen ist auch eine Kombination von Texten
moglich, mit dem Text Knoten, der durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichenflache
hinzugefiigt werden.

':_‘1 Akquisition Resultat: 1 Ald: v Text ‘_I_d__i_l§5

2656 )
|d . u e /'

\\

+ |

C Helligkeit:

: L =
-8- Helligkeit Erkennen Resultat: 1 o
18 ______/ <CRLF> v
Mittel o —
ir |
Port| 0 (49811) v Ausgang

Abb. 136: Text-Kombination fiir einen TCP/IP Ausgangs-Strom.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.
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4.5.36 Bool lesen

Liest einen bool’schen Wert aus einer TCP/IP Eingangs-Variablen ein.

Variable Bool Wert:

Fallback 0

Ein bool’scher Eingang wird mit einem TCP/IP Eingang verbunden und anschlie3end iiber einen
Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

Variablen

. 0 e Verknipfung
lights e g bool ol Ny

+ - Fallback 0 Name: lights

Abb. 137: Ein bool’scher Eingang.

Eingange
Variable (Typ: TcpIpVariable)

Verbindet den Knoten mit einer TCP/IP Eingangs-Variablen (TCP/IP -> CS-60/ID-600).

Fallback (Typ: Int32)

Gibt den bool’schen Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP-Daten nicht verfiigbar
sind. TCP/IP-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil der
Kommando-Server am Sensor deaktiviert ist, - weil die TCP/IP Eingangs Variable nicht gesetzt
wurde.

Ausgange

Wert (Typ: Boolean)

Der iiber TCP/IP eingelesene bool’sche Wert.
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4.5.37 Byte lesen

Liest einen Byte Wert aus einer TCP/IP Eingangs-Variablen ein.

Variable Byte Wert: 0

Fallback 0 $

Ein Byte Eingang wird mit einem TCP/IP Eingang verbunden und anschlie3end iiber einen Link
zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

Variablen

Verkntpfung
threshold byte 10 w”

~

+ - Fallback| o o Name: threshold

Abb. 138: Ein Byte Eingang.

Eingange
Variable (Typ: TcpIpVariable)

Verbindet den Knoten mit einer TCP/IP Eingangs-Variablen (TCP/IP -> CS-60/ID-600).

Fallback (Typ: Int32)

Gibt den Byte Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP-Daten nicht verfiigbar
sind. TCP/IP-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil der
Kommando-Server am Sensor deaktiviert ist, - weil die TCP/IP Eingangs Variable nicht gesetzt
wurde.

Ausgange
Wert (Typ: Byte)

Der iiber TCP/IP eingelesene Byte Wert.
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4.5.38 Float lesen

Liest einen FlieBkomma-Wert aus einer TCP/IP Eingangs-Variablen ein.

Variable Float Wert: 0

Fallback 0 $

Ein Float Eingang wird mit einem TCP/IP Eingang verbunden und anschlielend iiber einen
Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

Variablen
e Verknipfung
float 0 e

score

+ - Fallback| 0 > Name: score

Abb. 139: Ein FlieBkomma Eingang.

Eingange
Variable (Typ: TcpIpVariable)

Verbindet den Knoten mit einer TCP/IP Eingangs-Variablen (TCP/IP -> CS-60/ID-600).

Fallback (Typ: Single)

Gibt den Float Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP-Daten nicht verfiigbar
sind. TCP/IP-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil der
Kommando-Server am Sensor deaktiviert ist, - weil die TCP/IP Eingangs Variable nicht gesetzt
wurde.

Ausgange

Wert (Typ: Single)

Der iiber TCP/IP eingelesene FlieBkomma Wert.
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4.5.39 Int32 lesen

Liest einen ganzzahligen Wert aus einer TCP/IP Eingangs-Variablen ein.

Variable Int32 Wert: 0

Fallback 0 $

Ein Int32 Eingang wird mit einem TCP/IP Eingang verbunden und anschlie3end iiber einen
Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

Variablen

i Verknap
threshold int32 ._0 - e Verknipfung

~

+ - Fallback| o o Name: threshold

Abb. 140: Ein ganzzahliger Eingang.

Eingange
Variable (Typ: TcpIpVariable)

Verbindet den Knoten mit einer TCP/IP Eingangs-Variablen (TCP/IP -> CS-60/ID-600).

Fallback (Typ: Int32)

Gibt den Int32 Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP-Daten nicht verfiigbar
sind. TCP/IP-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil der
Kommando-Server am Sensor deaktiviert ist, - weil die TCP/IP Eingangs Variable nicht gesetzt
wurde.

Ausgange

Wert (Typ: Int32)

Der iiber TCP/IP eingelesene ganzzahlige Int32 Wert.
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4.5.40 Inputs

Reprisentiert die Konfiguration der TCP/IP Kommando Einginge.

Inputs
Test Yariable 1:

+ =

Der Inputs Knoten wird verwendet, um Variablen zu definieren. Der Inputs Knoten wird im
Akquisition Werkzeug angezeigt. Durch die + und - Tasten konnen Variablen hinzugefiigt oder
geloscht werden.

Viele Werkzeugparameter konnen durch Auswahl oder Eingabe von Werten geéndert werden.
Die meisten dieser Parameter konnen auch bearbeitet werden durch Verkniipfen mit TCP/IP
Kommando Eingiingen.

Das Verkniipfen eines Werts erfolgt in mehreren Schritten auf der Registerkarte TCP/IP Va-
riablen Einginge des Werkzeugs Akquisition:

1. Eine TCP/IP Variable wird mit einem Namen gekennzeichnet und mit einem Lese-Knoten
verbunden.

2. Der Ausgang des Lese-Knotens wird mit einem Verkniipfungs-Knoten verbunden.
3. Der Verkniipfungs-Knoten definiert einen Namen, unter dem benannte Wert mit der Taste
“® als Parameter verwendet werden.

Die Namen unter Punkt 1 und 3 konnen unterschiedlich sein, bezeichnen aber letztlich das selbe
Objekt. Unter Punkt 1 wird der Name definiert, mit dem der Wert vom TCP/IP Kommando set
name=value identifiziert wird. Unter Punkt 3 wird de Name definiert, unter dem der Wert mit
den Links im Job identifiziert wird.

Eingabedaten werden immer dann erfasst, wenn ein Bild erfasst wird. Dies geschieht zu Beginn
eines Inspektionszyklus.

Verkniipfen von TCP/IP Kommando Eingiingen

4.5. Knoten 199



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

TCP/IP Variablen Eingange

~ TCP/IP Variablen Eingange

Bool lesen
Byte lesen
Int32 lesen
Float lesen

String lesen

~ Verknupfung

+  Verkniipfung

~ Logische Operatoren

v Arithmetik

<

Text

<

Liste

v Kommentar

Abb. 141: Das Kontextmenii links.

Der Inputs Knoten wird verwendet, um Variablen im TCP/IP Namensraum zu benennen.

Variablen

exp Variable 1:

+

Abb. 142: Der Inputs Knoten mit einer Variablen.

Beispielhaft ist hier eine Variable definiert. Der Name muss mit einem Buchstaben beginnen
und kann optional gefolgt sein von einem oder mehreren Buchstaben, Ziffern oder _ (Unter-
strich). Dieser Name ist giiltig im TCP/IP Namensraum, d.h. bei Verwendung mit den TCP/IP
Kommando set name=value. Beispielsweise wiirde das Kommando set exp=100 den Wert
100 der Variablen exp zuweisen.

TCP/IP Kommando Variablen konnen Eingabewerte verschiedener Typen bereitstellen: Logisch
(Bool), Numerisch (Byte, Int32, Float) und Text (String). Um sie zum Verlinken zu verwenden,
miissen sie definiert und benannt werden. Ein Eingang wird definiert, indem ein Leseknoten des
gewiinschten Typs hinzugefiigt wird (mit einem Rechtsklick auf Canvas und Auswahl von Bool
Lesen, Byte Lesen, Int32 Lesen, Float Lesen oder String Lesen) und mit einem bestimmten
Modul in einem Steckplatz verbunden wird, der im Inputs Knoten definiert ist. Ein Eingang
wird benannt durch Hinzufiigen eines Verkniipfung Knotens (Auswahl im Menii links oder
mit einem Rechtsklick auf die Zeichenfliche und Auswahl von Verkniipfung), Verbinden eines
Leseknotens mit dem Verkniipfung Knoten und Eingabe des entsprechenden Namen in den
Verkniipfung Knoten.
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4.5.41 Variablen
Reprisentiert die Konfiguration der TCP/IP Kommando Variablen Ausginge.

Variablen

A Test

-t -

Der Variablen Knoten wird verwendet, um Variablen zu definieren. Der Variablen Knoten
wird im Lgoic Werkzeug angezeigt. Durch die + und - Tasten konnen Variablen hinzugefiigt
oder geldscht werden.

Werkzeuge konnen aus der Werkzeugliste gewihlt werden, um Werkzeugknoten zu erstellen.
Diese stellen die Werte bereit, die mit dem TCP/IP Variablen Knoten verbunden werden kon-
nen. Hier ist ein Beispiel:

29 Helligkeit Erkennen Resultat: 1
12399

Variablen

Mittel e | Brightness

+ |

- -

Abb. 143: Ein Werkzeug Knoten fiir TCP/IP.

Die Ergebnisse mehrerer verschiedener Werkzeuge konnen mit logischen UND-, ODER- oder
NICHT-Knoten kombiniert werden, die durch Klicken mit der rechten Maustaste zur Zeichen-
flache hinzugefiigt werden.

- Helligkeit Erkennen ol 5e]& Und 031
| £ |
- —pe
//"
e + 1~
¥o" .. - _]_____../
% Flache Lokalisieren .
| + |
/ Variablen
S

Abb. 144: Logische Kombinationen verschiedener Werkzeuge.

Die logische Verkniipfung kann beliebig komplex sein.

Ein Knoten auf der Leinwand oder eine Verbindung zwischen zwei Knoten kann mit der Taste
Entf geloscht werden.

TCP/IP Kommando Variablen konnen neben logischen Werten auch numerische Werte oder
Texte iibertragen.
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4.5.42 String lesen

Liest einen Text aus einer TCP/IP Eingangs-Variablen ein.

Variable String Wert:

Fallback

Ein String Eingang wird mit einem TCP/IP Eingang verbunden und anschlieBend iiber einen
Link zur Verwendung in nachfolgenden Werkzeugen benannt.

Variablen

string «o Verknipfung

code

+ - Fallback Name: code

Abb. 145: Ein Text Eingang.

Eingange
Variable (Typ: TcpIpVariable)

Verbindet den Knoten mit einer TCP/IP Eingangs-Variablen (TCP/IP -> CS-60/ID-600).

Fallback (Typ: String)

Gibt den String Wert an, der verwendet wird, wenn die TCP/IP-Daten nicht verfiigbar
sind. TCP/IP-Daten sind moglicherweise aus mehreren Griinden nicht verfiigbar: - weil der
Kommando-Server am Sensor deaktiviert ist, - weil die TCP/IP Eingangs Variable nicht gesetzt
wurde.

Ausgange
Wert (Typ: String)

Der iiber TCP/IP eingelesene Text.
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4.5.43 Werkzeug Ergebnis

Liefert Ergebnisse von einzelnen Werkzeugen.

- Helligkeit Erkennen Resultat: 1

I + |

Alle Tools liefern bool’sche Ergebnisse.

Neben diesen priméren Ergebnissen liefern manche Tools noch sekundire numerische Ergeb-
nisse, welche iiber Vergleiche in bool’sche Werte umgewandelt werden kdnnen.

:l: Helligkeit Erkennen Resultat: 1
K| B4 == < 192 Resultatl: 0
I + Loz |
20,0

Zusitzliche Zeilen konnen tiber die + Taste hinzugefiigt werden und spezifische Zeilen konnen
tiber die X Taste entfernt werden.

Hier ist beispielhaft gezeigt, wie der Minimalwert des Helligkeits-Werkzeugs ausgewertet wird.

4.5.44 Werkzeug Wert

Liefert Werte von einzelnen Werkzeugen.

- Helligkeit Erkennen Resultat: 1

Mitt=l Mittel: 20

I + |

Alle Tools liefern primére bool’sche Ergebnisse.

Neben diesen primiren Ergebnissen liefern manche Tools noch sekundére numerische oder text-
liche Ergebnisse, welche grafisch weiterverarbeitet werden konnen.

“#- Helligkeit Erkennen Resultat: 1
X Minimum: 20
I + o |
20

Zusitzliche Zeilen konnen tiber die + Taste hinzugefiigt werden und spezifische Zeilen konnen
tiber die X Taste entfernt werden.

Hier ist beispielhaft gezeigt, wie der Minimalwert des Helligkeits-Werkzeugs ausgewertet wird.
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4.5.45 Im Bereich

Uberpriift ob sich ein Wert innerhalb eines gegebenen Bereichs befindet.

Von' 0 C Im Bereich Wert: 0
< v
Ao C
< v
Bis 0 o

Die Zahlen werden mit verschiedenen Operatoren verglichen. Wenn die Bedingungen die durch
die Operatoren gestellt werden zutreffen wird True/1 bzw. wenn nicht wird False/0 zuriickgelie-
fert.

Eingange
Operatoren

Die Vergleichsoperatoren die den Bereich aufspannen. ‘<’ und ‘<=’ stehen zur Verfiigung.

Von,A,Bis (Typ: Double)

Die Zahlen, die verglichen werden sollen. Alle numerischen Datentypen werden nach Bedarf
zu Double konvertiert.

Ausgange

Wert (Typ: Boolean)

Das Vergleichsergebnis.

4.6 Protokolle

4.6.1 UDP

Die nVision-i Software und der CS-60/ID-600 Vision Sensor kommunizieren mittels UDP
(User Datagram Protocol). UDP verwendet ein einfaches verbindungsloses Kommunikations-
modell mit einem Minimum an Protokoll-Mechanismen.

Wenn die nVision-i Software l4uft, priift Sie das Netzwerk auf vorhandene CS-60/ID-600 Visi-
on Sensoren. Zu diesem Zweck sendet sie liber Broadcast Identifizierungsanforderungen mittels
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UPD auf Port 1069. Die Identifizierungsanforderungen werden regelmaBig in Abstidnden von
etwa 4 Sekunden gesendet.

Ein richtig konfigurierter CS-60/ID-600 Vision Sensor wird auf die Identifizierungsanforde-
rung mit einer UPD Nachricht auf Port 1069 antworten, und sich mit seinem Namen, seiner
Seriennummer und seiner IP Adresse identifizieren.

Dieser Mechanismus funktioniert nur, wenn die Firewall (auf dem PC) ausgehende und ein-
gehende UDP Verbindungen auf Port 1069 nicht blockiert. Im Zweifel kontaktieren Sie Thre
I'T-Abteilung.

4.6.2 TCP

Wenn eine Verbindung mittels UPD hergestellt wurde, kommunizieren die nVision-i Software
und der CS-60/ID-600 Vision Sensor mittels TCP (Transmission Control Protocol). TCP stellt
Kommunikationsdienste zwischen zwei Rechnern zur Verfiigung.

Die Kommunikation wird auf Port 50053’ durchgefiihrt.

Dieser Mechanismus funktioniert nur, wenn die Firewall (auf dem PC) eine TCP Verbindung
auf Port 50053 nicht verhindert. Im Zweifel kontaktieren Sie Ihre IT-Abteilung.

4.6.3 SSH

Die nVision-i Software und der CS-60/ID-600 Vision Sensor kommunizieren mittels SSH (Se-
cure Shell). SSH ist ein kryptographisches Netzwerkprotokoll fiir den sicheren Betrieb von Netz-
werkdiensten iiber ungesicherte Netzwerke.

Bestimmte Funktionen, wie beispielsweise der Firmware-Upgrade erfolgen iiber SSH. Fiir SSH
wird Port 22 verwendet.

Dieser Mechanismus funktioniert nur, wenn die Firewall (auf dem PC) Verbindungen auf Port
22 nicht blockiert. Im Zweifel kontaktieren Sie Thre I'T-Abteilung.

4.6.4 FTP/SFTP

Der CS-60/ID-600 Vision-Sensor kann optional Bilder und Texte tiber FTP (File Transfer Pro-
tocol) oder SFTP (Secure File Transfer Protocol) auf einem Server speichern. Die FTP-Option
muss aktiviert sein (siehe Protokoll Einstellungen des CS-60/ID-600) und die Adresse und der
Port des FTP-Servers miissen definiert sein.

Das FTP bzw. SFTP Protokoll wird gewéhlt, indem dem Host ein ftp:// bzw. sftp:// vor-
angestellt wird.

Auferdem miissen die Benutzeranmeldeinformationen (Benutzername und Kennwort) angege-
ben werden, damit eine Verbindung zum FTP/SFTP-Server hergestellt werden kann. Die Kom-
munikation zwischen dem eingebauten optionalen FTP/SFTP-Client erfolgt bei FTP standard-
maBig tiber Port 21, bei SFTP standardméBig iiber Port 22, den Standardports fiir FTP bzw.
SFTP.
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Host| sftpn/f s D Server

Port 22 5[]
Benutzer []
Passwort []

Abb. 146: Die FTP/SFTP Server Einstellungen.

Wenn FTP aktiviert ist, kann ein Job Bilder und Textdateien auf einen FTP/SFTP-Server hoch-
laden. Die Adresse und die Anmeldeinformationen des FTP/SFTP-Servers miissen im Job auf
der Registerkarte FTP des Logik-Tools konfiguriert werden.

Bilder und Texte von Inspektionen konnen in zwei Verzeichnissen gespeichert werden: Folde-
rOK wird fiir Inspektionen verwendet, die in Ordnung waren, FolderNOK wird fiir fehlge-
schlagene Inspektionen verwendet. Das Verzeichnis und/oder der Dateiname der gespeicher-
ten Dateien konnen auf flexible Weise angegeben werden: Fligen Sie dem Funktionsblockdia-
gramm einen Text-Knoten hinzu und tippen Sie einen Namen oder wihlen Sie einen Eintrag aus
der Dropdown-Liste, um zwischen Akquisition-ID, Job Name, Job Nummer, SensorName,
Sensor Seriennummer, Jahr, Monat, Tag, Stunde, Minute, Sekunde und Millisekunde zu
wihlen. Eingegebene Namen und vorausgewihlte Eintridge konnen frei kombiniert werden, um
beliebig komplexe Dateinamen zu erstellen. Wenn Sie einen der vordefinierten Eintrdge ent-
fernen mochten, wihlen Sie das erste Element Trennen aus der Dropdown-Liste. Sobald der
Name nach Ihren Wiinschen erstellt wurde, verbinden Sie die Ausgabe des Knotens Text mit den
Eingaben FolderOK, FolderNOK, FileNameOK oder FileNameNOK des Datei-Knotens.

Wenn der FTP/SFTP-Server nicht zum Hochladen verfiigbar ist, werden die Bilder udn Texte auf
dem CS-60/ID-600 zwischengespeichert, bis die maximale Anzahl von Dateien erreicht wurde.
Wenn die maximale Anzahl erreicht wurde, werden zuerst dltere IO-Bilder und dann iltere NIO-
Bilder iiberschrieben, sodass diese Bilder fiir den FTP/SFTP-Upload fiir immer verloren gehen.
Dieses Verhalten gibt NIO-Bildern Vorrang.

Alle Dateien, die sich im FTP-Cache befinden und aus irgendeinem Grund nicht hochgeladen
werden konnten, konnen mit nVision-i auf dem PC gespeichert werden.

4.6.5 Telnet

Speicherprogrammierbare Steuerungen beziehungsweise PCs oder auch andere Gerite konnen
tiber ein textbasiertes TCP/IP Protokoll iiber den Telnet Port 23 mit einem CS-60/ID-600 Vision
Sensor kommunizieren.

Damit konnen Befehle zum CS-60/ID-600 Vision Sensor gesendet werden und entsprechende
Resultate zurtickgelesen werden.

Weitere Informationen finden sich unter dem Kapitel TCP/IP Kommando Server.
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4.6.6 TCP/IP Kommando-Server

Der CS-60/ID-600 Sensor kann iiber TCP/IP (Telnet) Kommandos von externen Geriten ange-
sprochen und gesteuert werden.

Um den CS-60/ID-600 iiber TCP/IP anzusprechen, muss das Kommandoprotokoll aktiviert wer-
den. Dies kann von der nVision-i Startseite erfolgen. (Erweitern Sie die Geritekachel und kli-
cken Sie auf Protokoll Einstellungen und Kommando-Server aktivieren). Der CS-60/ID-600
wird neu gestartet, wenn der Kommando-Server aktiviert oder deaktiviert wird.

Verbindung
Wenn der Kommando-Server aktiviert ist, wartet der CS-60/ID-600 auf Verbindungen auf Port
23.

Eine Verbindung kann beispielsweise mit dem Windows 10 Terminal mit diesem Befehl erfol-
gen:

telnet 192.168.3.15
Sobald eine Verbindung aufgebaut wurde ist, sendet der CS-60/ID-600 diesen Text:
command server

Ab diesem Zeitpunkt konnen Kommandos tiber die Schnittstelle gesandt werden. Der CS-60/ID-
600 fiihrt diese Kommandos aus und antwortet entsprechend. Das API ist asynchron, d.h. die
entsprechende Antwort des CS-60/ID-600 muss abgewartet werden, bevor das nachste Kom-
mando abgesetzt werden kann. Das ist typischerweise kein Problem bei einer Texteingabe iiber
Telnet, muss aber bei der Verwendung einer SPS oder eines Steuerungs-PCs beachtet werden.

Kommandos

Activedob

setzt den aktiven Job
— activejob slot<CRLF>

Aktiviert den Job in einem bestimmten numerischen Slot. Wenn der aktive Job gesetzt werden
konnte, antwortet der CS-60/ID-600 mit Ok!. Andernfalls antwortet der CS-60/ID-600 mit
Error!.

« (Ok! |Error!)<CRLF>
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Activedob?

fragt den aktiven Job ab
— activejob?<CRLF>

Der numerische Steckplatz des aktiven Jobs wird zuriickgegeben. Wenn kein Job aktiv ist, ant-
wortet der CS-60/ID-600 mit Error!.

< (slot|Error!)<CRLF>

Blink

blitzt die LEDs drei mal
— blink<CRLF>

Dieser Befehl dient dazu, ein CS-60/ID-600-Gerit visuell zu lokalisieren. Dies kann einen In-
spektionszyklus storen und sollte daher nicht wihrend einer laufenden Inspektion ausgegeben
werden. Der CS-60/ID-600 antwortet mit Ok!.

< Ok !<CRLF>

BootJob

setzt den Bootjob
— bootjob slot<CRLF>

Macht den Job in einem bestimmten numerischen Slot zum Bootjob. Wenn der Bootjob festge-
legt werden konnte, antwortet der CS-60/ID-600 mit Ok !, andernfalls antwortet der CS-60/ID-
600 mit Error!.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

BootJob?

fragt den Bootjob ab
— bootjob?<CRLF>

Der numerische Steckplatz des Bootjobs wird zuriickgegeben. Wenn kein Job als Bootjob fest-
gelegt ist, antwortet der CS-60/ID-600 mit Error!.

« (slot|Error!)<CRLF>
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Clock

stellt die Sensor Uhr ein
— clock datetime<CRLF>

Stellt Datum und Uhrzeit der Sensoruhr ein. Datum und Uhrzeit sollten in folgender Form an-
gegeben werden: 15.01.2021 08:30:00 AM. Falls die Uhr gestellt werden konnte, antwortet
der CS-60/ID-600 mit Ok !, andernfalls antwortet der CS-60/ID-600 mit Error!.

< (Ok! |Error!)<CRLF>

Clock?

liest die Sensor Uhr aus
— clock?<CRLF>
Ruft Datum und Uhrzeit von der Sensoruhr ab.

«—1/1/2021 8:00:00 AM<CRLF>

CloselnspectionGate

close the gate for continuous inspection
— closeinspectiongate<CRLF>

The acquisition mode in the job must be set to gated, otherwise this command will be ignored.
If the gate could be closed the CS-60/ID-600 answers with Ok !, otherwise the CS-60/ID-600
answers with Error!.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

Cls

16scht den Schirm
— cls<CRLF>

Loscht den Bildschirm durch Senden von VT100-Terminal-Escape-Sequenzen: Esc [1J 16scht
den Bildschirm vom Cursor nach oben. Esc [H bewegt den Cursor in die obere linke Ecke.

« Esc[1]JEsc[H
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Exit

verldsst die Sitzung
— ex1t<CRLF>
Meldet sich vom Kommando-Server ab und schlieit die Verbindung.

¢« Ok !<CRLF>

Get

liest den Wert eines Symbols
— get[?] name<CRLF>

Ruft den Wert des Symbols name ab. Das Fragezeichen ist optional. Der Symbolname muss mit
einem GroB- oder Kleinbuchstaben [A-Za-z] beginnen und kann von Grof3- oder Kleinbuch-
staben, Zahlen oder einem Unterstrich gefolgt werden. Der zugehorige Wert (moglicherweise
mehrere Zeilen) wird zuriickgegeben, wenn das Symbol vorhanden ist, andernfalls wird Error!
zuriickgegeben.

« (...value...|Error!)<CRLF>

Help

zeigt die Kommando Hilfe
— help[?][ command]<CRLF>

Das Fragezeichen und command sind optional. Wenn kein Kommando (oder ein falsches Kom-
mando) angegeben wird, zeigt die Hilfe eine Liste der Befehle an. Wenn ein Kommando gegeben
wird, zeigt die Hilfe die spezifische Hilfe des Kommandos an.

«— ...multiline text... < Ok!<CRLF>

Jobs?

zahlt die Jobs auf
— jobs[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Die Jobs werden mit ihrem Slot gefolgt von ihrem Namen aufge-
listet, getrennt durch ein Leerzeichen. Wenn keine Jobs geladen sind, antwortet der CS-60/ID-
600 mit Error!

« ...multiline job list... « Ok!<CRLF>
oder

< Error!<CRLF>
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License?

liest die Lizenz zuriick
— license[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Gibt die Lizenz zuriick. Mogliche Lizenzzeichenfolgen sind
Basic, Basic & Measure, Basic & Barcode oder Basic, Measure & Barcode.

< ...license description...<CRLF>

MacAddress?

liest die MAC-Adresse zuriick
— macadress[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Gibt die MAC-Adresse zuriick. Eine MAC-Adresse sieht so aus
8C:0F:A0:00:10:69.

¢« ...MAC address...<CRLF>

Model?

liest das Modell zuriick
— model [?]<CRLF>
Das Fragezeichen ist optional. Gibt die Modellbeschreibung zuriick..

< ...model description...<CRLF>

Name?

liest den Namen des CS-60/ID-600 zuriick
— name [?]<CRLF>
Das Fragezeichen ist optional. Gibt den Namen zurtick.

< ...name...<CRLF>
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Offline

setzt den CS-60/ID-600 in den Offline Status
— offline[CRLF]

Versucht, den CS-60/ID-600 offline zu schalten. Wenn der CS-60/ID-600 offline gehen konnte,
lautet die Antwort Ok !, andernfalls Error!. Es kann einige Zeit dauern, bis der CS-60/ID-600
offline geschaltet ist, da jeder aktuelle Ausfiihrungszyklus beendet werden muss.

< (Ok! |Error!)<CRLF>

Online

setzt den CS-60/ID-600 in den Online Status
— online<CRLF>

Versucht, den CS-60/ID-600 online zu stellen. Wenn der CS-60/ID-600 online gehen konnte,
lautet die Antwort Ok !, andernfalls Error!. Es kann einige Zeit dauern, bis der CS-60/ID-600
online ist. Falls auf dem CS-60/ID-600 kein Job verfiigbar ist, kann der CS-60/ID-600 nicht
online gehen.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

Online?

liest den Online-Status zuriick
— online?<CRLF>

Fragt den Online-Status ab. Die Antwort lautet Ok!, wenn der CS-60/ID-600 online ist, und
Error!, wenn der CS-60/ID-600 offline ist.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

OpeninspectionGate

open the gate for continuous inspection
— openinspectiongate<CRLF>

The acquisition mode in the job must be set to gated, otherwise this command will be ignored.
If the gate could be opened the CS-60/ID-600 answers with Ok !, otherwise the CS-60/ID-600
answers with Error!.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

212 Kapitel 4. Referenz



nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

Prompt

setzt den interaktiven Prompt
— prompt[ ...characters...]<CRLF>

Legt die interaktive Eingabeaufforderung fest. Eine interaktive Eingabeaufforderung (z. B. >)
ist in interaktiven Terminalsitzungen sehr niitzlich. In SPS-Sitzungen kann die Eingabeauffor-
derung ein Problem darstellen, daher wird standardméBig eine leere Zeichenfolge festgelegt.

¢« Ok!<CRLF> ¢« ...characters...<CRLF>

Ready?

liest den Ready-Status zuriick
— ready?<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Der Bereitschaftsstatus des CS-60/ID-600 bleibt erhalten. Der
CS-60/ID-600 ist bereit, wenn er einen Inspektionszyklus beendet hat. Der CS-60/ID-600 ist
nicht bereit, wenn er sich mitten in einem Inspektionszyklus befindet. Wenn der CS-60/ID-600
offline ist, ist er ebenfalls nicht bereit. Der CS-60/ID-600 antwortet mit Ok ! falls er bereit ist,
andernfalls mit Error!.

< (Ok! |Error!)<CRLF>

Resolution?

liest die Kamera-Auflosung zuriick
— resolution[?]<CRLF>
Das Fragezeichen ist optional. Gibt die Auflosung der CS-60/ID-600 Kamera zuriick.

< ...resolution...<CRLF>

Results?

listet die Inspektions-Ergebnisse auf
— results[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Gibt die Ergebnisse der letzten Inspektion zuriick. Wenn keine
Ergebnisse verfiigbar sind, antwortet der CS-60/ID-600 mit Error!.

«— ...multiline results... « Ok!<CRLF>
oder

< Error!<CRLF>
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Serial?

liest die Seriennummer zuriick
— serial[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Gibt die CS-60/ID-600-Seriennummer zuriick. Eine Seriennum-
mer sieht beispielsweise aus wie 10030.

¢« ...serial number...<CRLF>

Set

setzt den Wert eines Symbols
— set name=value<CRLF>

Setzt das Symbol name auf den Wert value. Der Symbolname muss mit einem Grof3- oder
Kleinbuchstaben [A-Za-z] beginnen und kann von GroB- oder Kleinbuchstaben, Zahlen oder
einem Unterstrich gefolgt werden. Der CS-60/ID-600 antwortet mit Ok!, wenn er den Wert
einstellen konnte, andernfalls mit Error!.

« (Ok! |Error!)<CRLF>

Trigger

16st die Bildaufnahme aus
— trigger<CRLF>

Startet die Bildaufnahme und -priifung. Die Antwort lautet Ok !, wenn der CS-60/ID-600 den
Trigger akzeptiert hat, und Error! wenn der CS-60/ID-600 nicht bereit war und den Trigger
nicht akzeptierte. Der Trigger Modus im Akqusitions-Werkezeug des Jobs muss auf Virtuell
eingestellt sein, ansonsten wird das Trigger-Kommando nicht angenommen und mit Error!
quittiert.

< (Ok! |Error!)<CRLF>

Variables?

zahlt die Variablen des Jobs auf
— variables[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Alle Jobvariablen werden zusammen mit ihren tatsdchlichen Wer-
ten aufgelistet.

¢« ...multiline variables... < Ok!<CRLF>
oder

< Error!<CRLF>
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Version?

liest die Firmware Version zuriick
— version[?]<CRLF>

Das Fragezeichen ist optional. Gibt die CS-60/ID-600 Firmware-Version zuriick. Eine
Firmware-Version sieht aus wie 20.4.1205, wobei 20 das Jahr ist, 4 eine Ordnungszahl in-
nerhalb des Jahres ist und 1205 eine numerische Build-Nummer ist.

¢« ...firmware version...<CRLF>

Beispiele

Jobwechsel

Ein Jobwechsel wird ausgefiihrt, indem der CS-60/ID-600 offline geschaltet, der aktive Job auf
einen neuen Steckplatz gesetzt und der CS-60/ID-600 wieder online geschaltet wird.

— offline<CRLF>

« Ok!<CRLF>

— activejob 2<CRLF>
< Ok!<CRLF>

— online<CRLF>

« Ok!<CRLF>

Bildaufnahme

Um ein Bild aufzunehmen, sollten Sie das Flag ready? lesen, bevor Sie einen Trigger auslosen.

— ready?<CRLF>
< Ok!<CRLF>

— trigger<CRLF>
< Ok !<CRLF>
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4.6.7 TCP/IP-Streams

Bis zu vier Ports konnen fiir TCP/IP Streams verwendet werden, je nach der vorgewihlten An-
zahl in den Protokoll Einstellungen. Die Port Nummern sind vordefiniert von 49211 bis 49214.

Auf der Seite TCP/IP Variablen Ausginge kann definiert werden, was auf den jeweiligen
TCP/IP Streams ausgegeben wird. Der Ausgabewert wird nach jeder Bildauswertung einmal
auf dem TCP/IP Port ausgegeben. Hier ist ein Beispiel:

':_‘1 Akquisition Resultat: 1 A ld: v Text ‘_ld__i_l§5

L2656 )

\\

+ |

C Helligkeit:

: . B e
-8- Helligkeit Erkennen Resultat: 1 S
18 4 <CRLF> | v
Mittel -
i |
Port| 0 (49811) ¥ Ausgang

Abb. 147: Text-Kombination fiir einen TCP/IP Ausgangs-Stream.

4.6.8 PROFINET

Der CS-60/ID-600 Sensor kann als ein PROFINET Gerit in einer PROFINET Umgebung ver-
wendet werden.

Um den CS-60/ID-600 als PROFINET Gerit zu verwenden, muss das PROFINET Kommuni-
kationsprotokoll aktiviert werden. Dies kann von der nVision-i Startseite erfolgen. (Erweitern
Sie die Geritekachel und klicken Sie auf Protokoll Einstellungen und Profinet aktivieren).
Der CS-60/ID-600 wird neu gestartet, wenn PROFINET aktiviert oder deaktiviert wird. Wenn
PROFINET aktiviert ist, startet der CS-60/ID-600 im Offline-Modus.

Die PROFINET Gsd Datei ist im Unterverzeichnis Profinet im nVision-i Installationsver-
zeichnis (%PROGRAMMEY%\di-soric\nVision-i\) abgelegt.
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PROFINET Identitat

Ein PROFINET Gerit wird durch eine Vendor Id und eine Device Id eindeutig identifiziert.
Die di-soric Vendor Id ist 0x0221. Die Device Id ist 0x0001.

Verbindung

Ein PROFINET Master und ein PROFINET Gerit tauschen Daten in einem zyklischen Nach-
richtenprotokoll aus. Die Zykluszeit des Vision Sensors betrdgt 8 ms.

Der ausgetauschte Datenblock betrigt maximal 1024 Byte sowohl fiir Input als auch Output.
Die aktuelle GroBe des ausgetauschten Blocks wird von der Einstellung der SPS gesteuert. Die
SPS kann Module in verschiedenen GroBen (1 Byte, 2 Byte, etc.) in bis zu 256 Slots einlesen
oder ausgeben. Die aktuelle Slot-Konfiguration bestimmt, wieviele Byte zwischen der SPS und
dem CS-60/ID-600 ausgetauscht werden.

Vorbereitung der SPS

Integrieren Sie den CS-60/ID-600 in die SPS Umgebung mit der TIA Portal Soft-
ware. Suchen Sie die CS-60/ID-600 GSD Datei (GSDML-V2.42-di-soric-CS-60/
ID-600-...) im Profinet Unterverzeichnis des nVision-i Installations-Verzeichnis
(%PROGRAMME%\di-soric\nVision-i\) und verwenden Sie das Kommando Extras ->
Gerdtebeschreibungsdateien (GSD) verwalten um die GSD Datei zur SPS hinzuzufii-
gen.

J&, Siemens

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfiigen Online |Extraz |Werkzeuge Fenster Hilfe
'3 [ B Projekispeichern Sh M 3= 72 % | Y Einstellungen &N onlin
Support Packages

Gerdtebeschreibungsdateien (GSD) verwalten
Autornation License Manager starten

[#| Referenztext anzeigen

Ll Globale Bibliotheken

Abb. 148: Finden der GSD Datei des CS-60/ID-600
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Geratebeschreibungsdateien verwalten

Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: |C:1P‘rugram Files\di-soricinVision-i 22.1.1999\Profinet | g

Inhalt des importierten Pfads

[] Datei Wersion Sprache Status Info

D GSDMLVZ2.42di-soric-CheckSen-2... V242 Englisch, D... Moch nichtinstalliert Vision Sensor

<] [ |
| Liéschen | | Installieren | | Abbrechen |

Abb. 149: Hinzufiigen der GSD Datei des CS-60/ID-600 zu TIA

Nachdem Sie die SPS zum TIA Projekt hinzugefiigt haben, fiigen Sie auch den CS-60/ID-600
zum Projekt hinzu. Der CS-60/ID-600 ist im Hardware Katalog, unter Weitere Feldgerdte
-> PROFINET IO -> General -> di-soric -> Vision Sensor -> CS-60/ID-600

aufgelistet.
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Nachdem der CS-60/ID-600 hinzugefiigt wurde, muss er mit der SPS verbunden werden.

Optionen

« | Katalog

|-:5uu:her1::-

][]

E Filter Profil: <Alle=

] P_[. Controller

(=3 Hw

5 PC-5ystemne

[ Antriebe & Starter

(g Netzkompeonenten

5 Erfassen & Uberwachen
[ Dezentrale Peripherie
T 5

5 Feldgerdte

(g Weitere Feldgerate

{ = v wv w v w wv w

J P_[. Weitere Ethernet-Gerite

« [ FROFINETIO
v (1 Drives
] P_[. Encoders
k P_[. Gateway
~ [ General
1Irﬁ-l:li--s.ﬂnrii:

~ [ vision Sensor

Il css0

v [ 1o

» [ Network Components

b Lif Sensors
» [ PROFIEUS DFP

i@ Strernversorgung und verteilung

[+ [ef]

Abb. 150: Der TIA Hardware Katalog
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& Vernetzen %3 Verbindungen |—' IWverbindung |v| fe

PLC_1
CPU 1511C-1 PN

Abb. 151: Verbindung der SPS mit dem CS-60/ID-600

Danach miissen Sie die Input und Output Module in die Slots des CS-60/ID-600 konfigurieren.
Hier ist ein Beispiel:

|§?Topolngiesich‘t Hﬁ-ﬂ-nNetzsicht ‘mTGerétesicht L

i NECENET P
E 'ﬂ’ Modul Baugr... |Steck... |E-Adresse | A-Adres.. Typ Artikel-Mr.
L v Cs60 o 0 €560 €560 [#]
1 roxi o ox1 cs60 E
c@ Steuerun g_1 0 1 0.1 Steuerun g i
tatus_1 o 2 0.1 Stat
o 3
— 0 4
L o 5
= DP-HORM 2 ;‘
o 8
o 9
0 10
o 1
o 12

Abb. 152: Module zu den CS-60/ID-600 Slots hinzufiigen

Es miissen jeweils mindestens 2 Byte Eingéinge und Ausginge fiir die Steuerungs- und Status-
Signale konfiguriert werden.

Die Einstellungen miissen final kompiliert werden und auf die SPS geladen werden.

4.6.9 EtherNet/IP

Der CS-60/ID-600 Sensor kann als ein EtherNet/IP Gerit in einer EtherNet/IP Umgebung ver-
wendet werden.

Um den CS-60/ID-600 als EtherNet/IP Gerit zu verwenden, muss das EtherNet/IP Kommuni-
kationsprotokoll aktiviert werden. Dies kann von der nVision-i Startseite erfolgen. (Erweitern
Sie die Geritekachel und klicken Sie auf Protokoll Einstellungen und EtherNet/IP aktivie-
ren). Der CS-60/ID-600 wird neu gestartet, wenn EtherNet/IP aktiviert oder deaktiviert wird.
Wenn EtherNet/IP aktiviert ist, startet der CS-60/ID-600 im Offline-Modus.

Die EtherNet/IP EDS Datei ist im Unterverzeichnis EthernetIP im nVision-i Installationsver-
zeichnis (¥PROGRAMMEX%\di-soric\nVision-i\) abgelegt.
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EtherNet/IP Identitat

Ein EtherNet/IP Gerit wird durch eine Vendor Id und einem Product Code eindeutig identifi-
ziert. Die di-soric Vendor Id ist 1663. Der Product Code ist 1 (CS60) oder 2 (ID600).

Verbindung

Ein EtherNet/IP Scanner und ein EtherNet/IP Adapter tauschen Daten in einem zyklischen
Nachrichtenprotokoll aus.

Der ausgetauschte Datenblock betriagt maximal 400 Byte sowohl fiir Input als auch Output.

Vorbereitung der PLC (Allen-Bradley CompactLogix 5380)

Integrieren Sie den CS-60/ID-600 in die PLC Umgebung mit dem Logix Designer Studio
5000. Suchen Sie die CS-60/ID-600 EDS Datei im EthernetIP Unterverzeichnis des nVision-
i Installations-Verzeichnis (¥PROGRAMME%\di-soric\nVision-i\) und verwenden Sie das
Kommando Tools -> EDS Hardware Installation Tool um die EDS Datei in der PLC
Zu registrieren.

Logix Designer - Test_Disoric [5083-L306ER 34.11]

File Edit View Search Logic Cnmmunicatinns'-Tnnis Window  Help

#I:I [5d [ IR =" 2 1 g T Options... ¥ E‘ﬂ Iil
Y EEORUN Security ko d
L LY : r | 1

i EOK I Path: AB_ETHIP-11192.1 @& Documentation Languages... k=g O

% I Enesgy Storage

: m o Offline fl. NoForces T o

Export
EDS Hardware Installation Tool
Motion

Plug-In Manager...

Custom Tools...

ControlFLASH Plus

Abb. 153: Finden der EDS Datei des CS-60/ID-600
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- Welcome to Rockwell
~ Automation's EDS Wizard

The EDS Wizard allows you to:
reqgister EDS-based devices.

unregister a device.
- change the graphic images associated with a device.
- create an EDS file from an unknown device.

- upload EDS filefz] stared in a device.

—— To continue click Mext

Weiter> |  Abbrechen

Abb. 154: Hinzufiigen der EDS Datei des CS-60/ID-600 zu Studio 5000

Nachdem Sie ein neues Projekt erstellt haben, fiigen Sie auch den CS-60/ID-600 zum Projekt
hinzu. Der CS-60/ID-600 ist im Katalog, unter CS-60/ID-600 zu finden.

Module Type
Catalog  Module Discovery Favortes
[es80 Clear Filters | | Hice Fillers % |
Modue Type Category Fiters A Module Type Vendor Fiters ol
20- Comm-ER Advanced Energy Industries, Inc.
Analog Bray Intemational, Inc
Checker 4G Series Buerkert Fluid Control Systems
CIP Mation Safety Track Section Cognex Comoration
Commurication v Dialight v
Catalog Number Description Vendor Category
CS60 CS6D di-soric GmbH & Co. KG Generic Device (keyable)
< >
1 of 742 Module Types Found Add to Favorites
[[] Close on Create Greaie Close | Help |

Abb. 155: Hinzufiigen des CS-60/ID-600 zum Projekt

Nachdem der CS-60/ID-600 hinzugefiigt wurde, muss er mit einem Namen CS-60/ID-600 und
IP-Addresse konfiguriert werden.
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]
- General General
- Connection
Modiee o Type: CS60.CS60
i+ Intemet Protocal
. Port Corfiguration Vendor: disoric GmbH Co. KG
Parent: Local
Normia: | Ethemet Address
Description: O Private Network: 192.168.1. :
(®) IP Address:
() Host Name:
Module Definition
Revision: 1.001
Electronic Keying: Compatible Module
Connections: Exclusive Owner
Change ...
Status: Creating 0K Cancel Help

Abb. 156: Konfiguration des CS-60/ID-600

Suchen Sie die CS-60/ID-600-Tags.csv Datei im EthernetIP Unterverzeichnis des nVision-
i Installations-Verzeichnis (¥PROGRAMME%\di-soric\nVision-i\) und verwenden Sie das
Kommando Tools -> Import -> Tags and Logic Comments... um die Datei zu laden.

Diese Datei fiigt eine Beschreibung der ersten zwei Bytes im Output und Input hinzu.

< Controller Tags - Projectametcontrotien) > |

Scope: |[3ProciName | Show | Tags Mis
Name Alias For =2|~ BaseTag Data Type Description External Access Constant Style

4 C560:.Data SINT[400] Read/Write Decimal
4 CS60:1.Data[0] SINT Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].0 BOOL QOnline Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].1 BOOL AckSetOnline Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].2 BOOL Read/Write Decimal
CS60:1.Datal0].3 BOOL AckloblLoad Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].4 BOOL JobLoadQk Read/Write Decimal
CS60:1.Datal0].5 BOOL Ready Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].6 BOOL AckTrigger Read/Write Decimal
CS60:1.Data[0].7 BOOL Read/Write Decimal

b CSB0:.Data[1] SINT Johbld Read/Write Decimal

b CS60:1.Datal2] SINT Read/Write Decimal

Abb. 157: Input Bytes des CS-60/ID-600
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Name

Scope: |EI:1‘PmJemName v| Show |A|| Tags V” T
Alias For 2| Base Tag Data Type Description External Access Constant  Style

4 CS60:0.Data SINT[400] Read/Write Decimal
4 C560:0.Data[0] SINT Read/Write Decima |
C560:0.Data[0].0 BOOL SetOnline Read/Write Decimal
C560:0.Data[0].1 BOOL JobLoad Read/Write Decima |
(C560:0.Data[0].2 BOOL Bootlob Read/Write Decimal
C560:0.Data[0].3 BOOL Trigger Read/Write Decimal
C560:0.Data[0].4 BOOL Read/Write Decimal |
C560:0.Data[0]1.5 BOOL Read/Write Decimal
C560:0.Data[0].6 BOOL Read/Write Decima |
(C560:0.Data[0].7 BOOL Read/Write Decimal

b C560:0.Data[1] SINT JobLoadld Read/Write Decimal
b CS60:0.Data[2] SINT Read/Write Decima |

Abb. 158: Output Bytes des CS-60/ID-600

Die Einstellungen miissen final auf die SPS geladen werden.

4.6.10 Standard Status- und Kontroll Signale fir PROFINET oder

EtherNet/IP

CS-60/ID-600 Statusinformationen werden vom CS-60/ID-600 zur PLC gesendet. Standard-
miBig sieht die Zuordnung so aus:

Byte Bits Data Beschreibung
Offset
0 0 Online Wahr falls der CS-60/ID-600 Online ist, falsch falls der CS-
60/ID-600 Offline ist.
0 1 AckSe-  Umschaltung des SetOnline Kontrolbits quittieren.
tOnline
0 2
0 3 AckJo- Umschaltung des JobLoad Kontrollbits quittieren.
bLoad
0 4 JobLoa-  Wahr falls ein Job geladen wurde, falsch falls das Laden fehl-
dOk schlug.
0 5 Ready Wabhr falls der CS-60/ID-600 einen Triggerimpuls akzeptieren
kann, falsch falls er beschéftigt ist.
0 6 AckTrig- Trigger quittieren. Wahr nach der steigenden Flanke, falsch nach
ger der fallenden Flanke von Trigger.
1 0-7 Jobld Die Id des gegenwirtigen Jobs (0 .. 255).

CS-60/ID-600 Kontrollinformationen werden von der PLC zum CS-60/ID-600 gesendet. Stan-
dardméBig sieht die Zuordnung so aus:
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Byte Bits Data Beschreibung

Offset

0 0 SetOn-  Setzen, um den CS-60/ID-600 Online zu schalten, 16schen, um
line ihn Offline zu schalten.

0 1 Jo- Das Job Load Kommando ausfiihren.
bLoad

0 2 Boot- Wahr, um den gewihlten Job zum Boot Job zu machen, andern-
Job falls falsch.

0 3 Trigger Eine Bildaufnahme triggern.

1 0-7 Jo- Die Id des Jobs, der geladen werden soll (O .. 255).
bLoa-
dId

Der Vision Sensor startet im Offline Modus, wenn PROFINET oder EtherNet/IP aktiviert ist.

Online Status

Der Online oder Offline Status des Vision Sensor wird im Online bit (Status Byte 0, Bit 0)
angezeigt. Wenn dieses Bit gesetzt ist, ist der Vision Sensor Online, andernfalls ist er Offline.

Im Online Modus wird ein Job ausgefiihrt.

Im Offline Modus wird kein Job ausgefiihrt, aber der Vision Sensor hort auf Kommandos, z.B.

zum Job-Wechsel.

Zum Wechseln von Offline nach Online, oder andersherum, setzen oder 10schen Sie das SetOn-
line Bit (Kontroll Byte 0, Bit 0).

PLC

CheckSen

SetOnline

 — Online

AckSetOnline

Abb. 159: Die SetOnline Sequenz
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Online Setzen

Wenn der Vision Sensor Offline ist, kann er in den Online Modus versetzt werden. Um den
Vision Sensor Online zu setzen, setzen Sie das SetOnline Bit (Kontroll Byte 0 Bit 0).

Der Vision Sensor kann nur Online gehen, wenn vorher ein Job geladen wurde.

Um zu iiberpriifen, ob der Vision Sensor Online gehen konnte, warten Sie bis das AckSetOnline
Bit (Status Byte 0, Bit 1) gesetzt ist und priifen Sie das Online Bit (Status Byte 0, Bit 0).

SetOnline

AckSetOnline

Online

Abb. 160: Das SetOnline Zeitverhalten.

Offline Setzen

Wenn der Vision Sensor Online ist, kann er in den Offline Modus versetzt werden. Um den
Vision Sensor Offline zu setzen, 16schen Sie das SetOnline Bit (Kontroll Byte 0 Bit 0).

Damit der Vision Sensor Offline gehen kann, wird der laufende Zyklus des ausgefiihrten Jobs
beendet und das weitere Ausfiihren des Jobs wird angehalten. Der Job bleibt geladen. Danach
geht der Vision Sensor Offline.

Um zu iiberpriifen, ob der Vision Sensor Offline gehen konnte, warten Sie bis das AckSetOnline
Bit (Status Byte 0, Bit 1) geloscht wurde. Das Online Bit (Status Byte 0, Bit 0) wird ebenfalls
geloscht.

SetOnline

AckSetOnline

Online

Abb. 161: Das SetOffline Zeitverhalten.
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Job Laden

Um einen Job via Profinet oder EtherNet/IP zu laden, muss der Vision Sensor Offline gesetzt
werden, die JobLoadld Nummer (Kontroll Byte 1, Bits 0..7) muss auf die gewiinschte Job-
Nummer gesetzt werden und das JobLoad Bit (Kontroll Byte 0, Bit 1) muss gesetzt werden.
Setzen Sie das BootJob Bit (Kontroll Byte 0, Bit 2) wenn Sie den neuen Job zum BootJob
machen wollen, andernfalls 16schen Sie das BootJob Bit. Wenn das Laden beendet ist, wird
das AckJobLoad Bit (Status Byte 0 Bit 3) gesetzt. Das JobLoadOk Bit (Status Byte 0 Bit 4)
wird gesetzt, falls der Job geladen werden konnte und geloscht falls der Job nicht geladen werden
konnte. Weiterhin wird die JobId Nummer (Status Byte 1, Bits 0..7) auf die neue Job-1d gesetzt.
Die SPS sollte dann das JobLoad Bit (Kontroll Byte 0, Bit 1) lI6schen und den Vision Sensor
Online setzen.

Clear SetOnline ™|

Online |

AckSetOnline |

Set Jobloadld

SetJobload _[

JoblLoadOk [

Acklobload _[

Set Jobld

Clear JoblLoad |

Set SetOnline |

Online |

AckSetOnline _|

Abb. 162: Die JobLoad Sequenz
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Trigger

Mit einem Trigger (Kontroll Byte 0, Bit 3) kann die Bildaufnahme tiber PROFINET oder Ether-
Net/IP gestartet werden. Profinet oder EtherNet/IP Trigger werden nur ausgefiihrt, wenn - Ready
(Status Byte 0, Bit 5) gesetzt ist, und - der Trigger Typ im Akquisition Werkzeug auf Virtual

steht.

C4G Modus Status und Kontroll Signale

Der C4G-Modus ist ein Profinet-basierter Kommunikationsmodus, der dem Kommunikations-
stil der di-soric C4G-Sensoren dhnelt. Um im C4G-Modus zu arbeiten, miissen Sie die CS-
60/ID-600-Module (Steuerung, Status) 16schen und die folgenden 8 Module in den jeweiligen
Steckplidtzen mit ihren genauen Groflen versehen:

Slot Typ Beschreibung

1 2 Bytes Aus- Device control - steuert den CS-60/ID-600 im C4G-Modus.
gang

2 2 Bytes Ein- Device status - zeigt den CS-60/ID-600 Status im C4G-Modus an.
gang

3 1 Byte Aus- Acquisition control - steuert die Bildaufnahme im C4G-Modus.
gang

4 3 Bytes Ein- Acquisition status - zeigt den aktuellen Bildaufnahme Status im C4G-
gang Modus an.

5 1 Byte Aus- Results control - steuert die Verarbeitung der Ergebnisdaten im C4G-
gang Modus.

6 3 Bytes Ein- Results status - zeigt den Status des Ergebnis-Tatus im C4G-Modus
gang an.

7 3 Bytes Aus- Eingangsdaten.
gang

8 3 Bytes Ein- Ausgangsdaten.
gang

Zusitzliche Module konnen frei hinzugefiigt werden.

Die Definition in den Tools “Acquisition” und “Logik” muss genau {ibereinstimmen.

SPS
Steckplatze/Module

1 2 Bytes Ausgang Steckplatz1
2 2 Bytes Eingang
3 Keine

+ -

Abb. 163: C4G-Modus
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C4G Device Control

Dieses Modul besteht aus Daten, die von der SPS an den CS-60/ID-600 Sensor gesendet werden.

Bit Name Beschreibung
0 Set Off- Durch Setzen dieses Bits wird der CS-60/ID-600 in den Offline-Modus ver-

line setzt.

1 Job Dieses Bit wird zum Andern von Jobs verwendet (die Jobnummer muss
Change ebenfalls eingegeben werden).

2 Retrain ~ Nicht unterstiitzt.

3 Lights Wenn Sie dieses Bit auf 1 setzen, wird die externe Beleuchtung ausgeschal-
off tet.

4 Volatile  Nicht unterstiitzt.

8- Job siehe Job Change Bit.

15 Number

C4G Device Status

Dieses Modul besteht aus Daten, die vom CS-60/ID-600 Sensor an die SPS gesendet werden.

Bit Name Beschreibung

0 Online Wenn der CS-60/ID-600 online ist, ist dieses Bit 1.

1 Offline Reason Nicht unterstiitzt.

2 Offline Reason Nicht unterstiitzt.

3 Offline Reason Nicht unterstiitzt.

1 General Fault Immer 0.

S  Job Load Complete Wenn der Jobwechsel erfolgreich ist, @ndert sich dies zu 1.
6  Job Load Failed Wenn der Jobwechsel nicht erfolgreich ist, andert sich dies zu 1.
7  Retrain Completed  Nicht unterstiitzt.

8  Retrain Failed Nicht unterstiitzt.

9  Observer Nicht unterstiitzt.

C4G Acquisition Control

Dieses Modul besteht aus Daten, die von der SPS an den CS-60/ID-600-Sensor gesendet wer-
den.

Bit Name Beschreibung

0  Trigger Eine Bildaufnahme starten.
1 Trigger Enable Nicht unterstiitzt.
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C4G Acquisition Status

Dieses Modul besteht aus Daten, die vom CS-60/ID-600-Sensor an die SPS gesendet werden.

Bit Name Beschreibung

0 Trigger Ready Zeigt an, wann das Gerit bereit ist, einen Ausloser zu akzeptieren.
1 Trigger Ack Zeigt an, dass der CS-60/ID-600 einen Trigger erhalten hat.

2 Acquiring Zeigt an, dass der CS-60/ID-600 ein Bild erfasst.

3 Missed Ack Nicht unterstiitzt.
8-23  Acquisition ID ID des nichsten zu verwendenden Triggers.

Die Acquisition ID im C4G-Modus ist auf 16 Bit begrenzt.

C4G Results Control

Dieses Modul besteht aus Daten, die von der SPS an den CS-60/ID-600-Sensor gesendet wer-
den.

Bit Name Beschreibung

0  Results Enable Aktiviert die Warteschlange fiir Ergebnisdaten.
1 Results Ack Bestitigt, dass die SPS die neuesten Ergebnisse gelesen hat.

C4G Results Status

Dieses Modul besteht aus Daten, die vom CS-60/ID-600-Sensor an die SPS gesendet werden.

Bit Name Beschreibung

0 Part Detect Nicht unterstiitzt.

1 Inspecting Wert ist 1 wenn der CS-60/ID-600 inspiziert.

2 Inspection Complete Tog- Andert sich, wenn die Inspection abgeschlossen ist.
gle

3 Result Buffer Overrun Nicht unterstiitzt.

4 Result Available Wert dndert sich nach Abschluss der Inspektion auf 1.

5 Any Fail Wertist 1, wenn mindestens eines der Tools fehlschlagt.

6 All Pass Wert ist 1, wenn alle Werkzeuge erfolgreich sind.

7- Result ID Paart die Acquisition ID.

22

Der Handshake zum Abrufen von Daten wird unterstiitzt, es ist jedoch nur das Ergebnis der
letzten Uberpriifung verfiigbar (keine Warteschlange).
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C4G Input

Dieses Modul besteht aus Daten, die von der SPS an den CS-60/ID-600 Sensor gesendet werden.

Hier kann Standard Linking verwendet werden.

C4G Output

Dieses Modul besteht aus Daten, die vom CS-60/ID-600 Sensor an die SPS gesendet werden.

Hier kann Standard Linking verwendet werden. Einige Signale, die auf dem C4G-Sensor ver-
fiigbar sind (JobChangeFail/Pass, ParrtDetect), werden nicht unterstiitzt.

4.6.11 HTML Webserver

Der CS-60/ID-600-Sensor hat einen integrierten optionalen Webserver. Der Webserver zeigt
eine Webseite und bietet eine ReST API. Die Kommunikation zwischen dem Browser und dem
eingebauten Webserver wird auf Port 80 ausgefiihrt, dem Standardport fiir HTTP.

Webseite

Auf der CS-60/ID-600-Webseite werden Informationen zum Vision-Sensor sowie zu den gela-
denen Jobs angezeigt. Damit kann der aktive Jobs gewechselt werden und der Bootjob eingestellt
werden. Die Webseite kann durch Eingabe der IP-Adresse des Sensors in die Adressleiste des
Browsers gedffnet werden, damit wird automatisch die Info Seite getftnet.
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Info

Info Live View Statistics

Device Information

Jobs

- Emulator 1 MultiBrightness
Cs60 Modified: 17/07/2023, 19:00:46
Serialnumber: 0000000

‘ Set as Active Job H Set as Boot Job

Resolution:  any
IP Address: 127.0.0.1 4 Pharma
Subnet Mask: 255.0.0.0
ubnet Was Modified: 23/08/2023, 13:49:45
Gateway: -
MAC Address:  00:00:00:00:00:00 | Setas Active Job || Set as Boot Job
Version: 21.2.00
License: Unknown license 6 ISOIEC 15415

Modified: 27/10/2023, 17:00:55

Set as Active Job H Set as Boot Job

7  Html
Modified: 13/11/2023, 16:05:52

Set as Active Job H Set as Boot Job

Abb. 164: Die in CS-60/ID-600 Info Seite.

Sie konnen Jobs mit der Schaltfliche Set Active Job wechseln und den Bootjob mit der Schalt-
fliche Set Boot Job festlegen.

Live View

Zusitzlich zur Info Seite konnen Sie auch auf Live View schalten, um die Inspektionsresultate
und das aufgenommene Bild zu betrachten.
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#di-soric

Info  Live View Statistics

Html (7) Image Visualization
V. (] Locate Area
chmsmon . @ (@) Area
(@) Name
Locate Area @ [®JROI
Center (px) (116.9; 111.1) () Pixelcount
Center (mm) =
Area 7650 (#] Pose
Angle 0
(e) Detect Barcode
Detect Barcode @ [®) Code
Code 5702015869409 E] ROI
Symbology Ean13 (@) Name
Detect Brightness @ . (o) Detect Brightness
Average 184.2 Iocate Area!
(@) Name
Measure Circle @ ‘\.)3/} (] ROI
Diameter (px) 80 \/ O Brightness
Diameter (mm) -
Center (px) (370.5; 355.8) (¢] Measure Circle
Center (mm) - ;
Completeness 100 MIX E] Circle
Pacsgig (®) Name
Logic @ ESS rsc-ciiste (] Diameter
(®) Inner ROI
(@) Outer ROI

mrqvmummm Smd dole
Vidvdrun! Kéfnunarhestta.

e 5
Varning! Kvavningsri
Relvarsel Kvelningsfare. Sma deler. N—r

702015 569409

History

@@@@@@@@C

ADbb. 165: Die CS-60/ID-600 Live View Seite.

Links sehen Sie eine Auflistung der Werkzeuge im Job und deren wichtigste Berechnungser-
gebnisse.

In der Mitte sehen Sie das Bild mit einer grafischen Visualisierung der Tools. Sie konnen die
gewiinschte Visualisierung anpassen, indem Sie die entsprechenden Elemente auf der rechten
Seite an- oder abschalten.

Am unteren Rand sehen Sie die Historie der letzten Inspektionen. Sie konnen die Historie pau-
sieren und wieder starten, und auBBerdem auf die einzelnen Inspektionen klicken, um die Visua-
lisierung und die Werte in Ruhe zu studieren.
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Statistics

AuBerdem konnen Sie mit der Statistics Seite das Zeitverhalten des Jobs und der einzelnen
Tools messen.

I, = di-soric

Info Live View Statistics

Html (7) :: Inspection 169

Pass Fail Mean (ms) Max (ms)

Job 46 0 775.9 939.0

Acquisition 46 0 20.1 108.5

Locate Area 46 0 691.5 850.6

Detect Barcode 46 0 7.6 29.9

Detect Brightness 46 0 8.1 125

Measure Circle 46 0 9.3 114

Logic 46 0 0.1 0.1

DataHandling 46 0 393 89.7

Webserver 46 0 0.1 0.1

Abb. 166: Die CS-60/ID-600 Statistics Seite.

Mit der Reset Taste konnen Sie die Statistic auf Null setzen.
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ReST API

Die ReST-API bietet verschiedene Funktionen, um Informationen zum Sensor bereitzustellen,
Jobs aufzulisten und Jobs zu wechseln.

Endpoint: /api/device HTTP-method: GET

Gibt Informationen zum Gerit zuriick.

Hier ist eine Beispielantwort im JSON-Format:

{
"resolution":"736 x 480",
"userID":"PS-32",
"serialNumber":"0000032",
"licenseCode":262143,
"modelCode":"...",
"softwareVersion":"22.1.1970.0",
"ipAddress":"192.168.3.15",
"macAddress'" :"8C:0F:A0:00:00:20",
"subnetMask":"255.255.0.0"

}

Endpoint: /api/jobs HTTP-method: GET

Listet die Jobs auf dem Gerit auf.

Hier ist eine Beispielantwort:

L

"slot":1,

"name":"dauertest",
"lastModified":"2020-01-31T13:59:49",
"created":"2020-01-31T13:59:49",
"isBoot":true,

"isActive":true

"slot":2,

"name":"new_job",
"lastModified":"2020-01-31T13:57:33",
"created":"2020-01-31T13:57:33",
"isBoot":false,

"isActive":false
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Endpoint: /api/jobs/active HTTP-method: GET

Gibt den aktuell aktiven Job zuriick.

Hier ist eine Beispielantwort:

{
"slot":1,
"name" :"dauertest",
"lastModified":"2020-01-31T13:59:49",
"created":"2020-01-31T13:59:49",
"isBoot":true,
"isActive":true

Endpoint: /api/jobs/boot HTTP-method: GET

Gibt den aktuell gesetzten Boot-Job zuriick

Beispielantwort: siehe ‘/api/jobs/active’

Endpoint: /api/jobs/active?slot= HTTP-method: POST

Legt den aktiven Job fest. Der Job mit dem angegebenen Slot wird aktiviert.

Endpoint: /api/jobs/boot?slot HTTP-method: POST

Legt den Boot Job fest. Der Job mit dem angegebenen Slot wird als Boot Job festgelegt.

Endpoint: /api/results/latest HTTP-method: GET

Gibt statistische Informationen fiir das aktuellste Inspektionsergebnis zuriick.

Hier ist eine Beispielantwort:

{
"inspectionID": 3467,
"pass": false,
"executionTime": 74.732,
"tools": [
{
"name": "Acquisition",
"pass": true,
"executionTime": 0.135,
"secondaryResults": [

(Fortsetzung auf der nichsten Seite)
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(Fortsetzung der vorherigen Seite)

{
"value": 3467,
"name": "Id"
}
]
3,
{
"name": "Locate Shape",

"pass": true,
"executionTime": 205.8671,
"secondaryResults": [

{
"value": 100,
"name": "Score"
b,
{
"value": {
"X": 134.48820125311528,
"Y": 116.50169899415934
},
"name": "Center (px)"
},
{
"value": null,
"name": "Center (mm)"
b p
{
"value": 0.6550773065610689,
"name": "Angle"
}
]
3,
{
"name": "Detect Contrast",

"pass": false,
"executionTime": 1.1264,
"secondaryResults": [

{
"value": 255,
"name": "Contrast"
}

]

3,

{

"name": "Logic",

"pass": false,

(Fortsetzung auf der nichsten Seite)
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(Fortsetzung der vorherigen Seite)

"executionTime": 0.0504,
"secondaryResults": []

ks
1,
"jobName": "new_job",
"jobSlot": 14
3

Endpoint: /api/results/image HTTP-method: GET

Gibt das aufgenommene Bild zuriick.

4.6.12 Job-Wechsel mit den digitalen Eingangen
Die digitalen Eingénge des CS-60/ID-600 konnen entweder fiir den Job-Wechsel oder fiir Input
Linking verwendet werden.

Die beiden Einginge werden dabei als Gate und Counter verwendet. Der Eingang O (braun)
ist das Gate, der Eingang 1 (blau) ist der Counter.

Wird das Gate auf den Pegel 1 (High) gesetzt, so werden am Counter die steigenden Flanken
gezihlt.

Jede steigende Flanke am Gate setzt den Zihler zuriick. Jede fallende Flanke am Gate iiber-
nimmt die bis dahin gezihlten steigenden Flanken des Counter und lddt den entsprechenden
Job.

Der Counter fiir den Job-Wechsel darf mit maximal 250 Hz geschaltet werden.

4.7 Hardware

4.7.1 Kabel Pinbelegung

Der CS-60/ID-600 kommuniziert mit der AuBenwelt tiber zwei Kabel: ein X-kodiertes LAN-
Kabel und ein A-kodiertes IO-Kabel.
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A-kodiertes 10-Kabel

Signal  Kon- Far- Beschreibung
takt be

+UB 7 schwe

GND 8 grau

Digital 11 grau/j Digitalausgang O (vom Logikwerkzeug gesteuert).

Out 0

Digital 12 rot/bl: Digitalausgang 1 (vom Logikwerkzeug gesteuert).

Out 1

Digital 3 weill Digitalausgang 2 (vom Logikwerkzeug gesteuert).

Out 2

Digital 4 griin  Digitalausgang 3 (vom Logikwerkzeug gesteuert).

Out 3

Trigger 10  vio- Digitaler Trigger (nur zuldssig wenn Ready - zwischen der steigen-

In lett  den Flanke von Ready 100 ps warten, bis der nichste Trigger ausge-
fiihrt wird).

braun Digitaleingang O (fiir Job-Wechsel oder fiir Verkniipfung).

(S

Digital
In0O
Digital
In1
Com- 6 gelb

mon

Inter-

face

Ready 5 pink Ready-Ausgang.

\®)

blau Digitaleingang 1 (fiir Job-Wechsel oder fiir Verkniipfung).

4.7.2 LED

Der CS-60/ID-600 Sensor besitzt drei LEDs auf der Seite.
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Trigger

Abb. 167: Die CS-60/ID-600 LEDs.

Die LEDs zeigen folgende Information:

Farbe Beschreibung

griin  Betriebsspannung liegt an.
gelb Blinkt, um LAN Kommunikation anzuzeigen.
gelb Zeigt einen externen Trigger.

240 Kapitel 4. Referenz



KAPITEL 5

Credits

The following third party components are used under the respectively mentioned licenses:

5.1 Boost

http://www.boost.org

License

5.2 Bootstrap

http://www.bootstrap.com

License

5.3 bzip2

http://www.bzip.org/

License

241


http://www.boost.org
http://www.bootstrap.com
http://www.bzip.org/

nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

5.4 CommandLine

https://github.com/commandlineparser/commandline

License

5.5 Debian Linux

http://www.https://www.debian.org/legal/licenses/
Apache-2.0
Artistic
BSD
Artistic
GFDL-1.2
GFDL-1.3
GPL
GPL-1
GPL-2
GPL-3
LGPL
Artistic
LGPL-2.1
LGPL-3

5.6 Dynamic Expresso

https://github.com/davideicardi/DynamicExpresso

License
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5.7 Eigen

http://eigen.tuxfamily.org

License

5.8 Extended WPF Toolkit

https://github.com/xceedsoftware/wpftoolkit

License

5.9 FontAwesome Fonts

https://fontawesome.com/

License

5.10 Freelmage

http://freeimage.sourceforge.net/

License

5.11 IndependentJPEGGroup

This software is based in part on the work of the Independent JPEG Group.

http://ijg.org/

License

5.12 INI File Parser

https://github.com/rickyah/ini-parser/

License

5.7. Eigen

243


http://eigen.tuxfamily.org
https://github.com/xceedsoftware/wpftoolkit
https://fontawesome.com/
http://freeimage.sourceforge.net/
http://ijg.org/
https://github.com/rickyah/ini-parser/

nVision-i Bedienungsanleitung, Release 23 .2

5.13 IronPython

http://ironpython.net/ https://github.com/IronLanguages/ironpython2.git

License

5.14 Json.NET

https://www.newtonsoft.com/json

License

5.15 KBCsv

https://github.com/kentcb/KBCsv.git

License

5.16 libjpeg-turbo

https://github.com/libjpeg-turbo/libjpeg-turbo/blob/main/LICENSE.md

License

5.17 libpng

http://www.libpng.org/pub/png/libpng.html

License

5.18 libsimdpp

https://github.com/p12tic/libsimdpp

License
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5.19 MessagePack-CSharp

https://github.com/neuecc/MessagePack-CSharp

License

5.20 NetworkView

https://www.codeproject.com/Articles/182683/NetworkView- A- WPF-custom-control-for- visualizing-a

License

5.21 NLog

http://nlog-project.org/ https://github.com/NLog/NLog/

License

5.22 OxyPlot

http://www.oxyplot.org/ https://github.com/oxyplot/oxyplot

License

5.23 Microsoft.Diagnostics.Tracing.TraceEvent

https://github.com/Microsoft/perfview

License

5.24 Prism

https://github.com/PrismLibrary/Prism

License
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5.25 signalr.min

https://raw.githubusercontent.com/stefanpenner/es6-promise/master/ LICENSE

License

5.26 System.Commandline

https://github.com/dotnet/command-line-api

License

5.27 Sphinx RTD Theme

https://sphinx-rtd-theme.readthedocs.io/en/latest/index.html

License

5.28 SSH.NET

https://github.com/sshnet/SSH.NET

License

5.29 The Helper Trinity

https://github.com/kentcb/TheHelperTrinity/blob/master/LICENSE

License

5.30 Threading Building Blocks

https://www.threadingbuildingblocks.org/

License
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5.31 VTK

http://www.vtk.org

License

5.32 WpflLocalizeExtension

https://github.com/XAMLMarkupExtensions/ WPFLocalizationExtension/

License

5.33 WPF Task Dialog Wrapper

https://github.com/yadyn/WPF-Task-Dialog

License

5.34 zlib

http://www.zlib.net/

License
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nVision-i Endkunden- Lizenzvereinbarung (nVision-i ELV)

Die vorliegenden Bedingungen nehmen Sie zur Kenntnis im Zusammenhang mit dem Angebot der Nutzung einer oder mehrerer Komponenten
der Software nVision-i (gesamt und jede Komponente fir sich im Folgenden bezeichnet als ,Software®). Mit dem Herunterladen, Installieren,
Kopieren oder jeder sonstigen Form der Verwendung der Software erklaren Sie Ihr Einversténdnis mit der Geltung der in dieser Endkunden-
Lizenzvereinbarung enthaltenen Bedingungen.

Alle Komponenten der Software nVision-i werden lhnen von der di-soric Imaging GmbH & Co. KG, Schlingener Strasse 4, DE-86842 Turkheim,
Deutschland (im Folgenden: Hersteller) im Vertriebsweg Uber die di-soric GmbH & Co. KG, Steinbeisstralle 6, DE-73660 Urbach,
Deutschland, oder Uber eine der Auslandsgesellschaften der di-soric -Firmengruppe oder Uber einen der weltweiten di-soric Vertriebspartner
zur Verfiigung gestellt, ihnrem jeweils zustédndigen Vertragspartner (im Folgenden: Individueller Vertragspartner), auf der Basis dessen mit
lhnen vereinbarter individueller nVision-i Nutzungslizenz- Vereinbarung und gegebenenfalls zusammen mit dazugehdrigen Medien, einer
Produktdokumentation (insbesondere dem nVision-i Benutzerhandbuch) und einer Hardware wie z.B. einem Vision Sensor. Diese individuellen
Lizenzbedingungen ihres Individuellen Vertragspartners regeln den lizenzierten Nutzungsumfang und gelten insofern ergénzend neben der
vorliegenden Lizenzvereinbarung.

1. Geistiges Eigentum

Die Software ist gesetzlich und vertraglich geschiitzt als geistiges Eigentum, insbesondere auf Basis des deutschen Urheberrechts,
européischer und internationaler gesetzlichen Bestimmungen und Abkommen. Alle Rechte liegen bei der di-soric Imaging GmbH & Co. KG,
Schlingener Strasse 4, DE-86842 Turkheim, Deutschland, Telefon: +49 (0) 82 45 774 96 00, imaging@di-soric.com. Hinsichtlich OpenSource-
Software- Bestandteilen wird verwiesen auf die im Zusammenhang mit der Installation eingebundene —Textdatei, das OpenSource Verzeichnis
und das nVision-i Benutzerhandbuch; die dort ztierten und enthaltenen anwendbaren Lizenzbedingungen gelten zusatzlich und im Rahmen
ihres Anwendungsbereichs vorrangig vor dieser Lizenzvereinbarung.

2. Lizenz

lhnen wird hiermit das nicht ausschlie3liche Recht eingerdaumt zur bestimmungsgeméaflen Verwendung der Software gemafl dem nVision-i
Benutzerhandbuch, also zur Evaluation des Einsatzes von di-soric Vision Sensoren in einer automatisierten Produktion und zum Zweck der
Kalibrierung und Steuerung von di-soric Vision Sensoren. Ihnen wird die Software in maschinenlesbarer Form (object code) zu Verfligung
gestellt. Abgesehen von der Erstellung einer Sicherungskopie und von Kopien fur weitere Verwendungen der vorbezeichneten Art sind
anderweitige Nutzungen ausgeschlossen. Insbesondere ist jede Anderung, Zuriickentwicklung, Ubersetzung oder Herauslésung von Teilen
der Software unzuléssig. Dies gilt auch fir jede Form der Dekompilierung mit Ausnahme einer notwendigen Herstellung der Interoperabilitat (§
69i Deutsches UrhG). lhnen wird auch das Recht zur Ubertragung der Software erteilt zum Zweck der vorbezeichneten Verwendungen und
vorbehaltlich eines Widerrufs wegen eines wichtigen Grundes. Jede Vervielfaltigung oder Ubertragung der Software hat die vorliegende
Lizenzvereinbarung und Hinweise zum Geistigen Eigentum zu umfassen und deren Befolgung sicherzustellen.

3. Gewahrleistung und Software- Pflege

Der Funktionsumfang, die Systemvoraussetzungen und die technischen Spezifikationen der Software bestimmen sich nach dem nVision-i
Benutzerhandbuch, welches Ihnen separat angeboten wird und welches lhnen im Rahmen der Installation zusammen mit der Software zu
Verfugung gestellt wird. Der Hersteller bietet im Rahmen der gesetzlichen Bestimmungen Updates an. Gewahrleistungsrechte bestimmen sich
ausschlieRlich nach den vertraglichen Regelungen mit ihnrem Individuellen Vertragspartner, ebenso wie eine etwaige Softwarepflege.

4. Laufzeit und Rechtsbehelfe

Diese Lizenz gilt fir unbestimmte Zeit. Der Hersteller hat das Recht, diese Lizenz zu kiindigen mit sofortiger Wirkung bei einem Verstol3 gegen
diese Lizenzbedingungen. Im Fall einer Kiindigung des Herstellers haben Sie jede weitere Nutzung der Software unmittelbar einzustellen und
samtliche Kopien der Software an den Hersteller herauszugeben bzw. stattdessen, auf Verlangen des Herstellers, alle Installationen und
Kopien endgiiltig zu 16schen und dies dem Hersteller schriftlich zu bestatigen.

5. Ausfuhrbestimmungen; keine militdrische Verwendung

Die Einhaltung samtlicher fiir Sie geltender Exportbestimmungen liegt in Ihrer alleinigen Verantwortung, zu deren Beachtung Sie sich hiermit
verpflichten. Eine Verwendung zu militdrischen Zwecken ist ausgeschlossen. Sie sichern ferner zu, dass Sie keiner Personen- oder
Firmengruppe angehéren, der die Software nach den deutschen oder den fiir ihren individuellen Vertragspartner geltenden Export- oder
Embargobestimmungen nicht zur Verfiigung gestellt werden darf.

6. Schlussbestimmungen



Sollten eine oder mehrere Bestimmungen dieser Lizenzvereinbarung unwirksam sein oder werden, so bleibt die Wirksamkeit der tbrigen
Bestimmungen hiervon unberihrt. Das Verhéltnis zwischen den Parteien und alle Streitigkeiten, die sich aus oder im Zusammenhang mit
diesem Vertragsverhaltnis ergeben, unterliegen dem Recht der Bundesrepublik Deutschland (BRD). Soweit Sie Kaufmann, juristische Person
des 6ffentlichen Rechts oder &ffentlich-rechtliches Sondervermégen sind oder keinen allgemeinen Gerichtsstand in der BRD haben oder
nach Vertragsschluss ihren Wohnsitz oder gewdhnlichen Aufenthalt aus der BRD verlegen oder ihr Wohnsitz oder gewShnlicher Aufenthalt im
Zeitpunkt einer Klageerhebung nicht bekannt ist, ist ausschlief3licher Gerichtsstand fiir samtliche Streitigkeiten aus und in Verbindung mit
dieser Lizenzvereinbarung der Geschéftssitz des Herstellers; dem Hersteller steht es frei, auch an ihrem Hauptgeschéftssitz Klagen
einzureichen und insbesondere auch einstweiligen Rechtsschutz zu beantragen.



nVision-i Nutzungslizenz- Vereinbarung (nVision-i NLV)

Die Komponenten der Software nVision-i (einzeln und als Gesamtheit im Folgenden die Software) werden als Download oder als sog.
embedded software zusammen mit einem di-soric Vision Sensor von der di-soric GmbH & Co. KG, Steinbeisstralle 6, DE-73660 Urbach,
Deutschland (im Folgenden: di-soric) oder Uber eine der Auslandsgesellschaften der di-soric -Firmengruppe als direkte Lizenzgeber oder
Uber andere Lizenznehmer, insbesondere Uber einen der weltweiten di-soric Vertriebspartner vertrieben. Je nach lhrer Bezugsquelle ist der
Inhaber der Website lhres Downloads oder der |hr Zulieferer einer Version als embedded software, jeweils gegebenenfalls zusammen mit
dazugehdrigen Medien wie einer Produktdokumentation (insbesondere dem nVision-i Benutzerhandbuch), Ihr jeweils verantwortlicher
Vertragspartner (im Folgenden: |hr Individueller Vertragspartner). Die folgenden Regeln stellen die konkret mit hnen vereinbarten
Lizenzbedingungen ihres Individuellen Vertragspartners dar.

lhr nach dieser nVision-i NLV lizenzierter konkreter Nutzungsumfang bestimmt sich ferner, subsidiar, nach den Allgemeinen Verkaufs- und
Lieferbedingungen (AVLB) der di-soric in der jeweils giiltigen Fassung, wie in der Fassung AVLB 07/2017 hier ebenfalls parallel zu Verfiigung
gestellt und im Internet jeweils in aktueller Fassung lesbar und downloadbar, bzw. gegebenenfalls statt der AVLB nach Allgemeinen
Vertriebsbedingungen lhres Individuellen Vertragspartners, sofern diese den nVision-i ELV und diesen nVision-i NLV nicht widersprechen.
Etwaige allgemeine Geschéfts- oder Einkaufsbedingungen lhrerseits finden keine Anwendung.

1. Geistiges Eigentum

Die Software ist gesetzlich und vertraglich geschitzt als geistiges Eigentum, insbesondere auch auf Basis des deutschen Urheberrechts,
europaischer und internationaler gesetzlichen Bestimmungen und Abkommen.

Zusatzich zu den vorliegenden Regelungen und insofern vorrangig gilt die lhnen zusammen mit dieser nVision-i NLV zu Verfligung gestellte
nVision-i Endkunden- Lizenzvereinbarung (nVision-i ELV).

Zusétzlich zu den vorliegenden Regelungen und insofern auch vorrangig gelten fur OpenSource- Software- Bestandteile, wie in der nVision-i
ELV erlautert, die im Zusammenhang mit der Installation eingebundene OpenSource —Textdatei, das OpenSource Verzeichnis, das nVision-i
Benutzerhandbuch und insbesondere im Rahmen ihres Anwendungsbereichs vorrangig vor dieser Lizenzvereinbarung die dort ztierten und
enthaltenen, anwendbaren Lizenzbedingungen.

2. Lizenz | Eingeraumte Rechte

lhnen wird hiermit das nicht ausschlielliche Recht eingerdaumt zur bestimmungsgeméaRen Verwendung der Software gemafl dem nVision-i
Benutzerhandbuch, also zur Evaluation des Einsatzes von di-soric Vision Sensoren in einer automatisierten Produktion und zum Zweck der
Kalibrierung und Steuerung von di-soric Vision Sensoren. Ihnen wird die Software in maschinenlesbarer Form (object code) zu Verfuigung
gestellt. Es besteht kein Anspruch auf Zugriff auf den Quellcode oder Herausgabe des Quellcodes; § 69e des Deutschen
Urheberrechtsgesetzes (UrhG) bleibt unberiihrt. Abgesehen von der Erstellung einer Sicherungskopie und von Kopien fiir weitere
Verwendungen der vorbezeichneten Art sind anderweitige Nutzungen ausgeschlossen. Insbesondere ist jede Anderung, Zuriickentwicklung,
Ubersetzung oder Herauslésung von Teilen der Software unzuldssig. Dies gilt auch fiir jede Form der Dekompilierung mit Ausnahme einer
notwendigen Herstellung der Interoperabilitét (§ 69i Deutsches UrhG).

Ihnen wird auch das Recht zur Ubertragung der Software erteilt zum Zweck der vorbezeichneten Verwendungen und vorbehaltlich eines
Widerrufs wegen eines wichtigen Grundes. Haben Sie die Software als embedded software bezogen, sind die Nutzung der Software bei
Ubertragung der Hardware zusammen mit der embedded software vollstandig aufzugeben und samtliche angefertigten Kopien zu l6schen.
Jede Vervielfaltigung oder Ubertragung der Software hat die vorliegende Lizenzvereinbarung und Hinweise zum Geistigen Eigentum zu
umfassen und deren Befolgung sicherzustellen. Urhebervermerke, Seriennummern und anderweitige Merkmale zur Programmidentifikation
duarfen nicht entfernt oder verandert werden.

Andere Leistungen als die Einrdumung dieser Nutzungsrechte, insb. Installations- oder Konfigurationsleistungen, sind nicht Gegenstand
dieser nVision-i NLV.

3. Pflichten als Anwender

Die Einrichtung einer funktionsféahigen und furr die Funktionen der Software ausreichend dimensionierten Hard- und Softwareumgebung liegt
in lhrer alleinigen Verantwortung. Dies umfasst die Beachtung der Hinweise fiir die Installation und den Betrieb der Software in dem nVision-i
Benutzerhandbuch und die regelmafige Kontrolle der Website von di-soric oder lhres Individuellen Vertragspartners hinsichtlich etwaiger
neuer Hinweise zum Betrieb der Software oder zu Updates. Dies umfasst auch angemessene Vorkehrungen fiir den Fall, dass die Software
ganz oder teilweise nicht ordnungsgemaR arbeitet, z.B. durch regelmaRige Datensicherung, Stérungsdiagnose und regelméaRige Uberpriifung
der Datenverarbeitungsergebnisse.

Der Einsatz jeder Steuerungssoftware erfordert vor deren Einsatz im laufenden Betrieb eine griindliche Untersuchung auf Mangelfreiheit und
auf Verwendbarkeit in der bestehenden Hard- und Softwarekonfiguration. Dies gilt auch fir die Software.



Sie sind verpflichtet, die Software gesichert zu speichern, zu installieren, zu betreiben und aufzubewahren, sodass ein unberechtigter Zugang
und eine unzulédssiges Kopieren verhindert werden. Insbesondere sind etwaige Kopien der Software und Zugangsdaten an einem in
geeigneter Form geschiitzten Ort zu verwahren. Es ist untersagt, technische MaRnahmen zum Schutz der Software zu umgehen.

4. Gewabhrleistung und Softwarepflege

Der Funktionsumfang, die Systemvoraussetzungen und die technischen Spezifikationen der Software (gesamt im Folgenden: die
Spezifikationen) bestimmen sich nach dem nVision-i Benutzerhandbuch, welches Ihnen separat zum Lesen und Download angeboten wird und
welches Ihnen im Rahmen der Installation zusammen mit der Software zu Verfiigung gestellt wird. Updates werden grundsétzlich im Rahmen
der gesetzlichen Bestimmungen angeboten.

Gewahrleistungsrechte bestimmen sich ausschlieflich nach den hier folgenden vertraglichen Regelungen mit Ihrem Individuellen
Vertragspartner, ebenso auch eine etwaige Softwarepflege:

lhr Individueller Vertragspartner gewahrleistet wahrend der je nach Fall individualvertraglich, in den AVLB oder in seinen Allgemeinen
Vertriebsbedingungen vereinbarten Gewahrleistungsfrist, beginnend ab Download bzw. sonst ab Ubergabe, dass die Funktionsweise der
Software im Wesentlichen den Spezfikationen der Software entspricht. Besteht ein Pflegevertrag, bestimmen sich Mangelbeseitigungsfristen
nach den dort vereinbarten Fristen. In den Spezifikationen oder in der Software- Dokumentation festgelegte Angaben stellen keine Garantien
im Rechtssinn dar, es sei denn, sie sind ausdriicklich als solche bezeichnet.

Bei Vorliegen eines Gewahrleistungsfalls wird Ihr Individueller Vertragspartner nach eigener Wahl Méangel der Software durch
Fehlerbehebung, Ersatzbeschaffung, Updates oder Releases einer neuen Version der Software beheben. Als Sachmangel gilt eine
Abweichung von den SpeZzfikationen, wenn sie nachgewiesen wird und reproduzierbar ist. Bei Rechtsmangeln erhalten Sie nach Wabhl lhres
Individuellen Vertragspartners eine rechtlich einwandfreie Nutzungsmadglichkeit der Software oder eine derart gednderte Version, dass die
Software keine Rechte Dritter mehr verletzt. Ihm stehen zwei Versuche zur Nachbesserung zu. Gelingt es ihm nicht, die Mangel innerhalb
eines angemessenen Zeitraums zu beheben, sind Sie zur Reduzierung der Vergutung (,Minderung®) berechtigt. Sollte es sich um einen
wesentlichen Mangel handeln, sind Sie statt zur Minderung auch zum Rucktritt berechtigt.

lhnen stehen keine Gewahrleistungsanspriiche zu,

e wenn Sie die Software nicht bestimmungsgemal oder missbrauchlich nutzen, oder

e wenn Sie die Software ohne vorherige schriftliche Zustimmung |hres Individuellen Vertragspartners modifiziert oder veréandert haben,
oder

e wenn Probleme oder Fehler darauf beruhen, dass die Software mit Programmen genutzt wurde, die mit der Software nicht kompatibel
sind, es sei denn, Sie weisen nach, dass der Mangel auf die Software zuriickzufiihren ist.

Sofern Ihnen aufgrund vertraglicher oder gesetzlicher Vorschriften ein Gewahrleistungsanspruch auf Schadenersatz oder Ersatz vergeblicher
Aufwendungen zusteht, unterliegt dieser den nachstehenden Haftungsregelungen.

5. Haftung

Ist di-soric Ihr Individueller Vertragspartner, gelten die Haftungsregelungen in den jeweils giiltigen AVLB. Im Ubrigen haftet Ihr Individueller
Vertragspartner, sofern mit lhnen keine abweichenden Haftungsausschlisse und —begrenzungen individuell oder in Allgemeinen
Vertriebsbedingungen vereinbart sind, wie folgt:

lhr Individueller Vertragspartner haftet bei schuldhafter Verletzung des Lebens, des Kérpers oder der Gesundheit, bei Vorsatz oder bei grober
Fahrlassigkeit seines Inhabers, seiner Vertreter oder leitenden Angestellten, bei arglistig verschwiegenen Mangeln oder bei Haftung aus
Garantie bzw. nach dem Produkthaftungsgesetz.

Er haftet ferner bei schuldhafter Verletzung einer Kardinalpflicht, also einer wesentlichen Vertragspflicht, deren Erfiillung die
ordnungsgemalfe Durchfiihrung des Vertrages erst ermdglicht und auf deren Einhaltung Sie vertrauen dirfen; hier ist die Haftung jedoch auf
den vertragstypischen vorhersehbaren Schaden begrenz, es sei denn, dass ein Fall des Vorsatzes oder der groben Fahrlassigkeit bzw. eine
Verletzung des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit vorliegt.

Bei einer schuldhaften Verletzung von Aufklarungs- oder sonstigen Nebenpflichten gelten unter Ausschluss weitergehender Haftung Ziffer 4
sowie die vorstehenden Regelungen entsprechend. |hr Individueller Vertragspartner haftet insbesondere auch nicht fiir Schaden, die auf eine
ungeeignete, unsachgemalfie oder nicht bestimmungsgemafle Nutzung der Software zurlickzufiihren sind.

Eine weitergehende Haftung ist ausgeschlossen. Die prozessuale Beweislast bleibt von den vorstehenden Haftungsregelungen ebenso
unberihrt wie ein etwaiger Herstellerregress (§ 478 BGB). Soweit die Haftung hiernach ausgeschlossen oder beschréankt ist, gilt dies auch fur
die personliche Haftung der Mitarbeiter, Vertreter und Erfullungsgehilfen lhres Individuellen Vertragspartners.

6. Laufzeit und Rechtsbehelfe



Diese Lizenz gilt fir unbestimmte Zeit. Ihr Individueller Vertragspartner hat das Recht, diese Lizenz zu kiindigen mit sofortiger Wirkung bei
einem VerstoR gegen diese Lizenzbedingungen. Im Fall einer Kiindigung lhres Individuellen Vertragspartners haben Sie jede weitere Nutzung
der Software unmittelbar einzustellen und séamtliche Kopien der Software an lhren Individuellen Vertragspartner herauszugeben bzw.
stattdessen, auf Verlangen lhres Individuellen Vertragspartners, alle Installationen und Kopien endguiltig zu I6schen und dies lhrem
Individuellen Vertragspartner schriftlich zu bestatigen.

7. Ausfuhrbestimmungen; keine militarische Verwendung

Die Einhaltung samtlicher fiir Sie geltender Exportbestimmungen liegt in |hrer alleinigen Verantwortung, zu deren Beachtung Sie sich hiermit
verpflichten. Eine Verwendung zu militdrischen Zwecken ist ausgeschlossen. Sie sichern ferner zu, dass Sie keiner Personen- oder
Firmengruppe angehdéren, der die Software nach den deutschen oder den fir lhren Individuellen Vertragspartner geltenden Export- oder
Embargobestimmungen nicht zur Verfigung gestellt werden darf.

8. Schlussbestimmungen

Sollten eine oder mehrere Bestimmungen dieser nVision-i NLV unwirksam sein oder werden, so bleibt die Wirksamkeit der tbrigen
Bestimmungen hiervon unberiihrt. Das Rechtsverhaltnis zwischen Ihnen und lhrem Individuellen Vertragspartner und alle Streitigkeiten, die
sich aus oder im Zusammenhang mit diesem Vertragsverhaltnis ergeben, unterliegen dem Recht, welchem auch der Vertrag mit lhrem
Individuellen Vertragspartner unterliegt, in Zweifelsfallen dem Recht der Bundesrepublik Deutschland (BRD). Soweit Sie Kaufmann, juristische
Person des 6ffentlichen Rechts oder 6ffentlich-rechtliches Sondervermégen sind oder keinen allgemeinen Gerichtsstand im Land des
Hauptsitzes |hres Individuellen Vertragspartners haben oder nach Vertragsschluss ihren Wohnsitz oder gewdhnlichen Aufenthalt aus diesem
Land verlegen oder Ihr Wohnsitz oder gewdhnlicher Aufenthalt im Zeitpunkt einer Klageerhebung nicht bekannt ist, ist ausschlieRlicher
Gerichtsstand fur séamtliche Streitigkeiten aus und in Verbindung mit dieser nVision-i NLV der Geschaftssitz lhres Individuellen
Vertragspartners; Ihrem Individuellen Vertragspartner steht es frei, auch an ihrem Hauptgeschéftssitz Klagen einzureichen und insbesondere
auch einstweiligen Rechtsschutz zu beantragen.
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5.6

Allgemeine Verkaufs- und Lieferbedingungen (AVLB) 07/2017 der
di-soric GmbH & Co. KG, DE-73660 Urbach, Deutschland

Allgemeines

Fur unsere Lieferungen und Leistungen gelten ausschlieBlich diese Allgemeinen Ver-
kaufs- und Lieferbedingungen (AVLB) in der jeweils gultigen Fassung. Abweichende,
entgegenstehende oder erganzende allgemeine Geschéftsbedingungen des Bestellers
werden — es sei denn, ihre Geltung wird ausdricklich schriftlich anerkannt — nicht Ver-
tragsbestandteil, selbst wenn wir in Kenntnis solcher Bedingungen Lieferungen oder
Leistungen erbringen.

Im Rahmen einer laufenden Geschéftsbeziehung gelten unsere AVLB bezuglich kinf-
tiger Lieferungen und Leistungen auch dann, wenn sie nicht jeweils ausdrticklich verein-
bart werden. Unsere AVLB gelten auch fir die Anbahnung von Vertragsbeziehungen.
Wir behalten uns unsere Eigentums- und urheberrechtlichen Verwertungsrechte an von
uns zu Verfugung gestellten Kostenvoranschlagen, Zeichnungen und anderen Unterla-
gen (z.B. Applikationslésungen) uneingeschrankt vor. Derartige Unterlagen durfen nur
mit unserer vorherigen schriftlichen Zustimmung Dritten zugénglich gemacht werden
und sind uns zurtickzugeben, wird der betreffende Auftrag nicht erteilt. Software wird
dem Besteller lediglich zur nicht-ausschlieBlichen Nutzung in unverénderter Form auf
der vereinbarten Hardware mit den vorausgesetzten Parametern und zu den angebote-
nen Lizenzbedingungen tberlassen.

Der Besteller erklart sich mit der Speicherung und Auswertung von Bestell- und Besteller-
daten nach den Vorschriften des Bundesdatenschutzgesetzes (BDSG) einverstanden.

Angebot

Unsere Angebote sind freibleibend und lediglich als Aufforderung zur Abgabe einer
Bestellung zu verstehen.

Technische Angaben, auf die direkt oder indirekt in unseren Angeboten Bezug genom-
men wird, wie insb. MaBe, Gewichte, Leistungen/Leistungsmerkmale oder physikalische
bzw. stoffliche Beschaffenheit und &hnliche anwendungsbezogene Angaben sind, so-
weit nicht im Angebot ausdriicklich schriftlich als verbindlich bestatigt, im Rahmen der
handelstblichen Toleranzen nur annahernd maBgeblich.

Von Angeboten und Prospekten abweichende technische und konstruktive, handelstb-
liche Anderungen der Liefergegenstande bleiben vorbehalten, soweit sie dem Besteller
zumutbar sind und sie die Gebrauchsfahigkeit der Liefergegenstande nicht berthren.
Wir sind berechtigt, die Leistung entsprechend dem neusten Stand der Technik zu
erbringen, auch wenn dieser sich nach Vertragsschluss andert.

Vertragsschluss, Abrufauftrag, Muster

Der Besteller ist an seine Bestellung vierzehn Tage — gerechnet vom Tage ihres
Zugangs — gebunden.

Der Vertrag kommt durch unsere Auftragsbestatigung oder durch seine Ausfihrung
zustande je nachdem, welches Ereignis friher liegt. Der Inhalt des Vertrages bestimmt
sich nach der Auftragsbestatigung, sollte eine solche fehlen, nach unserem Angebot.
Bei Abrufauftrégen tber eine bestimmte Warenmenge ist diese vom Besteller innerhalb
der vereinbarten Zeit — fehlt eine solche Vereinbarung, innerhalb von 12 Monaten ab
Vertragsschluss — in einer oder mehreren Chargen abzurufen. Wird innerhalb der Ab-
rufzeit nicht die gesamte vereinbarte Liefermenge abgerufen, sind wir von der Vorlei-
stungspflicht befreit und berechtigt, den Kaufpreis fur die nicht abgerufene Menge Zug
um Zug gegen Leistung zu verlangen. Etwaige Ricktrittsrechte und Schadensersatzan-
spriiche unsererseits bleiben unberihrt.

Muster werden im Inland auf Probe Uibersandt, wenn nicht ausdriicklich etwas anderes
vereinbart ist. Im Export ist der Versand von Mustern als Verkauf zu Sonderpreisen még-
lich. Im Inland gelieferte Mustergerate sind innerhalb von zwei Wochen ab Versen-
dungsdatum an uns auf Kosten des Bestellers in unbeschadigtem Zustand und original-
verpackt zurtickzusenden, falls nicht der Besteller die dem Muster beigefligte Rechnung
innerhalb dieser Frist bezahlt. Eine Rucksendung aus dem Ausland ist ausgeschlossen.
Wir behalten uns das Eigentum am Muster vor bis zur Zahlung der Rechnung und dem
entsprechenden Geldeingang bei uns.

Preise

Unsere Preise verstehen sich ,ab Werk” (EXW Incoterms 2010) einschlieBlich Gerate-
verpackung, sofern nicht ausdrticklich abweichend vereinbart. Transportverpackung,
Transportkosten und -versicherung, Zoll und Entladung werden gesondert pauschal be-
rechnet. Die am Tag der Falligkeit glltige, gesetzlich vorgeschriebene Mehrwertsteuer
wird gesondert in Rechnung gestellt.

Lieferungen, fur die keine Preise vereinbart sind, werden zu den am Tage der Lieferung
gultigen Katalogpreisen berechnet.

Der Mindestbestellwert pro Auftrag betragt bei Bestellungen aus Deutschland und aus
dem Ausland 50,00 €. Bei Bestellungen unter diesem Wert erheben wir eine Bearbei-
tungsgebiihr von 25,00 €.

Liegt der Liefertermin spéter als vier Monate nach Vertragsabschluss, so sind beide Par-
teien berechtigt, die Preise anzupassen entsprechend einer mittlerweile eingetretenen
Verénderung der Material- oder Lohnkosten seit Vertragsabschluss um mehr als 10 %;
ausgenommen hiervon sind Abrufauftrage gemaB Ziffer 3.3 mit einer Festpreisgarantie.
Bei Teillieferungen, auch im Rahmen von Abrufauftrégen gemaB Ziffer 3.3, wird jede
Lieferung gesondert in Rechnung gestellt.

Zahlung, Zahlungsverzug, Aufrechnungsverbot

Unsere Rechnungen sind — vorbehaltlich Ziffer 3.4 — innerhalb von 30 Tagen ohne Ab-
zug, jeweils ab Rechnungsdatum frei angegebener Zahlstelle zu begleichen.

Alle Zahlungen haben in Euro zu erfolgen.

Andere Zahlungsmittel als Bargeld oder Uberweisungen werden nur nach vorherge-
hender Vereinbarung und auch dann nur erfullungshalber angenommen. Bei Zah-
lungen im Scheck-Wechsel-Verfahren fuhrt erst die Einlésung des letzten Wechsels zur
Erfullung. Mit der Hereinnahme eines Wechsels ist eine Stundung nur verbunden, wenn
dies ausdrucklich und schriftlich vereinbart wird; Zinsen und alle (auch Bank-) Kosten
gehen zu Lasten des Bestellers.

Rabatte oder Skonti kdnnen nur abgezogen werden, wenn dies ausdrticklich schriftlich
vereinbart wurde. Ein Skontoabzug setzt voraus, dass samtliche Zahlungen aus dem
Auftrag innerhalb der Skontofrist bei uns eingehen.

Bei Zahlungsverzug des Bestellers konnen wir Verzugszinsen in Hohe von 8 Prozent-
punkten tber dem Basiszinssatz berechnen. Unsere Anspriiche auf Ersatz eines tatsach-
lichen héheren Schadens bleiben unber(hrt.

Eine Aufrechnung ist nur mit rechtskraftig festgestellten, unbestrittenen,
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von uns anerkannten oder sonst falligen und einredefreien Gegenansprichen zuléssig.

Ist der Besteller langer als vier Wochen mit seiner Zahlungsverpflichtung in Verzug

oder im Falle von Scheck- 0. Wechselprotesten oder VollstreckungsmaBnahmen gegen

denselben, so sind wir berechtigt, ausstehende Lieferungen an den Besteller aus ande-

ren Auftragen oder aus Abrufauftragen nur noch gegen Vorauskasse auszuftihren.

Eine wesentliche Verschlechterung der Vermagensverhaltnisse des Bestellers oder son-

stige Umsténde, die seine Kreditwardigkeit deutlich beeintrachtigen, fihren zur sofor-

tigen Félligkeit aller unserer Forderungen, selbst wenn uns Akkreditive zur Verfigung

gestellt wurden. Dies gilt insbesondere, wenn

= der Besteller langer als vier Wochen mit betrachtlichen Forderungen im Zahlungs-
verzug ist,

= der Wert der fur diesen Vertrag gestellten Sicherheiten nicht unerheblich abnimmt,

= die Vermogensverhdltnisse seines personlich haftenden Gesellschafters sich
wesentlich verschlechtern oder erheblich geféhrdet sind oder

= dieser stirbt oder wechselt.

In einem solchen Fall sind wir berechtigt, weitere Belieferung von der Zahlung der offe-

nen Rechnungen, Vorkasse oder Sicherheitsleistung abhéngig zu machen. Verweigert

der Besteller dies, sind wir zum Rucktritt berechtigt.

Zur Austbung eines Zuriickbehaltungsrechtes ist der Besteller nur befugt, wenn sich

sein Gegenanspruch aus derselben (Einzel-) Bestellung bzw. bei Abrufauftragen aus

dem betreffenden (Einzel-) Abruf ergibt. Im Ubrigen gelten die Anforderungen an die

Gegenanspruche aus Ziffer 5.6 entsprechend.

Lieferzeit, Unmoglichkeit

Der Lauf von vereinbarten Lieferzeiten (Lieferfristen oder Liefertermine) setzt voraus,
dass der Besteller alle fur die Herstellung und Lieferung der bestellten Ware erforder-
lichen Informationen, Freigaben, Genehmigungen von Planen usw. erteilt und die ver-
einbarten Konstruktionsunterlagen, beizustellenden Materialien oder Prifvorrichtungen
zur Verfugung gestellt hat (im Folgenden: Mitwirkungshandlungen) in einer Form,
die es ermdglicht, dass der damit verbundene Zweck von uns erreicht werden kann
(im Folgenden: Mitwirkungserfolg), und dass eine etwa vereinbarte Vorauszahlung ein-
gegangen ist. Anderenfalls verlangert bzw. verschiebt sich die Lieferzeit entsprechend
des Zeitraums bis zum Eintritt der letzten fehlenden Voraussetzung, es sei denn, wir
haben die Verzégerung zu vertreten.
Die Lieferfrist beginnt mit Zugang der Auftragsbestatigung.
Verbindliche Liefertermine bedurfen einer schriftlichen Vereinbarung. Lieferfristen sind
eingehalten, wenn bis zu ihrem Ablauf vereinbarungsgemaB entweder die Ware unser
Werk verlassen hat, oder die Versandbereitschaft mitgeteilt wurde.
Richtige und rechtzeitige Selbstbelieferung bleibt vorbehalten.
Vereinbarte Lieferzeiten verlangern bzw. verschieben sich angemessen bei MaBnahmen
im Rahmen von Arbeitskdmpfen, insbesondere Streik und Aussperrung und bei Vorlie-
gen von auBergewdhnlichen Umstanden, die auBerhalb unserer Kontrolle liegen und
die uns die Vertragserfullung deutlich erschweren, wie insbesondere
(i) Maschinenbruch, anderweitige Beschadigung von Maschinen oder Maschinenteilen,
(ii) der Eintritt hoherer Gewalt, insbesondere Burgerkrieg, Mobilmachung, Blockaden,
Kriegsakte, offentlicher Aufruhr, Sabotage, Wirbelsturm, Orkan, Hoch-/Niedrigwas-
ser, Erdbeben, Flutwellen und sonstige Naturereignisse, Feuer, Explosion,
(iii) Folgen einer volkswirtschaftlichen Energiekrise, Rohstoff-, Brennstoff-, Hilfsstoff-
oder Energiemangel,
(iv) Beschlagnahmen, Export- oder Importverbote, Embargos oder sonstige behérd-
lichen MaBnahmen, die uns oder unsere Zulieferer betreffen.
Entsprechendes gilt, wenn solche Erschwernisse bei Unterlieferanten eintreten.
Diese Erschwernisse haben wir auch dann nicht zu vertreten, wenn wir in Lieferverzug
sind. Wir teilen dem Besteller den Eintritt solcher Erschwernisse unverzuglich mit, ferner
deren Ende nebst voraussichtlichem Liefertermin. Ist uns aus einem der vorgenannten
Umstande die Ausfuhrung des Auftrages nicht mehr zuzumuten, kdnnen wir vom Ver-
trag zuricktreten.
Dauert ein solches Erschwernis langer als sechs Monate, wird der Vertrag angemessen
angepasst. Lediglich wenn eine Anpassung wirtschaftlich unzumutbar ist, kann die be-
treffende Partei vom Vertrag zurtickzutreten. Wollen wir hiervon Gebrauch machen,
informieren wir den Besteller unverztglich, und zwar selbst dann, wenn bereits eine
Verlangerung der Lieferfrist vereinbart wurde.
Die Beachtung und Durchfuhrung aller relevanten auBenwirtschaftlichen Bestim-
mungen (z.B. Importlizenzen, Devisentransfergenehmigungen usw.) und sonstiger
auBerhalb Deutschland geltender Vorschriften obliegt dem Besteller, soweit nicht aus-
dricklich abweichend vereinbart.
Im Falle des Lieferverzuges kann der Besteller nach fruchtlos abgelaufener, angemes-
sener Nachfrist vom Vertrag zurtickzutreten; im Falle der Unmadglichkeit steht dem Be-
steller dieses Recht auch ohne Setzung einer Nachfrist zu. Schadensersatzanspriiche
wegen Verzugs (einschl. etwaiger Folgeschaden) und Anspriiche auf Aufwendungser-
satz nach § 284 BGB bestimmen sich ausschlieBlich nach Ziffer 9 (Haftung).
Die Begrenzung der Verzugshaftung nach vorstehender Ziffer 6.5 gilt nicht bei einem
kaufménnischen Fixhandelskauf nach § 376 des Handelsgesetzbuches (HGB).

Versand und Gefahriibergang

Teillieferungen sind in zumutbarem Umfang zulassig.

Wir liefern ,,ab Werk” (EXW Incoterms 2010), sofern nicht ausdrtcklich anders verein-
bart. Sind wir zur Versendung verpflichtet, wahlen wir den Versandweg, die Versandart
sowie den Frachtfuhrer, sofern nicht ausdriicklich anders vereinbart. Eine Gewéhr fur
eine vorgeschriebene Verfrachtung Gbernehmen wir nicht. Lediglich auf Wunsch des
Bestellers wird auf seine Kosten die Lieferung versichert gegen Diebstahl, Bruch-, Feuer-
und Wasserschaden sowie andere versicherbare Risiken.

Die Gefahr des zufalligen Untergangs und der zufélligen Verschlechterung geht — auch
bei Teillieferungen — spatestens mit Abholung durch den Besteller bzw. Ubergabe an
das Transportunternehmen auf den Besteller Gber, auch wenn wir weitere Leistungen
wie etwa die Versendungskosten oder die Anlieferung ibernommen haben.

Die Gefahr des zufélligen Unterganges und der zufalligen Beschadigung geht auf den
Besteller auch Uber bei Annahmeverzug bzw. 10 Tage nach Mitteilung der Versandbe-
reitschaft. Auf schriftliche Bestellung und Kosten des Bestellers wird die Ware danach
aber versichert.
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Hat der Besteller den verzogerten Versand zu vertreten, konnen wir diesem die anfal-
lenden Lagerkosten, bei Lagerung im Hause mindestens 0,5 % des Nettowertes der ein-
gelagerten Ware fur jeden angefangenen Monat berechnen. Wir sind in einem solchen
Fall auch berechtigt, nach Setzung einer angemessenen Nachfrist die Ware anderweitig
zu verwenden und den Besteller seiner Bestellung entsprechend mit Ware gleicher Gat-
tung in angemessen verléngerter Frist zu beliefern.

Der Besteller hat angelieferte Gegenstande unbeschadet etwaiger Gewshrleistungs-
rechte entgegenzunehmen, auch wenn sie unwesentliche Mangel aufweisen.

Gewahrleistung, Sonderanfertigung

Unsere Ware erfullt alle Vorgaben nach den geltenden technischen Normen und Vor-
schriften. Fur auslandische, in Deutschland nicht geltende Vorschriften gilt dies nur bei
ausdrucklicher schriftlicher Vereinbarung.

Wird aus einer bestellten Sonderfertigung nach vom Katalog abweichenden Spezifika-
tionen geliefert, gelten die mit den damit verbundenen Fertigungstoleranzen verbun-
denen, handelstiblichen Quantitatsabweichungen in einem Rahmen von + /-5 % als
genehmigt.

Der Besteller hat die von uns gelieferte Ware sofort nach Eingang auf Identitats-, Quali-
tats- und Quantitatsabweichungen zu Uberprifen und etwaige offensichtliche Mangel
unverziglich schriftlich zu riigen. Nicht offensichtliche Mangel sind unverztglich nach
Entdeckung schriftlich zu riigen. Bei verspateter Mangelanzeige gilt die Ware als geneh-
migt.

Die bestellte Ware ist mangelhaft, wenn sie nach billigem Ermessen nicht lediglich un-
erheblich abweicht von der vertraglich vorausgesetzten Beschaffenheit oder Brauchbar-
keit infolge eines vor dem Gefahriibergang liegenden Umstands, insbesondere wegen
Konstruktions-, Werkstoff- oder Produktionsméangeln.

Die Gewahrleistung ist insbesondere ausgeschlossen bei Nichtbeachtung des
Datenblatts, der Montage- und Einbauhinweise sowie der technischen Daten, bei man-
gelhafter Wartung bzw. Reinigung, unsachgemaBer Verwendung, Abnutzung, uner-
laubten chemischen, elektrochemischen, elektrischen oder physikalischen Einflussen
(u. a. durch Flussigkeiten), unsachgemaBen und ohne vorherige Genehmigung durch uns
erfolgten Anderungen oder Instandsetzungsarbeiten seitens des Bestellers oder Dritter.
Bei Mangeln leisten wir wie folgt Gewéhr:

Bei Auftreten von Mangeln innerhalb von 24 Monaten (aktuelle Produkte der Marke
di-soric) oder innerhalb von 12 Monaten (Produkte anderer Marken und abgekindigte
di-soric-Produkte) ab Gefahribergang beseitigen wir nach unserer Wahl den Mangel
oder liefern eine neue mangelfreie Ware (Nacherftllung); bei Vorsatz, arglistig verschwie-
genem Mangel oder Verletzung einer Garantie gilt die gesetzliche Frist. Wir kénnen die
Nacherfullung verweigern, solange der Besteller seine Zahlungspflichten uns gegentiber
nicht in einem Umfang erfullt, der dem mangelfreien Teil der Leistung entspricht. Ersetzte
Teile werden unser Eigentum.

Der Besteller hat uns die zur Nacherfillung nach billigem Ermessen notwendige Zeit
und Gelegenheit einzurdumen. Dies umfasst die Uberpriifung der Fehlerursache, ge-
gebenenfalls vor Ort. Aufgrund unberechtigter, weil nicht von uns zu vertretender Re-
klamation erfolgte Serviceleistungen, d.h. Priifungen und Vorort-Einsétze, werden dem
Besteller in Rechnung gestellt.

Nur in dringenden Féllen der Gefahrdung der Betriebssicherheit oder zur Abwehr unver-
haltnismaBig hoher Schaden bzw. bei Verzug mit der Mangelbeseitigung kann der Be-
steller die Nachbesserung selbst vornehmen oder vornehmen lassen, wenn wir unverzig-
lich von derartigen Umstanden und diesem Ansinnen in Kenntnis gesetzt worden sind.
Ist die Nachbesserung unmaglich, nach ausreichend gewéhrten, jedenfalls zweimaligen
Nachbesserungsmaglichkeiten fehlgeschlagen oder sind Nachbesserung bzw. Ersatz-
lieferung nicht oder im Falle eines Fixgeschafts nach § 376 HGB nur mit schuldhafter
Verzogerung ausgefiihrt worden, kann der Besteller zwischen Minderung und Ruicktritt
wahlen; Rucktritt ist bei nur geringfligiger Vertragswidrigkeit ausgeschlossen.

Ein Anspruch auf Minderung oder ein Rucktritt ist ausgeschlossen, soweit der Nacher-
fullungsanspruch verjahrt ist.

Haftung

Wir haften wie folgt:

Wir haften bei schuldhafter Verletzung des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit,
bei Vorsatz oder bei grober Fahrldssigkeit unseres Inhabers, unserer Vertreter oder lei-
tender Angestellter, bei arglistig verschwiegenen Mangeln oder bei Haftung aus Garan-
tie bzw. nach dem Produkthaftungsgesetz.

Wir haften ferner bei schuldhafter Verletzung einer Kardinalpflicht, also einer wesent-
lichen Vertragspflicht, deren Erfillung die ordnungsgeméBe Durchfihrung des Ver-
trages erst ermdglicht und auf deren Einhaltung der Besteller vertrauen darf; hier ist
die Haftung jedoch auf den vertragstypischen vorhersehbaren Schaden begrenzt, es sei
denn, dass ein Fall des Vorsatzes oder der groben Fahrlassigkeit bzw. eine Verletzung
des Lebens, des Korpers oder der Gesundheit vorliegt.

Bei einer schuldhaften Verletzung von Aufklarungs- oder sonstigen Nebenpflichten
gelten unter Ausschluss weitergehender Haftung Ziffer 8 sowie die vorstehenden Rege-
lungen entsprechend.

Eine weitergehende Haftung ist ausgeschlossen.

Die prozessuale Beweislast bleibt von den vorstehenden Haftungsregelungen ebenso
unberthrt wie ein etwaiger Herstellerregress (§ 478 BGB).

Soweit unsere Haftung ausgeschlossen oder beschrankt ist, gilt dies auch fur die per-
sonliche Haftung unserer Mitarbeiter, Vertreter und Erfullungsgehilfen.

Eigentumsvorbehalt

Die gelieferte Ware bleibt bis zur vollstandigen Bezahlung sémtlicher Forderungen
(einschlieBlich Kosten und Zinsen) aus der Geschaftsverbindung zwischen uns und dem
Besteller unser Eigentum. Die Einstellung einzelner Forderungen in eine laufende Rech-
nung sowie die Saldoziehung und deren Anerkennung beriihren den Eigentumsvor-
behalt nicht.

Der Besteller ist zur WeiterverduBerung der Vorbehaltsware im normalen Geschéftsver-
kehr berechtigt; eine Verpfandung oder Sicherungstibereignung ist ihm jedoch nicht
gestattet. Bei einer Verpfandung oder Sicherungstbereignung des Anwartschaftsrechtes
hat der Besteller den Sicherungsnehmer auf unser Eigentum hinzuweisen und uns von
der Verpfandung oder Sicherungsubereignung unverzglich zu unterrichten. Der Bestel-
ler ist verpflichtet, unsere Rechte beim Weiterverkauf der Vorbehaltsware auf Kredit zu
sichern, insbesondere den Eigentumsvorbehalt weiterzugeben.

Die Forderungen des Bestellers aus der WeiterverauBerung der Vorbehaltsware tritt
der Besteller schon jetzt in Hohe des mit uns vereinbarten Kaufpreises an uns ab; wir
nehmen diese Abtretung an. Sofern ein Forderungsiibergang nach den bei der Wei-
terverduBerung getroffenen Vereinbarungen nicht moglich ist, ist der Besteller nur mit
ausdruicklicher und schriftlicher Zustimmung von uns zur WeiterverduBerung der Vorbe-
haltsware berechtigt. Dies gilt auch, wenn die Forderung aus der WeiterverauBerung in
eine laufende Rechnung einzustellen ist.
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Unabhéangig davon, ob die WeiterverduBerung in diesem Fall widerrechtlich oder mit un-
serer Zustimmung erfolgt, tritt der Besteller schon jetzt seinen Anspruch auf ein Saldogut-
haben in Hohe des Fakturenwertes an uns ab; wir nehmen diese Abtretung an.
Ungeachtet der Abtretung und unseres Einziehungsrechtes ist der Besteller zur Einzie-
hung solange berechtigt, als er seinen Verpflichtungen uns gegentiber nachkommt und
nicht in Vermogensverfall gerat. Bei einer wesentlichen Verschlechterung der Vermo-
genslage des Bestellers — insbesondere mit einem Antrag auf Er6ffnung des Insolvenz-
verfahrens — erlischt das Einziehungsrecht.

Auf unser Verlangen hat der Besteller die zur Einziehung erforderlichen Angaben an uns
zu machen und dem Schuldner die Abtretung mitzuteilen. Auf unser Verlangen hat der
Besteller jederzeit, d. h. auch wenn er selbst zum Einzug berechtigt ist, uns eine von ihm
unterzeichnete Abtretungsanzeige auszuhandigen.

Eine etwaige Be- und Verarbeitung der Vorbehaltsware nimmt der Besteller fur uns vor,
ohne dass fur uns daraus Verpflichtungen entstehen. Bei Verarbeitung, Verbindung,
Vermischung oder Vermengung der Vorbehaltsware mit anderen, nicht uns gehérenden
Waren steht uns der dabei entstehende Miteigentumsanteil an der neuen Sache im
Verhaltnis des Fakturenwertes der Vorbehaltsware zu den Gbrigen verarbeiteten Waren
im Zeitpunkt der Verarbeitung, Verbindung, Vermischung oder Vermengung zu.
Erwirbt der Besteller das Alleineigentum an der neuen Sache, sind sich die Vertragspart-
ner schon jetzt dartber einig, dass der Besteller uns im Verhaltnis des Fakturenwertes
der verarbeiteten bzw. verbundenen, vermischten oder vermengten Vorbehaltsware
Miteigentum an der neuen Sache einrdumt; eine unentgeltliche Verwahrung dieser
neuen Sache fur uns durch den Besteller wird schon jetzt vereinbart.

Wird die Vorbehaltsware zusammen mit anderen Waren, und zwar gleich, ob ohne oder
nach Verarbeitung, Verbindung, Vermischung oder Vermengung, weiterverauBert, so
gilt die oben vereinbarte Vorausabtretung nur in Hohe des Fakturenwertes der Vorbe-
haltsware, die zusammen mit den anderen Waren weiterverduBert wird.

Der Besteller ist verpflichtet, unter Eigentumsvorbehalt gelieferte Ware bis zum
Erwerb des vollen Eigentums gegen die Ublichen Gefahren, insbesondere Diebstahl-,
Feuer- und Wasserschaden, zu versichern sowie uns auf Verlangen dies mittels einer
Bestatigung der Versicherung nachzuweisen. Der Besteller hat die Vorbehaltsware
pfleglich zu behandeln.

Wir geben Sicherheiten auf Verlangen des Bestellers frei, wenn und soweit der reali-
sierbare Wert der vom Besteller gewdhrten Sicherheiten die zu sichernde Forderung um
mehr als 10 % Ubersteigt und der Besteller dies verlangt. Die freie Wahl der freizuge-
benden Sicherheiten obliegt uns.

Der Besteller ist verpflichtet, unsere Eigentumsrechte entsprechend den Rechtsvor-
schriften des Bestimmungslandes der Vorbehaltsware sicherzustellen und etwaige, hier-
zu nétige Mitwirkungshandlungen zu erbringen. Sofern zwingendes Recht der Wirk-
samkeit des Eigentumsvorbehalts entgegensteht, hat der Besteller auf unser Verlangen
anderweitige, vergleichsweise wertbestandige Sicherheiten zu erbringen.

Der Gefahriibergang geméB Ziffer 7 bleibt vom Eigentumsvorbehalt unberthrt.

Beistellung von Materialien und Unterlagen

Werden vom Besteller Teile oder Material zur Verarbeitung oder als Beistellung zur Ab-
wicklung eines Auftrages angeliefert, so wird — wenn nicht ausdricklich anders ver-
einbart — keine technische Eingangspriifung auf nicht offensichtliche Fehler von uns
vorgenommen. Sollten sich die beigestellten Waren als ungeeignet erweisen fur die
vereinbarte Be- oder Verarbeitung, teilen wir dies dem Besteller mit. Dem Besteller ob-
liegt es, fur Abhilfe zu schaffen. Er tragt etwaige Mehrkosten. Lieferzeiten verlangern
bzw. verschieben sich angemessen.

Garantie

Bezugnahmen auf Normen oder andere Werke der anerkannten Regeln der Technik

dienen der Warenbeschreibung und stellen noch keine Garantie dar. Garantien im

Rechtssinne erhélt der Besteller nur, wenn dies ausdrtcklich vereinbart ist oder sich aus

Werbe- und Verkaufsunterlagen ausdrticklich ergibt. In diesen Fallen leisten wir Garan-

tie nach folgender MaBgabe:

a. Die Garantie bezieht sich ausschlieBlich auf die Freiheit von Materialfehlern.

b. Garantieleistungen durch uns setzen einen fachgerechten Einbau und Betrieb
entsprechend den technischen Datenblattern und Betriebsanleitungen sowie eine
sachgemaBe Nutzung der Produkte voraus.

c. Die Garantie beschrankt sich auf den kostenlosen Ersatz der fehlerhaften Produkte;
Nebenkosten jeglicher Art und Schaden werden von uns nicht tibernommen.

d. Die Garantiefrist beginnt zu laufen mit Gefahriibergang.

Gewerbliche Schutzrechte

Es gilt Ziffer 1.3. Der Besteller hat unsere gewerblichen Schutzrechte, insbesondere alle
Domain-, Namens-, Marken- und sonstigen Rechte und Markenzeichen sowie Rechte
an Know-how zu beachten. Jedwede Verwendung darf nur im Zusammenhang mit
unseren Produkten und allenfalls im Rahmen des Handelstiblichen und unter Beachtung
der einschldgigen Schutzgesetze erfolgen.

Wird aus einer bestellten Sonderfertigung nach vom Katalog abweichenden Spezifika-
tionen geliefert, ist allein der Besteller dafur verantwortlich, dass etwaige Schutzrechte
Dritter unberiihrt bleiben. Gegentber diesbeztglichen Anspriichen Dritter wegen Ver-
letzung von gewerblichen Schutzrechten (einschlieBlich Prozesskosten) stellt er uns auf
erstes Anfordern frei und wird uns in derartigen Angelegenheiten nach besten Kraften
unterstitzen.

Salvatorische Klausel

Sollte eine Regelung in diesen AVLB oder eine Regelung im Rahmen sonstiger Ver-
einbarungen unwirksam, ungultig oder undurchsetzbar sein oder werden, so wird
die Wirksamkeit aller anderen Regelungen und Vereinbarungen davon nicht berthrt.
Die Parteien verpflichten sich, eine solche unwirksame, ungultige oder undurchsetzbare
Regelung durch eine wirksame Regelung zu ersetzen, deren Gehalt dem wirtschaftlich
Gewollten am nachsten kommt.

Erfiillungsort, Gerichtsstand, Rechtswahl, Schriftform

Erfullungsort fur Lieferungen und Zahlungen ist der Sitz unseres Unternehmens in
Urbach, Deutschland.

Rechtsstreitigkeiten sind bei dem fur uns zustandigen deutschen Gericht durchzufih-
ren. Wir haben jedoch das Recht, den Besteller auch an seinem Gerichtsstand gerichtlich
in Anspruch zu nehmen.

Auf die gegenseitigen Rechtsbeziehungen findet ausschlieBlich das Recht der Bundes-
republik Deutschland Anwendung. Das einheitliche UN-Kaufrecht (CISG) gilt nicht.

Anderungen oder Ergdnzungen dieser Vereinbarung sind nur giltig, wenn sie von uns
schriftlich bestatigt wurden; dies gilt auch beztglich dieses Schriftformerfordernisses.

Stand: 07/2017
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di-soric Hauptsitz

Deutschland: di-soric GmbH & Co. KG | Steinbeisstrasse 6 | 73660 Urbach
Tel +49 71 81 98 79-0 | Fax +49 71 81 98 79-179 | info@di-soric.com

di-soric Niederlassungen

China: di-soric Industrial Automation (Suzhou) Co. Ltd. | Tel +86 512 6260 9518 | info@di-soric.cn
Frankreich: di-soric SAS | Tel +33 476 61 65 90 | info.fr@di-soric.com

Niederlande: di-soric B. V. | Tel +31 413 33 13 91 | info.nl@di-soric.com

Osterreich: di-soric GmbH & Co. KG | Tel +43 7228 72 366 | info.at@di-soric.com

Singapur: di-soric Pte. Ltd. | Tel +65 6694 7866 | info.sg@di-soric.com

Weitere Informationen unter: www.di-soric.com/international www.di-soric.com
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