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1  VsSeobecné informace a bezpecnost

1.1 Bezpecnostni pokyny

Pfed uvedenim do provozu tohoto kamerového snimace VISOR ® si peclivé pfectéte tyto bezpecnostni pokyny.

Ujistéte se pak, zda jste témto pokyndm porozumeéli a respektujte je za vsech okolnosti.

Kamerovy snimac VISOR ® mUZe byt pfipojen pouze osobou s elektrotechnickou kvalifikaci.

Zasahy do pfistroje nebo jeho zmény jsou nepfipustné!

Kamerovy snimac VISOR ® neni dle EU Smérnice pro strojni zafizeni bezpe¢nostnim prvkem, proto jeho pouziti neni
pFipustné v aplikacich, kde je bezpe¢nost osob zavisla na funkci pfistroje.

Vyrobcem nastavena IP adresa (urcuje sitové rozhrani pfipojené k pocitacové siti, ve které je uZit internetovy protokol — IP)
pro dany snimac VISOR ® je udana na pfilozeném Stitku. Po dokonceni instalace Stitek nalepte na dobre viditelné misto
snimace.

IP adresa snimace VISOR ® mUZe byt uZita pouze jednou v urcité siti.

1.2 Soucasti dodavky

e Snimac VISOR® vcetné vestavéného osvétleni (u verze s objektivem C-mount bez osvétleni)
e (CD-ROM s PC softwarem a uzivatelskou pfiruckou
e UZivatelska pfirucka, montazni drzak, sestihranny imbusovy kli¢, Sroubovak a ochranny kryt rozhrani Ethernet.

1.3 Podminky pro pouziti

Konfigurovani snimace VISOR ® vyZaduje standardni PC/Notebook (alespori Pentium 4,1 GHz a 512 MB RAM,
s Microsoft Windows XP SP2, Vista nebo Windows 7) se sitovym pfipojenim nebo sit” s protokolem TCP-IP.
Doporucujeme Pentium 4 Dual Core > 2 GHz a 1 GB RAM pro Windows Vista nebo Windows 7.

Rozliseni monitoru doporucujeme min. 1024 x 768 pixel(l. Pfedpokladany jsou zakladni znalosti PC.

Snimac VISOR ® je dodavan s IP adresou 192.168.100.100 a maskou podsité 255.255.255.0.
Snimac VISOR @ je provozovan nezavisle na PC nebo PLC. Uvedeny PC/notebook je zapotfebi pouze pro konfiguraci
snimace VISOR® .

Pro ziskani reprodukovatelnych vysledkl a vylouceni chybnych funkci musi byt vénovana pozornost dostate¢nému
a konstantnimu osvétleni objektu.

Svételné odrazy nebo zmény okolniho osvétleni mohou ovlivnit vysledky detekce.

V pfipadé nezbytnosti pouZzijte vnéjsi zdroj bilého svétla a/nebo clonici zafizeni k vylouceni vlivu okolniho osvétleni.
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2 Predpokladané pouziti

2.1 Oblast pouziti

Kamerovy snimac VISOR ® je opticky snimac, ktery v zavislosti na pouZité verzi uziva rdzné metody vyhodnocovani :
porovnavani shody se vzorem, detekce kontrastu, kontrola prahové Urovné Sedi, porovnavani obrysu, ¢teni ¢arového
nebo 2D Data Matrix kodu, optické rozpoznavani znakl (pisma), pfipadné detekce struktur polovodic¢ovych kfemikovych
platkd v solarnich ¢lancich (wafers).

Objektovy snimac (Object):

Snimac VISOR ® presné rozeznava vadné dily, dily v nespravné pozici, v nevhodném natoceni, pofadi, pfipadné v kombinaci
téchto stavl. K dispozici ma celkem pét detektor(l pro testovaci Ulohy a jejich vyhodnoceni: porovnavani shody se vzorem,
porovnavani obrysd, kontrola jasu, Urovné Sedi a kontrastu. Pokrocila verze snimace VISOR®, typ VISOR © - Advanced
nabizi navic sledovani pozice. Tim je také mozné spolehlivé detekovat i takové vlastnosti snimaného objektu, které se
nevyskytuji s opakovatelnou presnosti v rezimu , uceni”. V3echna vyhodnoceni probihaji ve vztahu k aktualni pozici

a natoceni objektu bez nutnosti pfedchoziho definovani nezavislé charakteristiky pro kazdou moZnou pozici.

Pomoci tohoto vysoce vykonného nastroje Ize Uspésné fesit i narocné osazovaci aplikace (pick and place).

Detektor kodt (Code reader):

Identifikace dilcl, vyrobkd nebo celych baleni pomoci detekce rdznych typtd kédd, at jiz natisténych nebo pfimo vyrazenych
na detekovany objekt & vytvofenych laserem, je dnes v mnoha préimyslovych odvétvich jiz béZnou praxi. Kamerovy detektor
kodd SensoPart okamzité zjisti, jaka soucast, nebo vyrobek se naléza pred nim — mize snadno ¢ist mnoho rdznych druht
¢arovych kodu, také i natisténé nebo pfimo na objektu vytvofené 2D maticové (DataMatrix) kédy, odpovidajici standardu
ECC 200 nebo mUze pfimo ¢ist znaky pomoci optického rozpoznavani znakd — OCR (OCR — Optical Character Reading).
Vyse uvedené kody Ize Cist na jakémkoliv podkladu — na kovu, plastu, papiru ¢&i sklu. Snima¢ mze dokonce Uspésné precist
kody Sikmo natisténé nebo vyrazené, ¢i kddy zdeformované, poskozené nebo kédy na vypouklém, reflexnim nebo
prihledném povrchu. Kamerovy detektor kédl také vyhodnocuje dodrzeni kvalitativnich parametr pouZzitych natisténych
nebo pfimo vytvofenych koédd 2D maticovych kodd, které jsou stanoveny ve standardech I1SO a AIM. Vyhodnoceni kvality
pouzitych kédl umozni vas zavést prislusna korekeni opatfeni a snizit tak pocet nevyhovuijicich ¢teni z divodu necitelnych
kédua.

Detektor solarnich ¢lankl (Solar):

Kamerovy snimac VISOR ® Solar nabizi optimalizovany inspekéni algoritmus pro spolehlivou pribéznou kontrolu kvality pfi
vyrobé svétlocitlivych polovodicovych solarnich ¢lankd. Prislusné funkce pro inspekci solarnich ¢lankd, od detekce velikosti
a tvaru ¢lanku az po zjisténi polohy vadnych mist a nastaveni rychlosti zpracovani a presnosti inspekce, jsou pfedem
nakonfigurovany. Snimac je pfipraven k ¢innosti po nékolika kliknutich mysi.

Detektor barev (Color):

Provedeni snimace VISOR® Color nabizi t¢innou detekci objektl v kombinaci s detekci barev. Toto provedeni rozsifuje
moznosti spolehlivé a bezchybné detekce v mnohych aplikacich detekce objektd, véetné nové moznosti tfidit barevné dilce,
které by jinak mohly byt stéZi rozliSeny na zakladé jejich hodnot Urovné Sedé. Vedle toho mohou byt detekovany také
aktivni barevné objekty (s vlastnim barevnym osvétlenim, napf. svitici LED) nebo ,nebarevné” objekty — Cerné a bilé.

Rada kamerovych snimacd VISOR ® predstavuje ekonomickou alternativu ke konvenénim systémdm pro zpracovani obrazu.
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2.2 Prehled funkci

Vlastnosti VISOR ® Objektovy snimac / Detektor kodu / Detektor solarnich ¢lanku

Funkce Objekt. | Objekt. | Detektor | Detektor |Detektor |Detektor | Detektor
snimac¢ | snimac | kodu koéda koda solarnich | solarnich
- SP* - PP* - SP* - PP* - PFP* ¢lanka ¢lankd
- SP* - PP*
Snimk{ za sekundu 50 50 50 50 50 50 50
Pocet Uloh 2 255 8 255 255 2 255
Vyrovnani odchylky X X X X
Pocet detektord 32 255 1 255 255 32 255
- Rozpoznani vzoru (X-, Y- posun) X X X X X
- Rozpoznani obrys( X X
(X-, Y- posun a natoceni)
- Uroven 3edé X X X X X X
- Kontrast X X X X X X
- Jas X X X X X X
- Datovy kéd X X
- Cérovy kod X X
- OCR - optické rozpoznavani znak X
- Detekce solarnich ¢lankd X X
- Detekce solarnich ¢lankd X
s rozpoznanim vad
- Sbérnice X
S e 2 sty O x o  x
://g:uepiemg\;aetglcr:il gll\?ltah’ll vstupy / 7 4 5 4 4 5 4
o o e x < :
Prodleva, definovana doba odezvy X X X X X X X
Proménné rozliseni X X X X X X X
Osvétleni kvadrantoveé fizené X X X X X X X
Zaznamnik snimkd X X X X X X X
Enkoderovy vstup X X X X
Ethernetové rozhrani X X X X X X X
Rozhrani RS422 / RS232 X X X X X
Rozhrani EtherNet/IP X X X X X X X
Monitorovani snimace s prohlizecem, X X X X X X X
nacteni ulohy, atd.
RozSifeni I/O (s enkdderovym Fizenim / X X X X X
rozhrani Profibus)
V10 — integrované objektivy 6, 12, 25 mm|X/X/- |[X/X/X | X/ X/ - XIXIX |-/-/- X/-/- X/ X/-
V20 — integrovany objektiv 12 mm X X X
Verze s objektivem C-mount X X X X

* SP - standardni provedeni; PP - pokrocilé provedeni; PFP - profesionalni provedeni
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2.2.1 Prehled funkci — Barevny snimac

Vlastnosti VISOR ® Color

(I SENSOPART

Funkce Color Color
Standard Advanced

Snimk{ za sekundu 50 50

Pocet Uloh 8 255

Vyrovnani odchylky Pouze obrys X

Pocet detektor 32 255

- Rozpoznani vzoru X
(X-, Y- posun)

- Rozpoznani obrysu X
(X-, Y- posun a natoceni)

- Uroven 3edé X

- Kontrast X

- Jas X

- Jas barvy X

- Barevna oblast X X

- Seznam barev X

4 digitalni vystupy, 2 vstupy, X X

PNP nebo NPN

Volné definovatelné digitalni vstupy / vystupy, PNP nebo NPN 2 4

o o x

Prodleva, definovana doba odezvy X X

Proménné rozliseni X X

Osvétleni kvadrantoveé fizené X X

Zaznamnik snimk X X

Enkodderovy vstup X

Ethernetové rozhrani X X

Rozhrani RS422 / RS232 X

Rozhrani EtherNet/IP X X

Sensor monitoring by Viewer, Job-Upload, etc. X X

I/O- Extension (with Encoder-control / Profibus- Interface) X

Objektiv X

V10 integrovany 6 /12 /25 mm X/ X/- X/ X/ X

V20 integrovany 12 mm X

Version s C-Mount X

01-01/14
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sky manual

2.3 Typy snimaci

2.3.1 Objektovy snimac

(I SENSOPART

Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné

ostrosti osvétleni dosah pole

/ mm *1 (mm x mm)
V10 Advanced White
535-91001 V10-OB-A1-W6 6 Normal Bilé 6 5x4
535-91002 V10-OB-A1-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
535-91012 V10-OB-A1-W25 25 Normal Bilé 140 18 x 14
535-91013 V10-OB-A1-W6D 6 Enhanced Bilé 6 5x4
535-91014 V10-OB-A1-W12D 12 Enhanced Bilé 30 8x6
V10 Advanced Red
535-91003 V10-OB-A1-R6 6 Normal Cervené 6 5x4
535-91004 V10-OB-A1-R12 12 Normal Cervené 30 8x6
535-91015 V10-OB-A1-R25 25 Normal Cervené 140 18x 14
535-91016 V10-OB-A1-R6D 6 Enhanced Cervené 6 5x4
535-91017 V10-OB-A1-R12D 12 Enhanced Cervené 30 8x6
V10 Advanced IR
535-91006 V10-OB-A1-I6 ™3 6 Normal InfraCervené |6 5x4
535-91007 V10-OB-A1-112 3 12 Normal Infracervené | 30 8x6
535-91018 V10-OB-A1-125 3 25 Normal Infracervené | 140 18 x 14
535-91019 V10-OB-A1-16D *3 6 Enhanced Infracervené |6 5x4
535-91020 V10-OB-A1-112D "3 12 Enhanced Infracervené | 30 8x6
V10 Advanced C-Mount
535-91005 V10-0B-A1-C 23 C-Mount Externi Vizavislosti | V zavislost
na cocce na cocce

V10 Standard White
535-91008 V10-OB-S1-W6 Normal Bilé 6 5x4
535-91009 V10-OB-S1-W12 Normal Bilé 30 8x6
V10 Standard Red
535-91010 V10-OB-51-R6 Normal Cervené 6 5x4
535-91011 V10-OB-S1-R12 Normal Cervené 30 8x6
V10 Standard IR
535-91046 V10-OB-51-16 3 6 Normal InfraCervené |6 5x4
535-91047 V10-OB-51-112 3 12 Normal Infracervené | 30 8x6

01-01/14
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(I SENSOPART

Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné
ostrosti osvétleni dosah pole
/ mm *1 (mm x mm)
V20 Advanced White
53691011 | V20-0B-A2-W12 |12  Normal | Bilé 30 116 x 13
V20 Advanced Red
536-91012 | V20-OB-A2-R12 12  Normal [Cervené |30 116 x 13
V20 Advanced IR
53691013 | V20-0B-A2-1127 |12 | Normal | Infracervené | 30 116 x 13
V20 Advanced C-Mount
536-91010 VV20-OB-A2-C*2 C-Mount Externi Xazg(‘;'i?t' Xf?l?l?“
" Pro vétsi provozni dosahy (od cca 200 mm) mUzZe byt nezbytné pouZiti vnéjsiho osvétleni.
"2 Pokud je uzita C-Mount verze snimace VISOR @, je nutné pouzit objektiv C-Mount s 5 mm mezikrouzkem
nebo ochranny kryt C-Mount.
"3 Vnéjsi infracervené (IR) osvétleni je mozné pouze u snimacu IR typu nebo v provedeni C-Mount.
2.3.2 Detektor kédU
Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné
ostrosti osvétleni dosah pole
/ mm *1 (mm x mm)
V10 Advanced White
535-91021 V10-CR-A1-W6 6 Normal Bilé 6 5x4
535-91022 V10-CR-A1-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
535-91084 V10-CR-A2-W25 25 Normal Bilé 140 18 x 14
535-91023 V10-CR-A1-W6D 6 Enhanced Bilé 6 5x4
535-91024 V10-CR-A1-W12D 12 Enhanced Bilé 30 8x6
V10 Advanced Red
535-91025 V10-CR-A1-R6 6 Normal Cervené 6 5x4
535-91026 V10-CR-A1-R12 12 Normal Cervené 30 8x6
535-91085 V10-CR-A2-R25 25 Normal Cervené 140 18x 14
535-91027 V10-CR-A1-R6D 6 Enhanced Cervené 6 5x4
535-91028 V10-CR-A1-R12D 12 Enhanced Cervené 30 8x6
V10 Advanced IR
535-91029 V10-CR-A1-16 3 6 Normal Infracervené |6 5x4
535-91030 V10-CR-A1-112 "3 12 Normal Infracervené | 30 8x6
535-91086 V10-CR-A2-125 25 Normal Infracervené | 140 18 x 14
535-91031 V10-CR-A1-16D "3 6 Enhanced Infracervené | 6 5x4
535-91032 V10-CR-A1-112D ™3 12 Enhanced Infracervené | 30 8x6
01-01/14 12
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(I SENSOPART

01-01/14

Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné
ostrosti osvétleni dosah pole
/ mm *1 (mm x mm)

V10 Advanced C-Mount

535-91033 V10-CR-A1-C *23 C-Mount Externi Xazg(‘;'izsn Xf?l?l?“
V10 Standard White

535-91034 V10-CR-S1-W6 6 Normal Bilé 6 5x4
535-91035 V10-CR-S1-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
535-91036 V10-CR-S1-W6D 6 Enhanced Bilé 6 5x4
535-91037 V10-CR-S1-W12D 12 Enhanced Bilé 30 8x6

V10 Standard Red

535-91038 V10-CR-S1-R6 6 Normal Cervené 6 5x4
535-91039 V10-CR-S1-R12 12 Normal Cervené 30 8x6
535-91040 V10-CR-S1-R6D 6 Enhanced Cervené 6 5x4
535-91041 V10-CR-S1-R12D 12 Enhanced Cervené 30 8x6

V10 Standard IR

535-91042 V10-CR-S1-16 ™3 6 Normal Infracervené |6 5x4
535-91043 V10-CR-S1-112 3 12 Normal Infracervené | 30 8x6
535-91044 V10-CR-S1-16D 3 6 Enhanced Infracervené |6 5x4
535-91045 V10-CR-S1-112D "3 12 Enhanced Infracervené | 30 8x6

V20 Advanced White

536-91001 | V20-CR-A2W12 |12 | Normal | Bilé 30 116 x 13
V20 Advanced Red

536-91002 | V20-CR-A2-R12 12 | Normal [Cervené |30 16 x 13
V20 Advanced IR

536-91003 | V20-CR-A2-112 |12 | Normal | Infracervené | 30 1613
V20 Advanced C-Mount

536-91000 | V20-CR-A2-C23 C-Mount Extern v zavsiostl |V 2aviost
V20 Professional White

536-91005 | V20-CR-P2W12 |12 | Normal | Bilé 30 116 x 13
V20 Professional Red

536-91006 | V20-CR-P2-R12 12 | Normal [Cervené |30 16 x 13
V20 Professional IR

536-91007 | V20-CR-P2-112 |12 | Normal | Infracervené | 30 116 x 13
V20 Professional C-Mount

536-91004 | V20-CR-P2-C23 C-Mount Externi v zavislosti |V zavislosti

na cocce na cocce
" Pro vétsi provozni dosahy (od cca 200 mm) mUzZe byt nezbytné pouZiti vnéjsiho osvétleni.
"2 Pokud je uzita C-Mount verze snimace VISOR ©, je nutné pouzit objektiv C-Mount s 5 mm mezikrouzkem
nebo ochranny kryt C-Mount.

"3 Vnéjsi infracervené (IR) osvétleni je mozné pouze u snimacu IR typu nebo v provedeni C-Mount.
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(I SENSOPART

2.3.3Solar
Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné
ostrosti osvétleni dosah pole
/ mm *1 (mm x mm)
V10 Advanced White
535-91051 V10-SO-A1-W6 6 Normal Bilé 361 170 x 261
535-91052 V10-SO-A1-W12 12 Normal Bilé 706 170 x 261
V10 Advanced IR
535-91053 V10-SO-A1-16 *3 6 Normal Infracervené | 361 170 x 261
535-91054 V10-SO-A1-112 *3 12 Normal Infracervené | 706 170 x 261
V10 Advanced C-Mount
535-91050 V10-SO-A1-C *23 C-Mount Externi Vzavislosti | V zavislost
na cocce na cocce
V10 Standard White
535-91049 V10-SO-S1-W6 6 Normal Bilé 361 170 x 261
" Pro inspekci 6" kfemikovych platkd. Typicky rozsah zaostfeni = provozni dosah +5 %.
"2 Pokud je uzita C-Mount verze snimace VISOR @, je nutné pouzit objektiv C-Mount s 5 mm mezikrouzkem
nebo ochranny kryt C-Mount.
"3 Vnéjsi infracervené (IR) osvétleni je mozné pouze u snimact IR typu nebo v provedeni C-Mount.
2.3.4Barevny snimac
Cis. vyrobku Typ Objektivy Hloubka Vnitfni Min. provoz. | Min. zorné
ostrosti osvétleni dosah pole
/ mm *1 (mm x mm)
V10 Advanced White
535-91073 V10C-CO-A2-W6 6 Normal Bilé 6 5x 4
535-91074 V10C-CO-A2-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
535-91075 V10C-CO-A2-W25 25 Normal Bilé 140 18 x 14
V10 Advanced C-Mount
53591076 | V10C-CO-A2-C? | C-Mount Externi v zavislosti |V zdvislosti
na Cocce na cocce
V10 Standard White
535-91071 V10C-CO-S2-W6 6 Normal Bilé 6 5x 4
535-91072 V10C-CO-S2-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
V20 Advanced White
536-91020 V20C-CO-A2-W12 12 Normal Bilé 30 8x6
V20 Advanced C-Mount
536-91021 V20C-CO-A2-C*? | C-Mount Externi v zavislosti |V zdvislosti
na Cocce na Cocce
“ Pro vétsi provozni dosahy (od cca 200 mm) mUze byt nezbytné pouZiti vnéjsiho osvétlent.
"2 Pokud je uzita C-Mount verze snimace VISOR ®, je nutné pouZit objektiv C-Mount s 5 mm mezikrouzkem

nebo ochranny kryt C-Mount.

01-01/14
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2.4 Zorné pole / Hloubka ostrosti

Zorné pole V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 6 mm

150

= X SMEr

100

50

Pole [mm]
(=]

-100

Format WVGA
-150
0 50 100 150 200 250 300

Pracovni vzdalenost [mm]

Obr. 1: Zorné pole V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 6 mm

Zorné pole V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 12 mm
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Obr. 2: Zorné pole V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 12 mm
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Zorné pole V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 25 mm
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Obr. 3: Zorné pole V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 25 mm

Zorné pole V20, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 12 mm

(I SENSOPART
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Obr. 4: Zorné pole V20, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 12 mm
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Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 6 mm, standardni provedeni

Hloubka ostrosti [mm]
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(I SENSOPART

Obr. 5: Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 6 mm, standardni provedeni

Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv

ohniskova vzdalenost 6 mm, pokrocilé provedeni
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Obr. 6: Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 6 mm, pokrocilé provedeni
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Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 12 mm, standardni provedeni
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Obr. 7: Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 12 mm, standardni provedeni

Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 12 mm, pokrocilé provedeni
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Obr. 8: Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 12 mm, pokrocilé provedeni
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Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 25 mm, standardni provedeni
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Obr. 9: Hloubka ostrosti V10, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 25 mm, standardni provedeni

Hloubka ostrosti V20, integrovany objektiv
ohniskova vzdalenost 12 mm, standardni provedeni
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Obr. 10: Hloubka ostrosti V20, integrovany objektiv, ohniskova vzdalenost 12 mm, standardni provedeni
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3 Instalace

3.1 Mechanicka instalace

Pro zabezpeceni maximalni pfesnosti detekce by mél snimac VISOR ® byt chranén pfed vibracemi.
Zajistéte ochranu napajecich a datovych kabell proti pohybu i mechanickému poskozeni napf. stahovacimi pasky,
svazkovacimi spiralami, atd.

Vyberte pro snimac¢ VISOR © takové umisténi, ve kterém se rusivé faktory, jako napf. mirné odchylky polohy méfeného
objektu nebo zmény okolniho osvétleni, viibec neuplatfiuji, nebo maji maly vliv.

Zasunte snimac VISOR ® do rybiny montazniho tfmenu (soucast dodavky) a zajistéte Sroubem, drzak pak pfisroubujte

na vhodny pfipravek. Pouzijte pouze montazni tfrmen MK 45 (&is. 543-11000) nebo montazni konzolu MG2A
(¢is. 543-11023).

3.1.1 Usporadani pro osvétleni s temnym zornym polem

Pro zamezeni pfimym odrazlim, zvyraznéni hran, atd.

; min.10-15° ,
i

Obr. 11: Usporadani pro osvétleni s temnym zornym polem

01-01/14
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3.1.2 Usporadani pro osvétleni s jasnym zornym polem

Pro kontrolni Ulohy s prochazejicim svétlem nebo pro zvyraznéni vysoce reflexnich objektd.

90°

Obr. 12: Uspofadani pro osvétleni s jasnym zornym polem

Dodrzujte vzdalenost objektu udanou v tabulce Velikosti zorného pole / Pracovni vzdalenosti.
Pro vylouceni rusivych odraz( od monitorovaného objektu upevnéte snimac VISOR ® s odklonem cca 10-15° od vertikalni
osy, ktera je kolma na snimany objekt.

Jemné nastaveni

Dalezité upozornéni: Jemné nastaveni snimace VISOR® je mozné az po elektrickém pfipojeni a uvedeni po provozu
(instalaci PC software).
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3.1.3 Nastaveni pro usporadani s horizontalnim osvétlenim

Aby bylo zajisténo naprosto svislé (kolmé) nastaveni snimace VISOR ® vzhledem k povrchu objektu, polozte kus reflexni
félie nebo zrcatko na horni ¢ast objektu a spustte operaéni software VISOR® .

U snimku, ktery je pribézné aktualizovan, zvolte reZzim spousté na ,, Samospoust” - ,Free run” a zobrazovani snimkd
(Image update): na ,Continuous” — , Nepfetrzité”. Pak nastavte snimac na reflexni povrch/zrcatko co nejvice kolmo,

az LED integrovaného osvétleni pfimo oslfiuji ve snimku v uZzivatelském rozhrani. (Uspofadani pro osvétleni s jasnym
zornym polem (str. 20).
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Obr. 13: Nastaveni pro uspofadani s horizontalnim osvétlenim
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3.1.4 Montaz snimace VISOR ® - Montazni trmen MK 45

Obr. 14: Montaz VISOR ® - Montazni tfrmen MK 45

Pro upevnéni snimace VISOR ® na vhodny pfipravek/kryt stroje zasurite snimac vedenim na spodni strané do rybiny
montazniho tfmenu a zajistéte jej v poZzadované poloze Sroubem s vnitfnim Sestihranem (v pficné ose tfmenu).

Dalsi montazni pfislusenstvi SensoPart nebo jakékoliv jiné montazni pfipravky pak Ize pfipevnit k uvedenému montaznimu
tfmenu pomoci zavitovych otvord ve tfrmenu MK45.

3.2 Elektricka instalace

Elektrické pfipojeni kamerového snimace VISOR ® mdzZe byt provedeno pouze osobou s elektrotechnickou kvalifikaci.
PFi instalovani snimace VISOR ® odpojte viechny elektrické komponenty od sitového napajeciho napéti. P¥i provozu
snimace v siti se ujistéte, zda vyrobcem nastavena sitova adresa snimace VISOR ® (IP adresa) 192.168.100.100 je volna
a neni uZita pro jiny snimac zapojeny v siti.

V pfipadé nutnosti zmérite IP adresu snimace VISOR® dle popisu v kapitole 3.3 ,Nastaveni site (str. 29)".

Pokud je snimac VISOR ® v provozu, musi byt na nezapojené konektory M12 (Data a LAN) nasazeny dodané ochranné
kryty. Opomenuti by mohlo zapficinit funkéni poruchy.
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3.2.1 Pripojovaci moznosti

Pro autonomni provoz (nezavisle na PC/PLC) je pro uvedeni do provozu nezbytné pouze pfipojeni napajeciho napéti 24 V DC.

Pro elektrickou instalaci je zapotfebi zapojit nize uvedené kabely:
*A: Indikace LED

*B: Zaostrovaci Sroub

*C: Konektor M12 - 24 V DC, I/O

*D: Konektor M12 - Data (RS422)

*E: Konektor M12 - LAN

*A
*B

D)
)

f &)
(670"

]

*D

*C

*E

Obr. 15: Konektory snimace VISOR ©

24 V DC (I/O) I

(O} PATA Rs4z2) . PLC
VISO R® O O LAN (Ethernet)

L)
B
<
=)
O

Obr. 16: Pfipojeni VISOR ®

3.2.1.1 Indikace LED

Nazev Barva Meaning

Pwr. zelena Napajeci napéti

A Zluta Vysledek 1

B Zluta Vysledek 2
Zluta Vysledek 3

Nastaveni signalizace vSech LED nezohledriuje Zadnou ¢asovaci funkci (napf. zpozdéni spouste).
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3.2.1.2 Zaostrovaci sroub

Sroub pro nastaveni zaostfeni
Zaostreni: Ve sméru hodinovych rucek = vétsi vzdalenost

Proti sméru hodinovych rucek = mensi vzdalenost

3.2.1.3 Pripojeni napajeciho napéti 24 V DC

Konektor M12 pro pfipojeni napdjeciho napéti 24 V DC a digitalnich 1/0.
Pro zajisténi spravného konektorového zapojeni viz Prifazeni PIN, pfipojeni napéti 24 \V DC (str. 26)

3.2.1.4 Pripojeni LAN

Pfipojovaci konektor M12 pro pfipojeni Ethernetu.
Pro zajisténi pfesného konektorového zapojeni viz Pfifazeni PIN, pfipojeni LAN (str. 26)
PouZijte pouze spravné sitové kabely.

3.2.1.4.1 Primé pfripojeni snimace VISOR® k PC (doporuceno)

VISOR®

Ethernet cable

Cl LAMG/RJ45G-5G-xm-PUR

(I SENSOPART

(12!
M12

Obr. 17: Pfimé pfipojeni snimace VISOR® <> PC

3.2.1.4.2 Pripojeni snimace VISOR® k PC v siti:

Obr.18: Sitové pfipojeni

VISOR’ |7

Ethernet cable

Metwork

&.g. switch, hub ete.

RJ45 R.J45|

Cl LAMG/RJ45G-5G-xm-PUR

3.2.1.5 Datové pripojeni

Pfipojovaci konektor M12 pro sériové rozhrani DATA (RS422 / RS232).
viz Pfifazeni PIN - DATA*A (str. 26)

01-01/14

Standard
network cable

= PC

ris] PC
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3.2.1.6 Zapojeni konektoru

3.2.1.6.1 Prifazeni kontaktU (PIN), pfipojeni napéti 24 V DC

(I SENSOPART

PIN Barva Pouziti

1 BN + Ub (24V DQ)

2 BU GND

3 WH IN (external trigger)

4 GN READY *1

5 *2 PK IN/OUT (advanced: encoder -)
6 *2 YE IN/OUT

7 *2 BK IN/OUT, LED B

8 *2 QY IN/OUT, LED C

9 RD OUT (external illumination)
10 VT IN (advanced: encoder +)

11 GYPK VALID *3

12 RDBU OUT (ejector, max. 100mA), LED A
*1 Ready: indikace pfipravenosti pro externi spoust

*2 Pfepinatelny vstup - vystup
*3 VALID (platny): indikace platnych vysledk

*4 Nastaveni signalizace vSech LED nezohledriuje Zadnou ¢asovaci funkci (napf. zpozdéni spousté).

3.2.1.6.2 Prirazeni kontaktl (PIN), pfipojeni sité LAN

(M12) 4 pin Barva PIN (RJ45) Pouziti, Cross-over
1 Zluta 3 RxD+

2 bila 1 TxD+

3 oranzova 6 RxD-

4 modra 2 TxD-
3.2.1.6.3 Prifazeni kontaktl (PIN), datovy konektor ™

PIN Barva Pouziti Pouziti

RS422 (V10 /V20) RS232 (V20)

1 bila RxD+ NC

2 hnéda RxD- Rx

3 cerna TxD+ TX

4 modra TxD- NC

5 Seda GND GND

“A Neplati u verzi Object, Color a Solar standard

01-01/14
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(I SENSOPART

3.2.1.6.4 Priklad schéma propojeni a nastaveni software pro nize uvedené usporadani

Napajeci napéti

Spoust

1x digitalni vystup
Enkéder

Ethernet do PC nebo PLC

Ethernet: zu PC oder Steuerung

1/BN: +Ub (24VDC)
2/BU: GND

3/WH Trigger

12/RDBU Digitaler Schaltausgang

5/PK Encoder -r
10/NVT Encoder +

Steuerung / Schaltschrank

| Netzteil |

Obr. 19: Priklad propojeni

01-01/14
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3.2.1.6.5 Elektrické pfipojeni napajeciho napéti a stinéni

Obr. 20: Elektrické propojeni, napajeci napéti 24 V DC v rozvadédi se stinénim

@ M GHND L
230V
Top hat rai
GHND clamp PLL input Paowwer Supply
L— D g B - —
24V DC

24 VDG, I'D cable lrom sensor S

3.2.1.6.6 Elektrické pripojeni PNP/NPN

PNP

Device Ingul VISOR" Culput Davica
24'-;£|h

l. GND 4. GND

NPM
Dhencoi 2 Ingut YISOR Dutput it
. < v

: I
] J

1 . |

T
GND -4 GND GHD L

Obr. 22: Priklad zapojeni snimace VISOR® v reZimu NPN

JelikoZ napéti na vstupech je spinano vici zemi, miZe byt nutné zapojeni pfidavného odporu za Ucelem zvyseni vstupniho
napéti na 24 V (nutnost definovani logické Urovné , 1" v pfipadé, kdy neni vstup zapojen nebo sepnut). Vystupy spinaji
napéti vici zemi.
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3.3 Nastaveni sité, strucné pokyny

Podle nize uvedenych instrukci Ize zménit sitovou konfiguraci PC a snimace VISOR® .
Pokud by pfitom doslo k nespravnému nastaveni, mohlo by v urcitych pfipadech dojit ke ztraté sitovych spojeni v PC.

vsooviv

Poznacte si pro jistotu dfivéjsi nastaveni pro pozdéjsi uziti v pfipadé potreby. Po provedeni téchto pokynd mdze byt
nezbytné restartovat systém.

Pfed provedenim potfebnych nastaveni ve vasem PC kontaktujte pfislusného spravce sité pro ovéfeni, které IP adresy jsou
dovoleny ve vasi siti nebo lokalné ve vaSem PC.

Pouzita vyobrazeni, dialogy a menu vychazeji z operac¢niho systému Microsoft Windows XPTM. Vyobrazeni jsou podobn,
jako v jinych operacnich systémech.

3.3.1Zakladni nastaveni PC a snimace VISOR®

Ke konfigurovani snimace VISOR ® pomoci PC je nezbytné, aby sitova karta a propojeni TCP/IP LAN byly instalovany do PC
(plati i v pfipadé, i kdyz PC neni zapojen do sité). Snimac VISOR ® podporuje automatické rozpoznavani rychlosti pfenosu
Ethernet, avsak maximalné 100 MBit. Musi byt aktivovan internetovy protokol IPv4.

Snimac VISOR ® Ize v zdsadé konfigurovat a parametrizovat dvéma zpUlsoby:

Viz také kap. Sitove pripojeni (str. 31)

1. Pfimé pfipojeni
2. Sitové pripojeni

01-01/14 29



VISOR® — uzivatelsky manual C’ S@NSOPART

3.3.2 Pfimé pripojeni — nastaveni IP adresy pro PC

Pro pfipojeni snimace VISOR ® k PC pres Ethernet musi byt nastaveni IP adresy obou zafizeni shodné. Nastavena IP adresa
snimace VISOR® je 192.168.100.100 s maskou podsité = 255.255.255.0. K vytvoreni pfimého spojeni musi byt PC
nastaven na odpovidajici pevnou IP adresu nasledovné:

1. Kliknéte na Start / Ovladaci panely / Sitova pfipojeni / Pfipojeni k mistni siti / Vlastnosti / otevie se dialogové okno
. Pripojeni k mistni siti — vlastnosti”.

2.V seznamu , Toto spojeni pouziva nasledujici polozky” vyberte moznost , Protokol sité Internet (TCP/IP)”
a pak kliknéte na tlacitko , Vlastnosti”.

3. Objevi se nize uvedené okno (obr. 23) —, Protokol sité Internet (TCP/IP) — Vlastnosti”. V tomto okné nastavte poZzadovana
data — IP adresu PC a masku podsité.

4. Potvrdte tlacitkem , OK".

Priklad:

Dodany snima¢ ma pfedem nastavenou IP adresu 192.168.100.100 a masku podsité 255.255.255.0.

V tomto pfipadé muze byt IP adresa nastavena na jakoukoliv hodnotu mezi 192.168.100.1 a 192.168.100.254, s nastavenou
maskou podsité 255.255.255.0, s vyjimkou IP adresy snimace (192.168.100.100).

Postup pfi zméné IP adresy snimace — viz kap.3.3.3. Neuzivejte adresy .0 a .255, protoZe tyto adresy jsou rezervovany

pro zafizeni sitové infrastruktury, jako napf. servery, brany (gateway), atd.

Internel Pratocol (TCR/AP) Properties E|E|

General

‘Wou can get [P setting: assigned automatically § your retwork. supposts
Nz capabdty. Dihemvaze, pou need to sk pou netvaor administistor o
the sppecpasts [P saltmgs

() Obtam an 1P addeess automshcally
(&) Lige the foliowing IP addiess

|P addimzs: 192 168 100 . 100
Sugbesst mask 255 .55 .29, 0
Dredmult gatevesy

(&) Uze the fellowang DNS server addiessar
[Erafened NS server

fhemats DMS setver

Obr. 23: Nastaveni IP adresy PC
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3.3.3Sitové pripojeni — nastaveni IP adresy snimace VISOR ®©
Pfed pfipojenim senzoru do sité se informujte u spravce sité, zda adresa snimace nebyla jiz pfifazena (nastaveno:
192.168.100.100 s maskou podsité 255.255.255.0), coz by mohlo v dlsledku vést k vypadku sité. Nastaveni IP adresy
je zapotiebi poznacit na pfilozeném Sstitku. Po dokonceni instalace Stitek nalepte na dobfe viditelné misto snimace.
Rychlost sitového pfipojeni:
Pokud je uzito rozliseni VGA (nebo vétsi) a nainstalovan softwarovy modul SensoView, snimac¢ by mél byt provozovan
bezpodminecné pouze s rychlosti 100 MBit / full-duplex.
IP adresa snimace je jesté volna:
Pfipojte snimac do sité a pak nastavte IP adresu snimace (odpovidajici PC). Postupujte v souladu se spravcem sité dle nize
uvedenych krokd, pocinaje bodem 2.
IP adresa snimace byla jiz pridélena:
1. Nejprve spojte snimac a PC pfimym pfipojenim a nastavte pfipustnou IP adresu snimace.
2. Nasledné mUze byt provedeno sitové propojeni. Nejprve se ujistéte, zda bylo dokonceno elektrické propojeni
a ukoncena instalace PC software. K nastaveni IP adresy snimace VISOR® je tfeba provést nasledujici kroky v PC
software:
a) Spustit program SensoFind
b) Vybrat poZzadovany snimac VISOR ® ze seznamu aktivnich snimacl (jednim kliknutim levého tlacitka mysi)
¢) Nastavit novou IP adresu snimace pomoci tlacitka ,Set” — , Nastaveni”. Postupujte podle zobrazenych pokynt
na displeji PC.
IP adresa je pfidélena vasim spravcem sité. IP adresa pro PC je zobrazena ve stavovém fadku pod tlacitky.
Uvédomte si, Ze nékteré PC maiji vice nez jedno Ethernetové pfipojeni, napf. bezdratové a kabelové pfipojeni

k siti LAN.

d) Poté, co byla nastavena nova IP adresa, vyberte znovu snimac a pfipojte jej prostfednictvim programu Config
nebo View.
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Obr. 24: SensoFind

Zména standardni vychozi brany umozfiuje provoz v rliznych podsitich. Toto nastaveni mérite pouze po konzultaci

se spravcem sité.

Automaticka integrace nového PC nebo snimace do jiz existujici sité bez manualni konfigurace je mozna pomoci technologie
DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol — uziva se pro automatickou konfiguraci PC pfipojenych do pocitacové sité).
DHCP server pfidéluje pocitacim pomoci DHCP protokolu zejména IP adresu, masku sité, implicitni branu a adresu DNS
serveru (Domain Name Server). Obvykle musi byt automatické pfidéleni IP adresy nastaveno pouze na snimaci, jako zakaz-
nikovi. Kdyz je snimac spustén v siti, mize ziskat IP adresu, sitovou masku a branu z DHCP serveru.

Aktivace DHCP médu se provede tlacitkem ,Set” — ,,Nastaveni” po zaskrtnuti policka ,DHCP”. Jelikoz jeden a tentyZ snimac
mUze mit rdzné IP adresy v rlznych casovych Usecich, musi byt pfi aktivaci DHCP uveden nazev snimace. Pokud se v siti
naléza vice snimacd VISOR ®, musi byt kazdému pridélen odlisny nazev.

e )

(# Sensofind ~H-

IP address | 192, 168. 100. 100

e =3 T
-

Mask 24

Gateway |0 .0 .0 .0
DHCP

Hame VISOR V10

et [ Cancel
[

Obr. 25: Nastaveni IP adresy snimace VISOR ©

Pokud je snimac VISOR ® s DHCP zaclenén do sité bez DHCP serveru, pak se automaticky nastavi na adresu
192.168.100.100. Toto mdze nastat i v pfipadé napf. vypadku sitového napdjeni nebo serveru nebo po restartu zatizeni
(systému) po urcité dobé, kdy zafizeni nebylo v provozu, protoze DHCP server maze pfipadné nastartovat pomaleji nez
snimac VISOR ® . Ujistéte se, zda je VISOR ® zapnut jen tehdy, pokud je server DHCP k dispozici.
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4  VISOR® - Operacni a konfiguracni software

4.1 VISOR® - Operacni a konfigurac¢ni software — prehled

4.1.1 Struktura PC software

PC software sestava z niZze uvedenych tfi moduld:

e SensoFind:

Program pro vybér snimace VISOR ®, nebo simula¢niho modelu snimace, pro konfiguraci pomoci funkce ,SensoConfig”
nebo zobrazeni (monitorovani) pomoci funkce ,,SensoView", pfipadné k modifikaci jinych systémovych nastaveni,

jako napf. IP adres, aktualizaci firmware pomoci funkce ,Set”.

e SensoConfig:
Kompletni sada funkci ke konfiguraci a testovani snimace VISOR ® pro jednu nebo vice inspekénich dloh (job) v Sesti
logickych pracovnich krocich.

e SensoView:
Software pro zobrazeni a monitorovani snimkU a vysledkd z pfipojenych snimacd a pro pfepinani mezi Glohami
a nahravanim uloh.

SensoFind
SensoConfig SensoView
-configure -display
-test -upload

Obr. 26: Struktura software

Nejnoveéjsi verze softwaru ke stazeni zdarma jsou k dispozici na adrese www.sensopart.com

4.1.2 Kontextova napovéda

U vsech softwarovych funkci je k dispozici stranka kontextové napovédy, kterad se zobrazi poté, jakmile je vybrana pfislusna
funkce.

VSechny dostupné stranky napovédy Ize zobrazit po kliknuti na tlacitko ,Help” (ndpovéda — symbol ,,?") nebo dvojitym

kliknutim na okno online ndpovédy. Tam muZete také provadét vyhledavani podle klicovych slov. V porovnani s kontextovou
napovédou mize byt okno online nadpovédy zvétseno pro pohodInéjsi zobrazeni delsiho textu.
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4.2 VISOR®- Operacni a konfiguracni software - tvod

(Priklad: Objektovy snimac)

4.2.1 VISOR ® - Uvod, spusténi software

Tento privodce poskytuje na pfikladu postup, jak krok po kroku postupovat pfi nastaveni inspekcni Glohy pro kamerovy
snimac.
Ke spusténi aplikace s uzitim snimace VISOR ® kliknéte na ikonu ,VISOR® Vision Sensor” na ploSe monitoru.

YISOR Vision Sensor

Obr. 27: Symbol (ikona) VISOR ©

4.2.2 SensoFind: Spusténi snimacl nebo simulace snimace / Hesla

V tomto programu muizete zvolit snimac nebo simulaci snimace pro konfiguraci, zobrazit snimac (monitorovat) a provést
jind zakladni nastaveni.

Nasledné téma: SensoConfig: Nastaveni snimace, Uloha (job) (str. 37)

Konfigurace nebo monitorovani snimacu

Pro spusténi rezimu konfigurace nebo monitorovani snimace oznacte jednim kliknutim levého tlacitka mysi pozadovany
snimac v seznamu , Active sensors” (,,Aktivni snimace”), pak kliknéte na tlacitko ,Config” pro spusténi modulu Senso-
Config nebo kliknéte na tlacitko ,View" — ,Zobrazeni” ke spusténi modulu SensoView.

Simulace snimace

Pro spusténi simulace snimace v rezimu offline oznacte pozadovany snimac v seznamu ,Sensors for simulation mode” —

»Snimace pro rezim simulace”, poté kliknéte na tlacitko ,, Config” pro spusténi modulu ,,SensoConfig”. Modul SensoView
neni pro simula¢ni rezim k dispozici, protoze zde neni zafizeni k odesilani snimkd na displej.
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Obr. 28: Prehled SensoFind

A) Seznam , Active sensors” — ,, Aktivni snimace”

Tento seznam zobrazuje viechny objektové snimace VISOR ® v siti, které mohou byt ovladany z PC.

B) Snimace pro rezim simulace

Zde jsou zobrazeny vsechny snimace dostupné pro offline simulaci.

Q) Pridani snimacu prostrednictvim IP addresy

Snimace, které v seznamu aktivnich snimacl nejsou viditelné po spusténi software nebo po kliknuti na tlacitko ,Find” —
. Vyhledat” v modulu SensoFind, mohou byt pfidany manualné s jejich IP adresou, pokud jsou urcité v siti k dispozici
(napf. jen za branou) a pokud je zndma jejich IP adresa. Pomoci kliknuti na tlacitko ,Add” — , Pridat” mUze byt takovy
snimac nalezen a pfidan do seznamu aktivnich snimacl za Ucelem jeho editace.

D) Funkce

e Find (najit)
Aktivuje dalsi postup vyhledavani produktl VISOR ® v siti

¢ Config (konfigurovat)
Konfiguruje pfipojeny snimac nebo simulaci snimace

e View (zobrazeni)
Zobrazuje snimky nebo vysledna data z pfipojeného snimace

e Set (nastaveni)
Upravuije sitova nastaveni jako je napfiklad IP adresa

E) Kontextova ndpovéda

Kontextova napovéda pro dané téma

01-01/14

35



VISOR® — uzivatelsky manual C’ SeNSOPART

4.2.3 Hesla

PFi prvnim spusténi po instalaci neni vstupni heslo nastaveno a automatické pfihlaseni je nastaveno na administratorské.
Aby bylo nastaveni parametrl chrdnéno pfed neopravnénym pfistupem, hesla by méla byt rozlisena na dvé Grovné
zabezpedeni : Uroveri ,,Admin” (administratorska) a Uroven ,,User"” (uzivatelska), viz obrazek nize.

Uroven zabezpeceni Ize nastavit pomoci nabidky menu , File/User administration” nebo v rémci nabidky ,,toolbar”
(panely nastrojl) tlacitko se symbolem klice.

(T

Obr. 29: Tlacitko pro nastaveni Urovné zabezpeceni (hesla)

4.2.4 Urovné zabezpeceni

All user
. SensoFind | ]
Passw: Admin
Senartﬂluw ' Sensq::Cunﬂg
-images and results -All parameter setlings

| |
Passw: User

1

- Job upload
- Record Images

Obr. 30: Urovné zabezpeceni

Aby byla zprovoznéna funkce Config, je nutné se pfihlasit ihned po pfidéleni hesla kliknutim na pfihlasovaci tlacitko
v nabidce ,toolbar” a zadat pfidélené heslo.

=2

Obr. 31: Prihlasovaci tlacitko

x| Obr 32 vsupniheso

[+ Administrakor Pokud je pfidéleno prazdné heslo, pak je potfeba pro akceptovani

Paceward | I hesla nechat pole prazdné. Oznacenim policka , Deactivate
pasword request” natrvalo deaktivujete poZadavek hesla.

Retype password |
V pfipadé, Ze zapomenete pfidélené heslo, je moZné resetovat
Warker heslo preinstalovanim softwaru.
Password |
Retype password |
Set ] | Cancel |
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4.3 SensoConfig: Nastaveni snimace, Job (uloha)

(I SENSOPART

V tomto programu miZzete konfigurovat vas objektovy snimac VISOR pro jeden nebo vice Ukold v Sesti logickych krocich.

Nasledné téma: Nastaveni funkce vyrovnani odchylky pozice objektu (str. 38)
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Obr. 33: SensoConfig

Co znamenaji jednotliva pole:
A) Menu a panel nastroju

B) Kroky nastaveni
Popis v nasleduijici kapitole.

C) Snimek

Vystup snimk s graficky nastavitelnymi operacnimi a vyhledavacimi oblastmi, funkci zoomu a navigaci sérii snimk

(filmstrip).

D) Kontextova ndpovéda

Kontextova online ndpovéda automaticky aktualizovana pro kazdou akci.

E) Rezim pofizeni snimku

Pfepinani mezi , continuous” (souvislym) nebo ,,single” (jednotlivym) rezZimem snimkovani a rezimem softwarové spousté.

F) Zpusob pripojeni (Connection mode)

Pfepinani mezi online a offline rezimem (stavajici snimac nebo simulace bez snimace).

G) Vybér ulohy (job)

Proménlivy obsah vztahuijici se k postupu v instalacni navigaci pro nastaveni souvisejicich parametrd.
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H) Stavovy radek
RUzné stavové informace: Rezim / Nazev snimace VISOR ® / Aktivni Uloha. V ReZimu béhu: Doba cyklu / x/y lokalizace
kurzoru a intenzita pixel (obrazovych bodd) / zap/vyp indikace jednotlivych I/0.

4.3.1 Nastaveni ulohy

Konfigurace ulohy (job)
Ke konfiguraci Ulohy vyberte ze seznamu (pole G) Ulohu, pfipadné vytvorte novou. Nastavte ramcové parametry, které jsou
platné pro celou Ulohu jako rychlost zavérky, doba expozice nebo rozliseni.

Pro nastaveni Ulohy: v poli B (zalozka Setup/tlacitko Job editujte (upravte) Ulohu nebo vytvorte novou Ulohu v poli , Jobs” —
,Ulohy” (G).

T alilxl

=, (I SENSOPART

re
—r - [ hat Buc
[
S Digitad cetputy | Lages &
[T = . it
s o .
pr— o 5 -
oy g i -
Tengarinage st
w . 2!
— )
vt e o
Earw - = =1ls = 5
Cmnfagere ol
.
- [ Ml P S | Imaghrmen | Antesy | Rumessey o b
LR e e R e et
Wit 3| 1 [isnrs & a0
rn e =|;s
d
g a RS p—
ol — . - :
. " Tourmn Forrv e
- x
= el e e Trrts ol
Mate Cordey |t i par | bcseril ILbl | Crlemes il vad DIWjEITE | BITI0E i 3D DD D9

Obr. 34: SensoConfig Uloha

Jedna Uloha obsahuje viechna nastaveni a parametry nezbytné pro provedeni jednotlivych ¢asti inspekce.

Zde se Ukoly vytvareji a spravuji. MUZete zde provadét celkova nastaveni pro dany ukol jako je nastaveni rychlosti zavérky,
rozliseni, nastaveni osvétleni atd.

e Nasledujici zakladni nastaveni snimku je nutné k dosaZeni vysokého kontrastu a ostrosti:
* Jas snimku: Nastavte zavérku (Shutter) nebo zesileni (Gain)
* Zaostteni: Zaostfovaci Sroub na zadni strané VISORu

e Pfedem dana tovarni nastaveni: Rezim spousté (Trigger mode) je nastaven na samospoust (Free run) a Rezim pofizeni
snimku (Image acquisition) jako souvisly. Jsou tedy stale snimany nové snimky, aby bylo mozné nastavit ostrost a jas.

e Zobrazeni snimku na monitoru je také nepretrzité aktualizovano. Nasledujici nastaveni sledovani pozice a detektord
by méla byt provedena pfedné v reZzimu samostatného snimku. VSechna nastaveni jsou zaloZena na vzorovém snimku
(Master image) a sbér snimkd neni provadén nepretrzité.

e Detektor pro vyrovnani odchylky pozice objektu a mnoho jinych detektord mize byt nasledné urc¢eno v rdmci jedné
Ulohy k provedeni inspekce.
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4.3.2 Nastaveni funkce vyrovnani odchylky pozice objektu

Funkce vyrovnani odchylky pozice objektu na snimku (Alignment compensation) je nezbytna pro objekty, jejichz pozice
se na snimku méni.

Nésledné téma: Nastaveni detektort (str. 39)

Funkce vyrovnani odchylky pozice objektu je volitelna. Je mozné vybrat ze tfi metod: rozpoznani vzoru, rozpoznani hran
a rozpoznani obrysu.

Poté, co jste vybrali metodu vyrovnani odchylky pozice objektu, stanovte si pracovni zénu pro metodu detekce, kterou
chcete poufZit, a to grafickym nastavenim ramecku o vhodné velikosti na vhodné misto na snimku. Souvisejici parametry
Ize nastavit vpravo dole. Funkce vyrovnani odchylky pozice objektu (pokud je aktivovano) ovliviiuje vsechny detektory
nasledné definované v dané uloze.

V tomto prikladé je pomoci vnéjsiho obrysu nalezena pozice objektu. Zasuvka mUlze byt nyni rozpoznana pomoci detekto-
ru Rozpoznani vzoru nebo Rozpoznani obrysu.

Pokud se mlze vyskytovat i Uhlové natoceni objektu, musi byt uZita metoda rozpoznani obrysu.

alol=l
-y
-~ (B SENSOPART
I B— 1 g
b
fums 1 Signment detertor Edge detectss
[
e =
Capr e i
== T
Ay
- iR Paremes iU sl riiiey
it Bk
Bebeclian  mees 4 o tecreed
. s M ™ 2| st vty |
el
Lurfapre deprern
Htial O T
— [ manand e
B ] v e 5 Trrlas o hhl'l-ﬂ. T3t Thiwdbrd . Cwarer
RIS, L ——— SR —— T e
v deeter e Rt fociad . -
A ir-2| o 5| T [conf (pabem =
Rkt ekl Sarinr marrs ar
- H e
P Confiy | g | ek el | Crmm e Flady CEAR I | EETEL D9 9 @ 9 Q9

Obr. 35: Vyrovnani odchylky
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4.3.3 Nastaveni detektoru

(I SENSOPART

K provedeni inspekce mlzete zvolit a nastavit rzné detektory. Prvni poZzadovany detektor zvolite v dialogovém okné

(viz obrazek nize).

¢ New detector

Available detector types
Detector type

Description

1 = Pattern matching
2 O Conbour

3 P Contrast

4 % Brightness

I 4 Grey

Locate object by greyscale pattern
Locate object by object contours
Yerify contrast in specified region
Yerify brightness in specified region

Yerify arey level in specified region

ok | | Cancel

Obr.36: Seznam detektor(, objektovy snimac

Nyni jsou pracovni a vyhledavaci zény graficky znédzornény na obrazovce. Porovnavaci vzory se nahraji do snimace hned
po dokonceni nastaveni (pokud pouZijete detektory, které je pouzivaji (tj. rozpoznani obrysu nebo vzoru)). Vsechny detektory
definované v této Uloze jsou zobrazeny v dolnim levém rohu. Parametry pravé zvoleného detektoru mizete nastavit

v dolnim pravém rohu.

Pro zkontrolovani dalSich vlastnosti stejného objektu mdzete vytvofit dalsi detektory kliknutim na tlacitko ,,New”, jak je

popsano vyse.

V tomto pfikladu je dvéma detektory jasu provérovana pritomnost kovovych kontaktl v plastovém pouzdru konektoru.

Detektor 1: kontakt nalezen (hodnota jasu je v definovaném rozsahu, je zde umistén leskly kovovy kontakt), vysledek

pozitivni.

Detektor 2: kontakt nenalezen (hodnota jasu je mimo definovany rozsah, je patrny pouze slaby odraz od pozadi ¢erného
plastového pouzdra), vysledek negativni.
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Obr. 37: Nastaveni detektord

4.3.4 Vystup, digitalni vystupy a datovy vystup

Vystupni modul umoznuje réizna nastaveni digitalnich vstupG/vystupl a datového vystupu.

(I SENSOPART

Vyberte a aktivujte rozhrani na réznych zalozkach. Logicky propojte vysledky detektor( a pfifadte k dostupnému I/O.

Pro sériovy datovy vystup zvolte poZadované rozhrani a sestavte datovy fetézec.
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Obr. 38: Vystup, digitalni vystupy a datovy vystup
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Moznosti nastaveni na riiznych zalozkach:

e |/O mapovani (/O mapping)
Nastaveni pro konfiguraci I/O hardwaru.

e Digitalni vystup (Digital output)

je mozné vybrat v tabulce nebo pfimo zadat jako logicky vyraz. Rizné logické vztahy mohou byt pfifazeny ke kazdému
dostupnému digitalnimu vystupu.

¢ Rozhrani (Interfaces)
Vybér, nastaveni a aktivace jednotlivych rozhrani: Internal I/0O, RS422, External I/O extension, Ethernet a Ethernet/IP

e Casovani (Timing)
Nastaveni zpozdéni: zpozdéni spousté (Trigger delay), zpoZzdéni a trvani vysledku.

e Sériovy datovy vystup (Telegram)
Nastaveni a nahled fetézce datového vystupu pres RS422 nebo pfes Ethernet. Je moZné vybrat bud' binarni vystup nebo

ASCII protokol. V jednom vystupnim fetézci mze byt volné usporadan libovolny pocet jednotlivych vysledkd ze vsech
definovanych detektord.

4.3.5 Vysledek

V rdmci této funkce je pro kontrolu inspekce provedena na PC. Jsou pouzita vSechna zvolena nastaveni. Vsechny vysledky
jsou zobrazovany tak jako ve snimaci. Doby zpracovani jsou vsak pouze informativni, nebudou preneseny do snimace.
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Obr. 39: Vysledek
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(I SENSOPART

4.3.6 Spousténi snimace

Timto tlacitkem prenesete viechna nastaveni do snimace, kde budou uloZena do paméti flash. Nasledné se spusti snimac

v nastaveném rezimu (samospoust nebo se spousti). VSechny informace v seznamu detektord, v poli vysledkd nebo v poli
. Statistics” budou aktualizovany.

Pokud je uzit rezim spousté (,,triggered mode”), pak zajisténi této funkce bude vyzadovano od externiho fidiciho systému,
pfipadné mdze byt uzita ,softwarova” spoust prostfednictvim tlacitka Trigger na levé strané zobrazovaciho pole.
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Obr. 40: Spousténi snimace
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4.4 SensoView, zobrazeni snimkl a vysledku

Tento program umoznuje monitorovani pfipojenych snimacl a analyzu vysledkU inspekce.

Ke spusténi modulu SensoView kliknéte na tlacitko , View" — ,Zobrazeni” v rdmci software SensoFind. (Mdzete otevfit
i vice kopii tohoto softwaru, pokud pouZivate vice kamerovych snimacl v systému, ale kazdému snimaci VISOR ® je povoleno
pouze jedno ,spojeni”).

Stavajici snimek je zobrazen s ndkresem poli pro funkci vyrovnani odchylky pozice objektu a pro detektory, pokud je pfenos
snimk{ (Image transmission) aktivni (aktivovat Ize v rdmci modulu SensoConfig - Job/General).

Zalozka ,Result” — ,Vysledek” zobrazuje jednotlivé detektory, jejich vysledky a celkovy vysledek.

Zalozka ,Statistics” — ,Statistika” zobrazuje dalsi statistické vysledky.

Tlacitko ,Freeze image” — ,Zmrazeni snimku” umozruje vysledky kontrolovanych snimk (napf. spatny dilec) pozdrzet
na displeji.

Tlacitko ,Zoom™" zvétSuje snimky.

S ,Archive images”, snimky a vysledky mohou byt archivovany tlacitkem , File/Configure archiving” na pevny disk
pfipojeného PC, a to s nebo bez ciselnych datovych vysledkd.

Pomoci tlacitka ,Rec. Images” — ,Nahrani snimkd” muzete nahrat poslednich 10 snimkd ze snimace VISOR®.

Na zaloZce ,Job” Ize pfepinat mezi stavajicimi Ulohami ve snimadi..

V rdmci zalozky , Upload” mUZzete nahrat ze SensoView do snimace dfive definované tlohy nebo celé sady uloh.
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Obr. 41: SensoView
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4.5 VISOR® — Operacni a konfiguracni software — SensoFind,
vsechny funkce

V tomto programu Ize zvolit snimac¢ nebo simulaci snimace pro konfiguraci, zobrazit (monitorovat) snimac a provést réizna
zakladni nastaveni:

Aktivni snimace (str. 44)

Snimace pro simulacni rezim (str. 46)

Nalezeni / pridani aktivniho snimace (str. 47); aktivni snimace

Konfigurace pfipojeného snimace (str. 47); pfipojeny snimac

Zobrazeni snimkd a vysledkd (str. 47); snimek a vysledna data

Sitové nastaveni snimace (str. 47)

Aktualizace firmwaru (str. 48) / Aktualizace firmwaru

Administrace (sprava) uzivatel() / Hesla (str. 49) / Hesla (tlacitko se symbolem klice)
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Obr. 42: SensoFind

Pokud neni konfigurac¢ni funkce dostupna (tlacitko ,Config” je neaktivni ), je vyzadovano pfihlaseni se zadanim hesla
(tlacitko se symbolem dvere/Sipka). Pokud neznate heslo, kontaktujte spréavce sité.

4.5.1 Aktivni snimace

Vsechny snimace dostupné v propojené siti jsou zobrazeny ve vybérovém seznamu ,, Active senzore” — ,, Aktivni snimace”.

Konfigurace pfipojeného snimace (str. 47) (spusténi modulu SensoConfig)
Zobrazeni snimk( a vysledkd (str. 47) (spusténi modulu SensoView)

Parametry

IP adresa

IP adresa snimace v siti

Typ snimace

Typ snimace (objektovy snimac, detektor barev nebo detektor koda)
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(I SENSOPART

Parametr Vyznam

IP adresa IP adresa snimace v siti

Hardware Hardware (napf. V10, ....)

Typ snimace Typ snimace (Objektovy snimac, Detektor kédd, Detektor solarnich ¢lank()
Varianta Varianta provedeni snimace (napf. Standardni / Pokrocilé)

Verze Verze firmware

Rezim Operacni rezim (Run, Config nebo Offline)

Nazev snimace

Nazev konkrétniho snimace v siti

Vyrobce

Nazev vyrobce

MAC-Address

MAC adresa snimace

Maska podsité

Maska podsité pro snimac

Brana

Standardni bréana

DHCP

DHCP aktivni / neaktivni

Operacni systém

Typ operacniho systému

Verze operacniho systému

Verze operacniho systému

Platforma

Napf. fada VISOR ©

Hardware Verze Hardware

RAM Velikost paméti RAM

Flash Velikost paméti Flash

Pokud neni dostupna funkce , Configure” — ,Konfigurovat” (tlacitko ,Config” neni aktivni, je zasedlé), je nutné pfihlaseni

se zadanim hesla. Pokud neznate heslo, kontaktujte vaseho spravce sité (systémového administratora).

Poznamka:

e Pokud v seznamu nejsou uvedeny zadné polozky, i kdyZ je pfipojen snimac, mUZete seznam aktualizovat pomoci tlacitka
LFind” — ,Najit” nebo manualné pfidat IP adresu snimace VISOR ® pomodi tlacitka ,,Add” — , Pfidat”.
e Pokud neni pfipojeno zadné ¢idlo, simulace pro rizné aplikace snimacl jsou dostupné v seznamu Snimace pro simulacni
rezim (str. 46) pod nazvem Objektovy snimac.

Pomoci tlacitka ,,Details” — ,, Podrobnosti” (na pravé strané, horni roh seznamu parametr( , Active Sensors” — , Aktivni

snimace”) zpfistupnite podrobny seznam viech parametrd snimace VISOR® .
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Obr. 43: Parametry snimace

4.5.2 Snimace pro simulacni rezim

Pro vstup do simula¢niho rezimu vyberte dvojim kliknutim pozadovany typ snimace a pak kliknéte na tlacitko ,, Config”
(vyvold modul SensoConfig). Konfigurace pfipojeného snimace (str. 52).

Vyznam zobrazenych parametrd

Parametr Vyznam

Typ Typ snimace (napf. objektovy snimac, detektor kodu, detektor solarnich ¢lanka ...)
Verze Verze firmwaru

Varianta Varianta provedeni snimace (napf. Pokrocilé ...)

Pokud neni dostupna funkce ,, Config” — ,Konfigurovat” (tlacitko , Config” neni aktivni), je nutné pfihlaseni se zadanim
hesla (pfihlasovaci tlacitko se symbolem dvefe/Sipka). Pokud neznate heslo, kontaktujte vaseho spravce sité (systémového

administratora).
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4.5.3 Nalezeni / Pridani aktivniho snimace

Pokud nejsou v seznamu ,, Active sensors” — , Aktivni snimace”, uvedeny Zadné snimace, i kdyZ je snimac pfipojen,
postupuijte podle niZze uvedenych krok(:

Nalezeni / hledani snimace:

Chcete-li hledat snimace, které jsou pfipojeny pfimo k PC nebo které jsou k dispozici v siti, kliknéte na tlacitko ,,Find” —
.Najit”. Zakladni znalost PC siti, ktera je vyZadovana, neni obsaZena v ramci dodavky softwaru SensoPart.

Pridani aktivniho snimace:
Pokud znate IP adresu snimace, zadejte ji do pole IP adresa a poté kliknéte na tlacitko ,Add” — , Pfidat”.
Nyni se snimac zobrazi v seznamu a mUze byt pfistupny napf. pro moduly Config nebo View.

Pokud neni dostupna funkce , Configure” — , Konfigurovat” (tlacitko ,Config” neni aktivni, je zasedlé), je nutné pfihlaseni
se zadanim hesla. Pokud neznate heslo, kontaktujte vaseho spravce sité (systémového administratora).

4.5.4 Konfigurace pripojeného snimace

Oznacte pozadovany snimac (simulaci) v seznamu a kliknéte na tlac¢itko , Config” — ,Konfigurovat”. Konfigura¢ni program
SensoConfig je spustén a Ulohy (jobs), které jsou aktualné uloZeny ve snimadi, se zobrazi ve vybérovém seznamu.
Po spusténi modulu mUZete byt vyzvani k uvedeni hesla.

Pro definovani hesla viz Administrace (sprava) uzivatelt / Hesla (str. 49)
Viz také kap. SensoConfig VISOR ® — Operacni a konfiguracni software — SensoConfig, vsechny funkce (str. 50)

4.5.5 Zobrazeni snimku a vysledku

Oznacte poZzadovany snimac v seznamu a kliknéte na tlacitko ,View" — ,Zobrazeni”.
Program SensoView se otevfe a snimky a vysledky méreni aktivnich inspekénich Uloh se zobrazi na displeji.

Poznamka:

Spusténi modulu nema vliv na ¢innost vybraného snimace.
Viz také kap. SensoView VISOR ® — Operacni a konfiguracni software- SensoView, viechny funkce.

4.5.6 Sitové nastaveni snimace

Sitové nastaveni vybraného snimace Ize zménit pomoci tlacitka ,Set” — , Nastaveni”.

Zde Ize nastavit: pfislusnou IP adresu, masku podsité, standardni branu (gateway), DHCP a nazev snimace.

IP adresa pocitace a maska podsité jsou zobrazeny dole na stavové listé modulu SensoFind. Strukturovani adres musi byt
spravné, aby bylo mozné pfipojit snimac k PC. IP adresa snimace a dalsi parametry zde mohou byt v pfipadé potieby
odpovidajicim zplsobem zménény.

Pro zadani téchto sitovych parametr(l se obratte se na vaseho spravce sité.

Pokud je zvoleno (zaskrtnuto) policko ,DHCP = aktive”, musi byt uveden jednoznacny nazev senzoru, jelikoZ IP adresa
je pokazdé nové pfifazena pfi spusténi snimace a mdze se tedy zménit.
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Pro uvedené Cinnosti budete potfebovat administratorska opravnéni (viz Administrace (sprava) uzivateld).

20X

IPAddress Iwz.ma.ﬁﬂ 199 ]

Mask |24 3] |2s5.255.255.000 |

Gateway | 192.168.60 .1 |
DHCP

Name lisor Y10 - your name |

[ Set | | Cancel

Obr. 44: SensoFind, nastaveni IP adresy

Viz kapitoly: Nastaveni sité / Ethernetové pfipojeni, Nastaveni sité, Stru¢né pokyny a Sitové pfipojeni.

4.5.7 Aktualizace firmwaru

Firmware vybraného snimace muiZzete aktualizovat prostfednictvim polozek menu ,File” — ,Firmware update” — , Soubor”
-, Aktualizace firmwaru”.

Prislusny soubor s aktualizovanym firmwarem musi byt nejprve ziskan stazenim z webovych stranek Sensopart nebo ziskan
ze softwarové podpory SensoPart.

V dialogovém poli se soubory, které se otevie, vyberte pfislusny soubor firmware a postupujte dale dle instrukci.
Neodpojujte sitové napajeni snimace béhem tohoto procesu, pokud jste tomu nebyli vyzvani na displeji.

o
£ U sty gt
[~
Sorwon st et
a e e () SENSOPART
Ferm pean | et || e

Obr. 45: SensoFind, Aktualizace firmwaru
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4.5.8 Administrace (sprava) uzivatel( / Hesla

(I SENSOPART

PFi konfiguraci snimacd VISOR ® jsou rozliSovany tfi skupiny uzivatell, které maji rozdilné pfistupové opravnéni:

Adrministrator

Password

Retype password

Worker

Password

Retype password

20X

] | Cancel

Obr. 46: SensoFind, Zadani hesla

Uzivatel

SensoFind

SensoConfig

SensoView

Administrator

Vsechny funkce

Vsechny funkce

Vsechny funkce

- konfigurace
- nastavovani
- aktualizace

Operator VSechny funkce vyjma Z4adné VSechny funkce
- konfigurace
- nastavovani
- aktualizace
Uzivatel VSechny funkce vyjma Z4adné Pouze zobrazeni snimkd,

vysledky inspekce a statistiky

Po instalaci softwaru nasleduje vzdy po spusténi aplikace automatické pfihlaseni bez pozadovani hesla. Neni zapotfebi

pfifazovat zadna hesla.

Definovani (zadani) hesla:

Vyberte polozku ,User administration” -, UZivatelské opravnéni” v menu ,File” — ,Soubor” nebo kliknéte na nabidku
.Toolbar” — , Panel nastrojl” (tlacitko se symbolem klice) pro pfifazeni hesel ke kategorii administrator a uzivatel.
Jakmile bylo heslo zadano, odhlaseni se provadi automaticky, tzn., pak je vzdy nutné zadani nového hesla. Pfifazeni
.préazdného” hesla umozruje vstup pouze jednoduchym potvrzenim pomoci , OK".

(T

Obr. 47: Tlacitko pro nastaveni Urovné zabezpeceni (hesla)
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Pfihlaseni

Jakmile byla pfifazena hesla a uskutecnilo se automatické odhlaseni, je vyzadovano pfihlaseni (login), napf. pro konfiguraci
snimace. Kliknéte na panel nastrojl pro pfihlaseni a/nebo (po zadani hesla) pro deaktivaci pozadavku zadani hesla pfi pfistim
startu aplikace pro vybranou skupinu uZzivateld.

Oznacenim policka , deactivate password request” — , vypnuti pozadavku na zadani hesla” natrvalo deaktivujete pozadavek
zadani hesla. Heslo pak pfi dalSim startu aplikace nebude pozadovano.

=3

Obr. 48: Prinlasovaci tlacitko

4.6 VISOR® - Operacni a konfiguracni software — SensoConfig,
vsechny funkce

Pomoci tohoto programu mdzete nakonfigurovat kamerovy snimac VISOR © pro jednu nebo vice inspekénich dloh v Sesti
logickych pracovnich krocich.

Zakladni nastaveni snimku:

Jas snimku: Nastavte zavérku (shutter) nebo zesileni (amplification), viz Job/Image acquisition (Uloha/pofizeni snimku)
Zaostfeni snimku: zaostfovaci Sroub na zadni strané snimace VISOR ©

Ulohy (inspekce) (str. 51)

Vyrovnani odchylky (str. 59)

Detektory (str. 66)

Vystup vysledkd inspekce (str. 139)

Vysledky (str. 176)

Spusténi snimace (str. 177)

Ostatni programové funkce:

Nastaveni spousté — Trigger (str. 178)

Prepinani mezi rezimem online a offline (str. 179)

Simulace inspekce vyuzitim série snimk0 (Filmstrip), Vytvareni sérii snimkd (str. 179)

Nahravani snimkd (Image recording) pro potfebu analyzy nebo simulace. Pfi vyuZiti modulu SensoConfig mlze byt
vyzadovano zadani hesla (uzivatelska skupina administrator). Viz Administrace (sprava) uzivatelt / Hesla (str. 49)

e Zaznamnik snimkd (str. 188)

Pro ziskani prlbézné aktualizovaného snimku i bez pouziti externi spousté provedte nasledujici nastaveni
(v pfipadé nutnosti i doc¢asné):

e Nastavte ,Free run” — ,Samospoust” v zélozce , Job / Image acquisition” — , Uloha / pofizeni snimku”
e Nastavte ,,Continuous” — ,Souvisle” v poli , Trigger / Image update” — , Spoust / Aktualizace snimku
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4.6.1 Ulohy (Inspekce)

Uloha obsahuje viechna nastaveni a parametry potfebné k provedeni urcité inspekce.
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Obr. 49: SensoConfig — Ulohy

4.6.1.1 Vytvoreni, zména a sprava uloh

(I SENSOPART

Vybrana Uloha (oznacena v seznamu) mUZze byt upravena zadanim parametrd v obou zéalozkach konfigura¢niho okna.
Pokud neni v seznamu neni uvedena zadna uloha, musite nejprve néjalou vytvofit.

Vytvofeni nové ulohy:

1. Kliknéte na tlacitko ,New" — ,Nova" pod vybérovym senamem Uloh. Nova Uloha se objevi v seznamu.

2. Parametry nové Ulohy mdzete upravit dvojim kliknutim na pfislusny fadek v seznamu (Name, Description, Autor

— Jméno, Popis, Autor):

Funkce

Popis

New (Nova)

VytvoFi novou Ulohu

Load (Nacist)

Nacte Ulohu z PC

Save (UloZit)

UloZi vybranou ulohu v PC

Delete (Smazat)

Smaze vybranou uUlohu ze seznamu

Delete all (Smazat vse)

Smaze vsechny Ulohy ze seznamu
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Obr. 50: SensoConfig — seznam Uloh

(I SENSOPART

Pokud je pamét snimace plna a neni mozné do ni nahrat dalsi Glohy, pak udaj, informujici o velikosti zbyvajici paméti

ve stavovém radku, z¢ervena.

4.6.1.2 Nacitani a ukladani uloh a sad uloh (job sets)

Ulohy mohou byt na¢teny a ulozeny jednotlivé nebo jako celd sada Gloh. Pokud je ve snimaci uloZzeno nékolik Uloh,
pak tvofi sadu Uloh, kterou miZzete ulozit jako XML soubor ve vasem PC nebo na externim datovém Ulozisti, podobné

jako jednotlivou Ulohu.

Nasledné téma: Parametry pro pofizeni snimku (str. 53)

Ukladani ulohy / sady uloh:

1. Zvolte Save job as ... (UloZit Ulohu jako....) z nabidky File (soubor).
2. Zvolte Save job set as ... (Ulozit sadu Uloh jako ...) z nabidky File.

Nacitani ulohy / sady uloh:

1. Zvolte Load job ... (Nadist Ulohu ...) z nabidky File.

2. Zvolte Load job set ... (nacist sadu Uloh ...) z nabidky File.

3. Kliknéte na tlacitko ,, Start Sensor” — , Spustit snimac” pro pfenos Uloh do snimace.
Nacteni nové ulohy/sady Uloh vymaze viechny ulohy plvodné uloZené ve snimaci!

| ¢ SensoConfig - Object
W Options  View Help
[l New job Clri+h
Load job set...
2l save job
H Save job as...
Save job set...
1‘;” Save current image. ..
P S
e 0T JUrE TImsSCrp.
g Get recorder images. ..
| M

Obr. 51: SensoConfig, nacitani / ukladani ulohy
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4.6.1.3 Parametry pro pofizeni snimku

Zakladni parametry pro pofizeni snimku jsou stanoveny na zalozce ,Image acquisition” — , Pofizeni snimku”.
Nasledné téma: Parametry pro prenos snimku (str. 54)

Zaostrete snimek pomoci zaostfovaciho Sroubu na zadni strané snimace VISOR® .

Parametry Funkce a moZna nastaveni

Rozliseni Standardni rozliseni je VGA (640 x 480), ale je mozné vybrat niZsi rozliseni (QVGA)
pro aplikace vyZaduijici rychlé zpracovani nebo z dlvodd kompatibility s dalSimi zafizenimi.

Mozna rozliSent:

V10: WVGA (736 x 480), VGA (640 x 480), QVGA (320 x 240), QQVGA (160 x 120)
V10C: WVGA (736 x 480), VGA (640 x 480), QVGA (320 x 240)

V20: XGA (1280 x 1024), VGA (640 x 480), QVGA (320 x 240)

V20C: XGA (1280 x 1024), VGA (640 x 480)

PFi zméné rozliseni budou vsechny dfive definované detektory smazany!

PFiblizeni (jen u V20) Prostfednictvim funkce Zoom (Priblizeni) Ize vybrat riizné oblasti zobrazeni /snimku.

Dynamika Optimalizace parametrd snimani obrazu: ,Linear” — , Linedrni” znamena linearni priibéh
odezvy (takovou vlastnost maji snimace VISOR ® bez dynamického snimani obrazu.),
LHigh” — ,Vysoké"” znamena lepsi odstupriovani v jasnych oblastech snimku (zabrariuje

pfepsani snimku).

Rezim spousté Vlyberte rezim spousté (s pouzitim spousté — , Triggered” nebo bez — ,,Free run”

— samospoust).

V pfipadé volby rezimu se spousti mize byt spoust zprostfedkovéana bud hardwarové
(Pin 03 WH) nebo prostfednictvim jednoho z datovych rozhrani.

V rezimu ,Fee run” —,Samospoust” snimac VISOR ® provadi nepfetrzité snimani

a vyhodnoceni snimkd.

Rychlost zavérky Parametry urCené pro ovladani jasu snimku.

Jas snimku by mél byt nastaven pfednostné prostfednictvim posuvniku , Shutter speed” —
.Rychlost zavérky"”. Pouze v pfipadé, kdy neni mozné dosahnout timto zplsobem
pozadovaného jasu snimku, uZijte posuvnik ,Gain” — ,Zisk" (nastavena hodnota Gain = 1).
PFi snimani rychle se pohybujicich objektl miZze vysoka rychlost zavérky zplsobit rozmazani
snimku. Expozici Ize nastavit automaticky pomoci tlacitka ,Auto-Shutter” — ,, Automaticka
zavérka”. Nejvyssi mozna rychlost zavérky je 100 ms. Maximalni délka pulzu vnitiniho
osvétleni je 8 ms. Casy zavérky deldi nez 8 ms jsou G¢inné pouze v piipadé uziti vnitfniho

i vnéjsiho osvétleni.

Zisk (zesileni) Jas snimku nastavte pfednostné pomoci rychlosti zavérky, pouze v pfipadé nezbytnosti pou-
Zijte jako druhou moznost nastaveni pomoci zisku. Nastavena hodnota zisku (Gain) = 1.

Kvadranty (osvétleni) Kliknutim na LED (v poli Quadrants — kvadranty) mUZete zapnout/vypnout jednotlivé
kvadranty osvétleni.
Tato funkce mlze vyloucit odrazy u inspekénich Uloh s malymi pracovnimi vzdalenostmi.

Vnitfni osvétleni Zapina/vypina vnitini osvétlent.
Vnéjsi osvétleni Spina (vypnuto, zapnuto, trvale) vnéjsi osvétleni. Vnéjsi osvétleni je spindno prostfednictvim
Pin 09 RD.

K ziskani pribézné aktualizovaného readlného obrazu i bez pouZiti externi spousté provedte nasledujici nastaveni (v pfipadé
nutnosti i doc¢asné):

Nastavte ,free run” — , samospoust” v zalozce ,Job/Image acquisition” — , Uloha/pofizeni snimku”
Set ,,continous” — under , Trigger/collect image”
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4.6.1.4 Uloha, zalozka ,,White balance” - ,Vyvazeni bilé”

Vyvazeni bilé (barvy) je nezbytné pro kompenzovani barev snimku.

Image acquisition White balance Image transmission Archiving Fre-processing Cycle tirme

o Active

Red

= (1000

Green

Teach

L

(myy— 00,00 % Reset

Blue

= (100,00 |

Obr. 52: Vyvazeni

Parametr Funkce

Cervena Vaha cerveného kanalu (0-100)

Zelena Vaha zeleného kanalu (0-100)

Modra Vaha modrého kanalu (0-100)

Teach Provedeni vyvazeni bilé, pro vyvazeni bilé barvy musi existovat bild oblast pod kamerovym snimacem.
Reset Obnoveni ptvodni hodnoty

4.6.1.5 Parametry pro prenos snimku

Pfenos snimku a/nebo zaznamnik snimk( mUze byt aktivovan na zaloZce ,Image transmission” — ,, Pfenos snimku”.

Nasledné téma: Parametry pro archivaci snimkd (str. 56)

Zaostrete snimek pomoci zaostfovaciho Sroubu na zadni strané snimace VISOR ®.

Symbol obsahuijici vykFi¢nik, zobrazeny na pribézné aktualizovaném snimku znamen4, Ze zpracovani snimku probiha
v PC pomaleji, nez ve snimaci VISOR © . Ne vSechny snimky jsou pak pfeneseny a zobrazeny v PC. Toto mUze zpUsobit
ztratu snimk{ pfi archivaci. Pokud se tento symbol objevuje casto, méli byste pro zvyseni vykonu PC zavfit ostatni spusténé

programy.
Parametr Funkce
SensoView Pfenos snimkd do modulu SensoView Ize zapnout a vypnout (vypnuti zvySuje rychlost snimace VISOR ©).

Zaznamnik snimkd

Ukladani max. 10 snimk( ve vyrovnavaci kruhové vnitini paméti (internal ring buffer) snimace.
Moznosti nastaveni prostfednictvim rozbalovaci nabidky: vypnuto (Off), Spatné snimky (Bad images),
viechny snimky (All images)

Ram disk

Nastaveni: vypnuto (Off), vdechny (Any), akceptované (Pass), zamitnuté (Fail).
Snimek je uloZen ve sloZce /tmp/results/ pod nazvem ,,image.bmp”.
Parametry pro Uroven FTP-client: uZivatel ,user”, heslo , user”

Priklad z Windows Console:

Microsoft Windows XP [Version 5.1.2600]

(C) Copyright 1985-2001 Microsoft Corp.

C:\>ftp 192.168.100.100

Verbindung mit 192.168.100.100 wurde hergestellt
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(I SENSOPART

Parametr

Funkce

Ram disk

ftp>

Vitejte v FTP-serveru VISOR!
User (192.168.100.100: (none - zadny): uzivatel
331 Prosim, zadejte heslo

Heslo: uzivatel

230 PFihlaSeni bylo Uspésné

ftp> cd /tmp/vysledky

Adresar byl UspéSné zménén.

ftp> get image.bmp

200 Prikaz PORT Uspésny. Zvazte uziti PASV
150 Otevieni binarniho rezimu datového spojeni pro image.bmp (354358 bytes).
226 Odeslani souboru OK.
FTP: Bytes received in 0,23 Seconds 1514,35 KB/s

FTP: 64d Bytes pfijato za 0,23 s rychlosti 1514,35 KB/s

Snimek je nyni ulozen na disku C provadéjiciho PC.
V pfipadé aktivace mohou byt vysledky také ziskany stejnym zplsobem ze souboru ,results.csv” —
LVysledky.csv”.

RUzné druhy archivace snimkd

Pristup Popis Max. pocet snimk | Filtr snimku Vykresy
Zaznamnik snimkd Snimky, uloZené v provoznim rezimu | 10 Pfeddefinovano ne
ve snimaci VISOR ©® (RAM) | (run mode) ve snimaci VISOR®, v nabidce nastaveni
mohou byt pfevedeny prostfednic- Filter”
tvim SensoConfig nebo SensoView
do PC.
Archivace snimkd Snimky, pfevedené do modulu Sen- | Neomezeno Pfeddefinovano Volitelné
v modulu SensoView/ soView, mohou byt uloZeny (limitovano velikosti | v nabidce nastaveni | ano/ne
uloZeni snimkd v modulu | na pevny disk (hard disc) PC. hard disku v PC) LFilter”
SensoConfig
Ukladani série snimkd Aktualni snimky ze série snimk 50 Bez filtrace ne
v modulu SensoConfig mohou byt uloZeny jako série snimk
filmstrip (*.flm) nebo v grafickém
formatu bitmap (*.bmp) na hard
disk PC.
Posledni snimek ve Posledni snimek je uloZzen v RAM 1 Bez filtrace ne
VISOR® (RAM Disk) disku snimace VISOR ® a m(ze byt
odebran prostfednictvim FTP
z adresare /tamp/results.
Archivace snimk Archivace snimk0 pomoci FTP. Neomezeno Volitelné s filtraci /| ne
prostfednictvim (Limitovano velikosti | bez filtrace
FTP nebo SMB hard disku v PC)
PoZadavek na ziskani Posledni snimek ze snimace VISOR® | Neomezeno Pfeddefinovan Ne
snimku pomoci pfikazu , Get Image” (Limitovano velikosti | v nabidce nastaveni
(,Get image request”) v programu PLC nebo PC. hard disku v PC) LFilter”
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Imagn acouisition | Image transmission | Archiving | Pre-processing | Cyche tima |

(I SENSOPART

Archive type Lisar name Filename Sorage mode
| Off = Cyclic :
P acdress Paszword Result files ) Max . prbear of Filss
6.0.0.0 Any - w =
Shared drechory Dxrschory name (pass) Image Files - :
Any -
Domsh name Drsctorynams e} Image contents
Unfikered 3
1) Flash: 0,348 /40.3M8 | XOVOL0 ot @ @ @ @ 9@ @
Obr. 53: Zalozka ,Job / Image transmission” — , Uloha / Pfenos snimku”

4.6.1.6 Parametry pro archivaci snimku

V zaloZce , Archiving’

Nasledné téma: Filtry

— ,Archivace” Ize nalézt zakladni parametry pro nastaveni archivace snimka.

pro vyhlazovani a Upravu snimk (str. 57)

Parametr

Funkce

Typ archivace

Off: archivace vypnuta

FTP: archivace pomoci FTP serveru

SMB: archivace na disk pomoci SMB sluzby (Server Message Block)

Upozornéni: pokud je archivacni server v jiné podsiti, je nutné nejprve nastavit branu (gateway)
v SensoFind.

IP adresa

IP adresa cilového serveru

Sdileny nazev

Sdileny nazev, specifikovany v dialogu ,, Advanced Sharing” — , Pokrocilé nastaveni sdileni” v PC

Nazev domény

Volitelné!, Pracovni skupina / Nazev domény cilového serveru/klienta

UZivatelské jméno

Nazev uZivatele pro FTP/SMB spojeni.

Heslo

Heslo pro FTP/SMB spojeni.

Nazev adresare
(akceptovany)

Adresar pro archivaci akceptovanych snimkd (pro C:\TESTPASS zadejte pouze TESTPASS)

Nazev adresare
(zamitnuty)

Adresar pro archivaci zamitnutych snimkd (pro C:\TESTFAIL zadejte pouze TESTFAIL)

Nazev souboru

Nazev souboru pro snimky a soubory protokolu, tento nazev je automaticky doplnén ¢islem snimku
(napf. TESTFILE).

Snimky

Aktivuje (zapne) archivaci snimkd

Vysledky

PFi aktivnim protokolovani bude automaticky generovan soubor .csv pfi kazdé inspekci (kazdém
snimku) po zapUsobeni spousté (trigger). Obsah tohoto souboru je specifikovan nastavenim

v, Output/Telegram” — , Vystup/Sériovy datovy vystup — Telegram”.

Soubory budou mit vzrUstajici ¢isla.

UloZeni souboru

Moznost vybéru, zda snimky maji byt ukladany se zvolenym softwarovym filtrem nebo neupravené
(,raw") pfimo ze snimace.

ZpUsob ukladani

Limit (omezeno): po dosaZeni maximalniho poctu snimk je je pfenos zastaven.
Unlimited (neomezeno): snimky jsou ukladany, dokud cilové médium neni zaplnéné.
Cyclic (cyklicky): po dosazeni maximalniho poctu snimkd jsou nejstarsi snimky nahrazeny novymi.

Maximalni pocet

soubort

Maximalni pocet sad souborl (snimek + protokol), které mohou byt uloZeny v v cilovém adresafi.
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Imags acouistion | Image transmissicn Archiving | Pre-processing | Cicle time. |
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Obr. 54: Zalozka ,Job/Archiving” -, Uloha/Archivace”

4.6.1.7 Filtry pro Upravu snimkd

Pomoci nabidek v zalozce ,, Pre-processing” — ,, Pfedbézné zpracovani” Ize snimky pofizené snimacem filtrovat jesté pfed
provedenou analyzou. M{ze byt uZito az 5 filtrl, pomoci kterych je zpracovan snimek ve zvolené posloupnosti.

VSechny detektory (vyrovnani odchylky a standardni detektory) budou pracovat s pfedbézné zpracovanym snimkem

(ne tedy s originalnim snimkem).

Zejména pfi provadéni morfologickych operaci* (dilatace a eroze) mize vést k vyraznému zlep3eni uziti jejich kombinace,
napf. zpracovanim snimku postupné pomoci filtru Eroze a Dilatace nebo v opacném poradi.

Nasledné téma: Parametry pro ¢asovani uloh (str. 63)

Pfiklad: ¢erné body v pfedni ¢asti svétlého pozadi mohou byt odstranény, pokud probiha posloupnost zpracovani snimkd
pomoci pfislusnych filtr( Dilatace (Dilation) a Eroze (Erosion).

Pro Upravu snimk jsou k dispozici nasledujici filtry:

Typ filtru Uc¢inek

Gauss Metoda vyhlazovani snimkd, kterd redukuje poruchy obrazu a rusivé vlivy, vyhlazuje hrany.

(Gaussovo vyhlazeni)

Erosion Eroze slouzi k odfiltrovani osamocenych skupinek svétlych pixell a rozsifeni a sceleni tmavych

(Eroze) oblasti, typicky k odfiltrovani Sumu ve snimku. Kazda Seda hodnota je nahrazena minimalni
Sedou hodnotou z masky filtru (napf. 3x3).

Dilation Dilatace je opacny filtr nez eroze. Rozsifuje svétlé oblasti a eliminuje osamocené tmavé pixely

(Dilatace) ve svétlych oblastech. Kazda 3eda hodnota je nahrazena maximalni Sedou hodnotou z masky
filtru (napf. 3x3).

Median Redukce Sumu a poruch obrazu.

(Medianovy filtr)

Mean Redukce poruch obrazu.

Ucinek aktivniho filtru se okam?zité projevi na snimku. Cim vét3i vyberete jadro filtru, tim siln&j3i je Gcinek filtru.
Filtry jsou pouzity v pofadi svrchu dol{.
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Nataveni filtrd:

(I SENSOPART

1. Vyberte filtry v pozadovaném potadi pomoci rozbalovacich nabidek ve sloupci Filter.
2. Vyberte velikost jadra filtru z rozbalovaci nabidky ve sloupci Property. Nastavenim hodnoty , Off” filtr deaktivujete.

Image soquistn _Imaw -------- brargmission | Archong | Fre-processing | C‘r‘:hﬂ'l'-‘_.
Filar Proparty
1 |'5MIS$ :'?Ff :;
2 | Erosion = | oft -
3 | Dilstion 5| off =
4 | Median =1 off =
5 | Mean = | off =5
by Flash: 0.308740.3M8 | [ X:0Y:0 10 ot @ @ 9 90 9O 9

Obr. 55: Tab Job / Pre-processing

4.6.1.8 Parametry pro casovani uloh

V zélozce , Cycle time” — ,Doba cyklu” Ize definovat ¢asové podminky (¢asovani) Uloh snimace VISOR®.

Nasledné téma: V/yrovnani odchylky pozice objektu (str. 59)

Parametr

Funkce a moznosti

Max. doba cyklu

Parametr pro nastaveni maximalni a minimalni doby cyklu pro jednu Glohu. Béhem doby trvani cyklu
mohou byt vyhodnoceny nékteré snimky (v pfipadé ,,Number of images (max)” >1 — ,,Pocet snimk
(max)” >1). Po uplynuti nastavené maximalni doby zpracovani pro kazdy snimek je Uloha pferusena.
Vysledkem dlohy po uplynuti nastaveného casového limitu je vzdy ,not o.k” — ,,neni v pofadku”.
Maximalni doba zpracovani by tedy méla byt nastavena delsi, nez doba narokovana na provedeni
inspekce. Doba zpracovani je cas, ktery uplynul od pfichodu signalu spousté do nastaveni vysledkU
na digitalnich vystupech. Pokud by doba cyklu méla byt omezena (napf. pokud nelze prekrocit dobu
pracovniho cyklu stroje), mlze byt uZita tato funkce. Vysledky viech detektor(, které nejsou zpraco-
vany/ukonceny po uplynuti této doby zpracovani, jsou pak nastaveny jako ,failed” — ,nelspésné”.

| kdyZ detektor, aktualné zpracovavaijici inspekdi, jiz ukoncil toto zpracovani, zvaZte, Ze nastavena
doba trvani tlohy nemusi byt vzdy dodrzena pfesné na 100 %, mdze trvat napf. o nékolik ms déle,
az do preruseni Ulohy. Doporucujeme zjistit skute¢nou dobu cyklu a vybrat hodnotu tohoto parametru
ponékud mensi/kratsi.

pro jeden snimek

Max. doba Maximalni doba jednoho vyhodnoceni uvnitf cyklu v€etné doby snimani obrazu.

zpracovani

pro kazdy snimek

Min. doba Minimalni doba jednoho vyhodnoceni uvnitf cyklu véetné doby snimani obrazu. V rozsahu trvani
zpracovani minimalni doby zpracovani jsou zablokovany signaly spousté, pfichazejici pfed uplynutim této doby.

Pocet snimk{
(max.)

Maximalni pocet zachycenych snimkd, které byly zpracovany po signalu spousté, pokud nebyla
splnéna kritéria pro zastaveni (stop criteria). Kritéria pro zastaveni jsou pod nazvem , Overall job
result” — , Celkovy vysledek Ulohy” pfistupna prostfednictvim , Output/Digital output” — ,Vystup/
Digitalni vystup”
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Parametr Funkce a moznosti

Vykon LED Tato hodnota se vypocitava automaticky. Standardni hodnota je 100 %. Viykon LED mize byt
snizen, pokud je Cas zavérky pomérné dlouhy a minimalni ¢as Ulohy pomérné kratky, protoZe doba
pro zotaveni LED by mohla byt v tomto pfipadé kratka. Pro ziskani 100% vykonu LED by mél byt
minimalni ¢as cyklu nastaven alespon 10x delSi, nez Cas zavérky.

LAuto” — ,Auto- | Pokud je zatrzeno policko ,Auto” — , Automatické nastaveni”, je automaticky nastavena minimalni
matické nastaveni | doba cyklu tak, Ze vykon LED je 100 %
min. doby cyklu”

ition White balance Image transmission | Archiving | Preprocessing = Cyde time ii ;

Max. cyde time
s ) |3000ms (5] o Active
Max. processing bme per image
ol = Active
Min.processing time per image i LED power
' = v Auto

Number of images (max.)

(I ) |1 5]

Obr. 56: Zalozka ,Job/Cycle time” — , Uloha/Doba cyklu”

4.6.2 Vyrovnani odchylky pozice objektu

Uziti funkce vyrovnani odchylky pozice objektu muize byt nezbytné pro objekty, které mohou mit na snimku rdznou pozici.
K tomuto Ucelu jsou k dispozici tfi odliSné metody detekce (vyrovnavaci detektory).

Nasledné téma: Vybér a nastaveni detektoru vyrovnani odchylky pozice objektu (str. 60)

Rezim funkce detektoru vyrovnani odchylky pozice objektu

Detektor vyrovnani odchylky pozice objektu je sledovaci soufadnicovy systém, ktery je pevné svazan s jednou zvolenou
charakteristikou. V3echny nasledné definované detektory jsou sladény s timto soufadnicovym systémem. Pro kazdou Ulohu
mUZe byt definovan maximalné jeden detektor vyrovnani odchylky.

Pro informaci o vyznamu a nastaveni rliznych ramecka viz kap. 4.6.14.7

Oblasti hledani charakteristik (Search and parameter zones)

Protoze funkce vyrovnani odchylky pozice objektu vyZaduije jeden vypoctovy krok navic, méla by byt pouZivana pouze
v pfipadé nezbytného uZiti v dané aplikaci.

01-01/14 60



VISOR® — uzivatelsky manual C’ SeNSOPART

Priklad aplikace:

Urceni pozice celého dilce pomoci uZiti dvou detektord rozpoznani hran. Nejprve je detekovan levy horni roh, pak je mozné
v zavislosti na umisténi dilce pouzit detektory kontrasu.
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Obr. 57: Vyrovnani odchylky

4.6.2.1 Vybér a nastaveni funkce vyrovnani odchylky pozice objektu
Vybér metody:

1. Kliknéte na tlacitko ,Alignment”.
2. Vyberte metodu vyrovnani “Method":

Nasledné téma: Detektor pozice Rozpoznani vzoru (Pattern matching) (str. 62)

Pro urceni pozice jsou k dispozici tyto tfi detektory:

Metoda detekce | Popis, vybér informace

Zadné Ur&eni pozice vypnuto.
(None)
Rozpoznani vzoru | Rozpoznani jakéhokoliv vzoru.

(Pattern matching) | Rozpoznavani vzoru mize byt uzito pfednostné, pokud:

K dispozici jsou pouze okrajové (nevyrazné) hrany, rovnobézné s osou, nebo hrany velmi kontrastni,
ale ve snimku se nachazeji zony s sedym vzorem.

Rozpoznavani vzoru nelze uZzit v pfipadé, Zze dochazi k Uhlové odchylce/natoceni detekovaného dilce.
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Metoda detekce | Popis, vybér informace

Rozpoznani hran | Rozpoznani horizontalnich a/nebo vertikalnich hran.

(Edge detection) Rozpoznavani hrany by mélo byt pouzito, pokud:

ek posunuti (odchylce) polohy dochazi jen ve sméru X a/nebo Y
e se vyskytuji silné kontrastni hrany, rovnobézné s osou

pozice objektu.

Rozpoznavani hran je (pfi splnéni vyse uvedenych kritérii) velmi rychla metoda vyrovnani odchylky

Rozpoznavani hran nelze uZzit v pfipadé, kdy dochazi k Uhlové odchylce/natoceni snimaného dilce.

Rozpoznani obryst | Rozpoznani obrys( a hran pod jakymkoliv Ghlem.
(Contour detection) | Rozpoznavani obrysi musi byt pouzito vzdy, pokud:
e se mUze vyskytnout Uhlové natoceni (odchylka) vici ,naucené” pozici

kontrastem.

Tato detekce muze byt uZita pfednostné v pripadé vyskytu hran jakéhokoliv tvaru, ale s dobrym

Nataveni detektoru
1. Pokud je to nutné, upravte pozici a velikost zony hledani zobrazené na displeji.
2. Upravte parametry vybraného detektoru na zaloZce ,Parameters”.

4.6.2.2 Detektor pozice Rozpoznani vzoru

Tento detektor je vhodny pro rozpoznani jakéhokoliv vzoru, dokonce i bez vyraznych hran nebo obrysa.

Barevny kanal (str. 89)
Detektor pozice Rozpoznani vzoru (Pattern matching) (str. 62)

4.6.2.2.1 Barevny kanal
Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uzitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé
e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném

modelu a barevném kanalu

Color charne! | Grey

Coior worie
HGE
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" Gray e
Cymn

et
Fem Hagenta
L

Obr. 58: Barevny kanal
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Parametr Funkce

Barevny model Odkaz (link) na: ,RGB”; ,HSV"; ,LAB” (barevné modely)

Barevny kanal Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uZzity ve vysledném Sedém snimku, vytvofeném
detektorem.

4.6.2.2.2 Detektor pozice Rozpoznani vzoru
Nasledné téma: Detektor pozice Rozpoznani hran (Edge detektor) (str. 62)

Nastaveni na zélozce , Parameters”:

Parametr Funkce
Prah rozpoznani Uroven pozadované shody mezi vzorovym a porovnavanym snimkem.
(Threshold)

Pfesnost — rychlost | Pocet Urovni hledani (hrubost hledani)

(Accurate — fast) 0 = automaticky vybér

Vy3$3i hodnota: rychlejsi = riskantnéjsi (pfehlizi nékteré moznosti)
Nizsi hodnota: pomalejsi = jist&jsi (zkousi vSechny mozZnosti)

Vzor (Pattern) Nauceny vzorek = Cerveny ramecek
Upravit ROI Zde mUZete zamaskovat nékteré ¢asti vzoru. Casti, které nejsou relevantni pro toto hledani
(Edit ROI) mUZete vygumovat. Maska mUze byt také obracené, zvyraznite dllezité asti.
.:...._..., W-H s 2w ZHE e
ot Coabg | e s V- g el B dems o P (BB LIM DA e L " I N N

Obr. 59: Detektor pozice Rozpoznani vzoru (Pattern matching deterctor)

4.6.2.3 Pozice Rozpoznani hran (Edge detector)

Tento detektor rozpoznava objekty na zakladé hran (ve sméru os X a Y). Je idealni pro detekci vertikalnich a horizontalnich
hran a jejich prasecikd.

Pro detekci hran v jakémkoliv Uhlu doporucujeme pouZit detektor Hledani obrysd (Contour detector).

Barevny kanal — (str. 94)
Detektor pozice Rozpoznani hran (Edge detector) (str. 62)
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4.6.2.3.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uzitych detektorem pro Sedy snimek.

Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé

e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu

Obr. 60 Barevny kanal

(I SENSOPART

Parametr

Funkce

Barevny model

Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)

Barevny kanal

Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uZity ve vysledném Sedém snimku, vytvofeném
detektorem.

4.6.2.3.2 Detektor pozice Rozpoznani hran (Edge detector)

Nasledné téma: Detektory (str. 66)

Nastaveni na zalozce ,Parameters” — ,Parametry”:

Parametr

Funkce a moznosti nastaveni

Detekce

Zde je urceno, zda pouZit dva detektory — horizontalni a vertikalni, nebo jen jeden, tj. bud ,jenom
horizontalni” nebo , jenom vertikalni”, tzn. objekt je poZadovan pouze v jednom sméru.

Spinaci prah X/Y

Prahova hodnota kontrastu v hodnotach Sedé (n z 255), nad kterou by hrana méla byt rozpoznana
jako hrana

X/Y prechod

Vybér mezi pfechodem ze svétlé do tmavé nebo z tmavé do svétlé.

Sigma X/Y

Filtr pro vyhlazeni hrubych hran nebo potlaceni jemnych ¢ar, jako jsou napf. Skrabance.
Rozmazané okraje mohou byt detekovany vyssim vysledkem pomoci vy3si hodnoty sigma.
Skrabance atd. mohou byt maskovany pomoci vy3si hodnoty sigma.

Hledat smér X/Y

Nastaveni vyhledani sméru ,zleva doprava” / ,zprava doleva” nebo ,zespoda nahoru” / ,shora
dold”.

Pocet hledanych
paprska X/Y

Pocet paralelné hledanych paprskd, na které se déli Sitka hledané zony. Detekce se provadi v kazdeé
vyhledavaci zoné a prvni hrana je rozhodujici. Cim vétsi je pocet hledanych paprski, tim rychleji
bude nalazena prvni hrana (jemnejsi detekce — delSi doba realizace).
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Optimalizace

Rychlost vykonani:

oblast hledani (Zluty ramecek) vyberte tak velkou, jak je potieba
omezte pocet fezl

omezte hodnotu sigma

omezte rozliseni QQVGA, QVGA nebo VGA namisto WVGA (Pozor! Globalni nastaveni, ovliviiuje viechny detektory!)

Robustni detekce:
Pokud jsou hrany rozmazané, zvySte hodnotu sigma.
Pokud jsou detekovany nezadouci hrany (napf. skrabance): zvyste prah rozpoznani hrany a/nebo hodnotu sigma.

Pokud hrana neni rovnobézna se smérem hledani: zvyste pocet fezd.

U¢inek metody ,,Soubé&znych fezt hledani hran”

Metoda vicenasobnych soubéznych fezl hledani hran udava, do jakého poctu prohlizenych usekl je rovhomérné
rozdélena sitka prohledavané oblasti.

Rozpoznavani hran je provadéno v kazdém dil¢im prohlizeném Useku zvlast. Prvni hrana, ktera je detekovana vsemi
prohlizecimi paprsky, je celkovym vysledkem vsech prohlizecich paprstd. Zvyseni poctu fezl zvysuje pravdépodobnost
drivéjsiho nalezeni prvni hrany v oblasti hledani.

Zvyseni poctu prohlizecich paprskl mize zapficinit, Ze kolisa intenzita nalezené hrany. Napf. tehdy, kdy hrana pokryva
pouze polovi¢ni Sifku oblasti hledani. PFicinou je to, Ze jako prvni je detekovana hrana (ktera neni nejsilnéjsi) s vyssi,
nez prahovou rozpoznavaci hodnotou kontrastu.

Dalsi informace k funkci detektoru rozpoznavani hran — viz kap.: Dalsi vysvétleni k funkci Detektoru Rozpoznavani hran
(vyrovnani odchylky) (str. 244)
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Obr. 61: Vyrovnani odchylky, Detekce hran
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4.6.2.4 Pozice Rozpoznani obrys(

Tento detektor je idedlni pro rozpoznani hran pod jakymkoliv Ghlem.

4.6.2.4.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uzitych detektorem pro Sedy snimek.

Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

Monochromaticky cip: Zobrazeni je vzdy ¢erné/bilé
Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné
Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném

modelu a barevném kanalu

olor chermel | Gy
Coicw mucie]
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& Gy e
B Cyan
fimer Wagmnts
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Obr. 62: Barevny kanal

Parametr

Funkce

Barevny model

Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB” (barevné modely)

Barevny kanal

Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uZity ve vysledném Sedém snimku, vytvofeném
detektorem.

4.6.2.4.2 Detektor pozice Rozpoznani obrysu

Tento detektor je idealni pro rozpoznani hran pod jakymkoliv Ghlem.

Nasledné téma: Detektory (str. 66)

Nastaveni v zaloZce ,Parameters” — ,,Parametry”:

Parametr Funkce a moZnosti nastaveni
Spinaci prah X/Y | Zéna pro pozadoavnou shodu nalazeného obrysu s nau¢enym obrysem.
Uhlova zéna Uhlové pasmo, v némz se hledani provadi.

Prirdstek (Uhel)

PrirGistek ve ° hledani pfes vybrané Uhlové pasmo (je-li Uhlova zéna a pfirlstek nastaven na hodnotu
0, detektor vyhleda pouze pro neotacivé objekty).

Pfesnost — rychlost
(Accurate — fast)

Kandidati s vysledkem mensim, nez je uvedeno, budou béhem hledani zamitnuti.

Minimalni kontrast
u vzoru

Minimalni kontrast potfebny pro uznani hrany u nauceného vzoru.
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Parametr

Funkce a moznosti nastaveni

u snimku

Minimalni kontrast

Minimalni kontrast potfebny pro uznani hrany u aktualniho snimku.

Upravit ROI
(Edit ROI)

Pomoci funkce ,Edit ROI" -, Upravit oblast zajmu (ROI-Region Of Interest)” mohou byt pomoci
masky zamaskovany ¢asti prohledavané oblasti. Casti, které nejsou pro danou detekci dilezité
(relevantni), mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou byt také obracené (inverzni),

tzn., Ze zajimavé regiony mohou byt zvyraznény.

B detwcter
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Obr. 63: Vyrovnani odchylky, Detektor Rozpoznani obrysu

4.6.3 Detektory

Kazda uloha obsahuje jeden nebo vice krokl inspekce (detektord), které zde miZzete definovat.

PFi prvnim kroku vybéru , Detector” — , Detektor” se otevie okno se seznamem vsech dostupnych detektord.

Nakresy na obrazovce (Zluté, Cervené ramy atd.) mUZete aktivovat a deaktivovat pro kazdy detektor nebo kategorii
v nabidce ,, View/Overlay Settings”. V nabidce , View/Overlay current detector only” deaktivujete vSechny nakresy
na obrazovce s vyjimkou aktualné upravovaného detektoru.

Nasledné téma: Vytvoreni a nastaveni detektoru (str. 67)

Pro informaci o vyznamu a nastaveni riznych barevnych rameckl viz kap. 4.6.14.7 Oblasti hledani charakteristik
(Search and parameter zones)
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Obr. 64: Seznam detektord pro vybér (zde: Objektovy snimac)

4.6.3.1 Vytvoreni a nastaveni detektoru
Typy detektor(:

Detektor rozpoznani vzoru (Pattern matching) (str. 69)
Detektor rozpoznani obrysu (Contour) (str. 76)

Detektor kontrastu (Contrast) (str. 82)

Detektor Urovné sedé (Grey level) (str. 85)

Detektor jasu (Brightness) (str. 89)

Detektor ¢arovych kédd (str. 91)

Detektor 2D kédd (str. 98)

Detektor optického rozpoznavani znakd (OCR) (str. 106)
Detektor solarnich ¢lankd (str. 117)

Detektor sbérnic, zélozka , Busbar” — , Sbérnice” (str. 127)

Vytvofeni nového detektoru:

(I SENSOPART

1. Kliknéte na tlacitko ,New" pod tabulkou detektorl a vyberte pozadovany typ nového detektoru.

Novy detektor se objevi v tabulce.

2. Upravte jméno detektoru dvojklikem na ,,Name”.

Upraveni detektoru:

1. Vyberte detektor z tabulky.
2. Na snimku vyberte pfislusnou zénu hledani.

3. Nastavte detektor vlozenim/upravenim parametrd na zalozkach nastaveni. Vybér zalozek zavisi na detektoru.
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Funkce pro spravu detektor(:

Funkce Popis
Novy (New) Prida novy detektor —> objevi se dialogové okno s vybérem typu detektoru.
Zkopirovat (Copy) Zkopiruje vsechny parametry z jednoho detektoru do jednoho nebo vice jinych detektord.

Zbny parametr nejsou zkopirovany.

Kopirovaci proces:

Vytvorte viechny poZzadované detektory pro danou Ulohu; detektory musi byt stejného typu
jako zdrojovy detektor.

Oznacte zdrojovy detektor v seznamu.

Kliknéte na tlacitko ,,Copy” — , Kopirovat”.

Obijevi se dialogové okno s vybérem typu detektoru, poté oznacte vsechny poZzadované detektory
pro danou Ulohu (pro vybér nékolika detektorl stisknéte klavesu , Ctrl").

Kliknéte na tlacitko ,,Copy” — , Kopirovat” pro potvrzeni.
Reset Resetuje parametry a zénu detektoru na vychozi hodnoty.
Smazat (Delete) Smaze vybrany detektor.

Smazat vie (Delete all) | SmazZe viechny detektory ze seznamu.

Pozor:

Ve spodni asti obrazovky se zobrazuje text ,Flash x.x/yyyy.y kB”. Prvni ¢ast ,x.x" znaci pamét potfebnou pro aktualni
konfiguraci, druha ¢ast ,,yyyy.y" znaci celkovou dostupnou pamét snimace v kB. Pokud velikost paméti potfebna

pro aktudlni konfiguraci pfesahne velikost celkové dostupné paméti, text zéervend. Cerveny text znamena, Ze ve snimaci
neni dostatek mista pro aktualni konfiguraci. V tomto pfipadé mdzete smazat nékteré Ulohy ze snimace pred pfenosem.

Nakresy na obrazovce (Zluté, ¢ervené ramy atd.) miZete aktivovat a deaktivovat pro kazdy detektor nebo kategorii

v nabidce , View/Overlay Settings”. V nabidce ,View/Overlay current detector only” deaktivujete vSechny nakresy
na obrazovce s vyjimkou aktualné upravovaného detektoru.

4.6.3.2 Vybér vhodného detektoru

Nasledné téma: Detektor rozpoznani vzoru (Pattern matching detektor) (str. 62)

V SensoConfig jsou dostupné tyto detektory: (zde Objektovy snimac)

Typ detektoru Popis

Rozpoznani vzoru Porovnava snimek se vzorem.

(Pattern matching)

Rozpoznani obrysu Vyuziva obrysl objektu (toleruje natoceni — v zavislosti na nastaveni az 360°).
(Contour detection)

Kontrast Rozhodnuti na zakladé kontrastu ve vybrané zoné.
(Contrast)

Jas Rozhodnuti na zakladé jasu ve vybrané zéné.

(Brightness)

Urover sedé Rozhodnuti na zakladé Urovné Sedé ve vybrané zoné.

(Grey level)

Detektor ¢arovych kédd Cteni ¢arovych 1D kodd (Code reader)

Detektor 2D kodd Cteni 2D kodi (Code reader)

Solarni ¢lanky Kontrola solarnich ¢lankd - pozice a kontrola (Solar sensor)
Sbérnice Kontrola sbérnic na solarnich ¢lancich (Solar sensor)

Cteni optickych znak( (OCR — Optical Character Reading)
Optické rozpoznavani znakl (Detektor kéda)
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4.6.3.3 Detektor rozpoznani vzoru

Tento detektor je vhodny pro rozpoznani jakéhokoliv vzoru, dokonce i bez vyraznych hran nebo obrysa.
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Obr. 65: Detektor rozpoznani vzoru

Nasledné téma: Detektor rozpoznani obryst (Contour detector) (str. 65)
Funkce: Viytvoreni a nastaveni detektoru (str. 67)

Aplikace rozpoznani vzoru (str. 71)

4.6.3.3.1 Nastaveni na zalozce ,, Basic” — ,Zakladni":

Parametr Funkce

Spinani prahu Oblast pro pozadovanou shodu mezi vzorovym a porovnavanym snimkem.
rozpoznani

min/max

Pfesnost — rychlost | Pocet Urovni hledani (hrubost hledani)

(Accurate — fast) 0 = automaticky vybér

Vy3$3i hodnota: rychlejsi = riskantnéjsi (pfehlizi nékteré moznosti)
Nizsi hodnota: pomalejsi = jistéjsi (zkousi vSechny moznosti)

Kontrola pozice Kontroluje, zda je nalezeny vzor ve spravné pozici. Pokud je kontrola pozice aktivovana, zobrazi
se modry ramecek (obdélnikovy nebo elipticky), udavajici oblast, ve které se vyhledava shoda.

Vzor (Pattern) Nauceny vzorek = ¢erveny ramecek

Maska Pomoci masky mohou byt zamaskovény ¢asti prohledavané oblasti. Casti, které nejsou pro danou

detekci ddlezité (relevantni), mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou byt také obracené

(inverzni), tzn., Ze zajimavé regiony mohou byt zvyraznény.

U nové vytvofenych detektor( jsou vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikadi.
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Optimalizace Rozpoznavani vzoru:
Rychlost vykonani Glohy (Execution speed):

¢ QOblast hledani pro urceni pozice (zluty rdmecek) vyberte pouze tak velkou, jak je zapotrebi
Upozornéni: oblast hledani oznacuje oblast, ve které je stfed hledaného vzoru!

e Snizte rozliseni na QVGA misto VGA
Upozornéni: komplexni parametr, ovliviiuje vSechny detektory!

¢ Nastavte posuvnik ,Accurate — fast” — ,Pfesné — rychle” na ,fast” (je preferovana rychlost pred presnosti)

Robustni detekce vzoru:

e Je oblast hledani pro urceni pozice (Zluty ramecek) dostatecné velka?

e Omezte Urovné hledani

e Ma vzor vyraznou Uroven Sedi? Pokud ne, nahrajte novy v pfipadé nezbytnosti.

e Pokud je shoda nalezena ve Spatné pozici, pouZijte vhodny vzor, nebo v pfipadé nezbytnosti nahrajte novy.

V pfipadé, Ze bezprostfedné po nahrani vzoru nalezena pozice (zeleny rdmecek) neni identicka s nahranou (nauc¢enou)
oblasti (Cerveny ramecek), posuvnik ,, Accurate — fast” by mél byt nastaven na ,Accurate” — , Pfesné”.

4.6.3.3.2 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uZitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé
Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném
barevném modelu a barevném kanalu

Color charred | Gy
Color el
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Obr. 66: Barevny kanal
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Parametr

Funkce

Barevny model

Odkaz (link) na: ,RGB”; ,HSV"; ,LAB” (barevné modely)

Barevny kanal

Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uzity ve vysledném Sedém snimku,
vytvofeném detektorem.

4.6.3.3.3 Aplikace rozpoznani vzoru

V tomto pfipadu je nahran (naucen) jako vzor kovovy kontakt (na levé strané) v ¢erném pouzdru.
S velkou pravdépodobnosti (mirou shody) je rozpoznano, Ze kovovy kontakt je namontovan (prah rozpoznani témér 100 %).
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Obr. 67: Rozpoznavani vzoru, pfiklad aplikace, kladny vysledek.
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Obr. 68: Rozpoznavani vzoru, pfiklad aplikace, negativni vysledek.

Pokud v tomtéz pfipadé se rozpoznavani vzoru provadi v jiné oblasti, kde hledany kovovy kontakt neni namontovan,
hodnota vyhodnoceni nedosahne prahové hodnoty a vysledek je negativni. Funkce rozpoznavani vzoru provadi detekci
pomoci vyhodnoceni hodnot Urovné sedé jednotlivych obrazovych bodU (pixeld) v odpovidajici oblasti snimku. V tomto
pfipadé zde neexistuje uvnitf leskla a tedy jasna oblast, misto toho hodnoty Sedé pixelt na odpovidajici (ocekavané) pozici
maji nizsi (tmavsi) Urovné. Dosazend hodnota vyhodnoceni je podstatné nizsi, nez v pfipadé, kdyby byl kontakt namontovan.

Jelikoz také velké Useky v oblasti hledani mohou ¢astecné odpovidat vyhledavacim kritériim (vnéjsi tmavy rdm pouzdra
z ¢erného platu), dosazena mira shody (score value) neni nulova, ale asi 70%.

Nastaveni v téchto dvou pfikladech je uvedeno jen pro ilustraci funkce detektoru rozpoznavani vzoru. V redném provozu
by tato nastaveni méla byt dale optimalizovana, napf. zmensenim oblasti hledani a /nebo charakteristické oblasti, pak
pfislusny vzor bude vyraznéjsi, atd.

Jako vzor se do paméti snimace nahraje ¢ast snimku, ohrani¢ena cervenym radmeckem. Velikost a pozice referencniho
vzoru je timto rameckem urcena. V rezimu béhu se snimac VISOR ® snazi najit shodu se vzorem v kazdé oblasti snimku.
V zavislosti na nastaveni parametru Prah rozpoznani (Threshold) je objekt rozpoznan jako dobry nebo nevyhovujici.
Funkce rozpoznavani vzoru nepracuje s natocenymi snimky; tolerance natoceni je limitovana Uhlem cca + 5°.

Vzory s vétsi Uhlovou odchylkou nejsou rozpoznany. Tato viastnost maze byt vyuZita napt. pro detekci spravné orientace
predmétd v plnicich aplikacich.

Priklad:

Do snimace byl nahran nasleduijici vzor:

T

Obr. 69: Vzor, referen¢ni obraz
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V nasledujicich tfech pfikladech je objekt rozpoznan se 100% shodou, je pfesné stejny, jako nauceny vzor. Lisi se pouze
posunutou pozici na snimku (jind X nebo Y soufadnice, neni natocen).

=

Obr. 70: Vzor, kladny vysledek, shoda

V dalsich nasledujicich tfech pfikladech ve druhé fadé je objekt také rozpoznan, ale se shodou mensi nez 100 %, nékteré
pixely se odliSuji od nau¢eného vzoru. Dobré nebo Spatné vyhodnoceni zavisi na nastaveni prahu rozpoznani (Grovni shody).

. T %

Rozpoznani vzoru toleruje natoceni + 5°. To znamena, Ze snimky ze spodni fady by byly také rozpoznany, pfestoze aktualni
stupen shody se vzorem je mensi, nez 100 %, i kdyz 100 % pixell je shodnych.

Vice natocené vzory nejsou rozpoznany, coz Ize vyuzit napf. pro detekci spravné orientace predmétd v plnicich aplikacich.

+ 4

4.6.3.3.4 Funkce Maska

Pomoci funkce ,,Maska"” Ize upravovat oblast hledani. Uvnitt oblasti hledani nebo specifickych oblasti mohou byt nékteré
Useky zvyraznény nebo vylouceny (vymazany).

Priklad aplikace:

V tomto prikladu jsou dllezité jen zelené oznacené ¢asti uvniti oblasti zajmu (ROI-Region Of Interest) detektoru jasu.
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Obr. 73: Maska

Parametr

Funkce

Kurzor (tvar)

Zména tvaru kurzoru

Velikost kurzoru

Zména velikosti kurzoru

Pfidat / odtranit pixely

Volba, zda kurzor pfida nebo odstrani pixely

Pridat vse

PFrida vSechny pixely

Odstranit vse

Odstrani vsechny pixely

Undo (Anulovat)

Zruseni posledni akce

Redo

Redo funkce — zpét na posledni akci (zopakovani posledni akce)

Display

Vybere reZim zobrazeni

Pomoci pruzného vybéru tvaru a velikosti kurzoru, jakoz i pomoci funkce pfidani nebo odstranéni pixell, mohou byt
snadnym a rychlym zplsobem vytvoreny slozité geometrické Useky, nebo Useky volného tvaru. Tyto jsou pak v oblasti

hledani zvyraznény (relevantni = zelené), nebo vymazany (= Cervené).
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Pro uziti funkce ,Mask” —,Maska"” je nezbytné provést nasledujici nastaveni pro rlizné typy detektord.

Typ detektoru Potfebné nastaveni pro uziti funkce ,,Maska”

Rozpoznani vzoru Obecné mozné pomoci funkce ,Edit pattern” — ,, Upravit (editovat) vzor”
Obrys Obecné mozné pomoci funkce , Edit contour” -, Upravit obrys”
Kontrast Tvar oblasti hledani ,Volny tvar”

Jas Tvar oblasti hledani ,Volny tvar”

Uroveri sedé Tvar oblasti hledani ,Volny tvar”

Funkce ,Maska” v oblastech hledani, priklady

Pro detektory Kontrast, Jas a Uroven $edé jsou k dispozici tfi rGizné tvary oblasti hledani: kruznice (circle), obdéinik (rectangle),
a volny tvar (free shape). Pokud nelze pomoci kruhového nebo obdélnikového tvaru oblasti hledani, které mohou byt také
otaceny a posunovany pohybem Sipky, uspokojivym zplsobem dosahnout pfizplsobeni tvaru objektu, mdze byt uZita
funkce ,Free shape” — ,Volny tvar”. Takto mdZe byt navrZen jakykoliv tvar oblasti hledani — geometricky nebo jiny.

Pro tento navrh mdze byt kurzor nastaven na vytvoreni plochy nebo kruznice jakékoliv velikosti.

V nasleduijicich pfikladech je zobrazeno vytvofeni maskovanych oblasti hledani.

Ll - "

Obr. 74: Maska vzor 1
Vytvofena pomoci dvou pfidanych kruh( vhodné velikosti na pfedtim odstranénou masku.

Obr. 75: Maska vzor 2
Vytvofena pomoci jednoho pfidaného a jednoho odstranéného kruhu na dfive resetovanou masku.
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Obr. 76: Maska vzor 3
Vytvofena pomoci jednoho pfidaného a jednoho odstranéného kruhu na dfive resetovanou masku.

4.6.3.4 Detektor Rozpoznani obrysu (Detector Contour)

Tento detektor je vhodny pro rozpoznani objektl pomoci hran pod jakymkoliv hlem.

Nasledné téma: Detektor kontrastu (str. 82)

Nastaveni na zalozce ,Scaling” — ,, Méfitko"” (str. 80)

Nastaveni na zalozce ,Angle” — ,Uhel”: (str. 79)

Aplikace detekce obrysu (str. 81)

Funkce: Maska (str. 73)

Obrysy vzorového objektu v oblasti hledani jsou nahrany (,,nauceny”) a ulozeny ve snimaci. V rezimu béhu (run mode)
snimac vyhledava na aktualnim snimku pozici s nejvétsi shodou s nauc¢enym obrysem. Pokud je Uroven shody vyssi,

nez zvoleny prah rozpoznani, je objekt rozpoznan jako dobry (vysledek pozitivni). Funkce rozpoznani obrysu je naprosto

nezavisla na natoceni objektu, mlze pracovat v témér 360° Uhlovém detekcnim rezimu, objekt mlze byt natocen
v jakémkoliv Uhlu. Nastaveni rozsahu Uhlu (Angle range) musi byt ale odpovidajicim zplsobem nastaveno.
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Obr. 77: Detektor obrysu, zalozka ,Pattern” -, Vzor”

(I SENSOPART

Svétle modré hrany, zobrazené ve spodnim pravém rohu (velké zmény kontrastu ve snimku) byly identifikovany a vykresleny
na zakladé drive provedeného nastaveni parametr(l. Nalezené hrany/obrys mohou byt ovlivnény zménou téchto paramet-
rd, nebo pomoci funkce , Edit contour” — ,, Upravit obrys”. Snimac VISOR ® nyni hleda tento obrys v oblasti hledani (Zluty

ramecek).

4.6.3.4.1 Nastaveni v zalozce , Pattern” —,, VVzor":

Parametr Funkce

Prah rozpoznani (Threshold) Min/max rozsah pro poZzadovanou shodu mezi vzorovym a porovnavanym obrysem.

uvnitf modrého ramecku.

Min. kontrast u vzoru Minimalni kontrast potfebny pro uznani hrany u nauceného vzoru.
Min. kontrast u snimku Minimalni kontrast potfebny pro uznani hrany u aktualniho snimku.
Kontrola pozice Kontroluje, zda nalezeny vzor je ve spravné pozici. Pokud je kontrola pozice aktivovana,

autorizovana oblast, ve které se vyhledava shoda, je zobrazena v modrém ramecku
(obdéInikovém nebo eliptickém). Stfed hledaného vzoru (zeleny kfizek) musi byt umistén

Vzor (Pattern) Nauceny vzor, na kterém jsou zobrazeny rozpoznané hrany

Viz také kap. 4.6.3.3.4.

Upravit obrys PYi Gpravé obrysu mohou byt zamaskovany nékteré ¢asti oblasti hledani. Casti, které
nejsou relevantni pro toto hledani, mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou
byt také obracené (inverzni), tzn., Ze zajimavé Casti mohou byt zvyraznény.

Nové vytvoreny detektor ma viechny parametry prednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho

aplikaci.
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Optimalizace:
Rychlost vykonani:

Oblast hledani pro urceni pozice (zluty ramecek) vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Oblast hledani pro rozpoznani thlu natoceni vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Oblast hledani pro toleranci velikosti vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Omezte rozliseni na CGA namisto VGA (Pozor! Globalni nastaveni, ovliviiuje viechny detektory!)

Nastavte ,Accurate — fast na fast” (tj. upfednostnéte rychlost pred presnosti)

Zvyste pomoci posuvnikd hodnotu , Min. contrast pattern” — ,Minimalni kontrast u vzoru”. Dbejte na to,

aby relevantni obrysy byly stale jesté viditelné na displeji.

Zvyste hodnotu parametru ,,Min. contrast Image” — ,, Minimalni kontrast u snimku”.

e Zejména v pfipadé funkce vyrovnani odchylky pozice objektu: pouZijte alternativni referenéni vzor, napf. s vyssim kon-
trastem, takze hodnoty parametrd , Minimalni kontrast u vzoru” a ,Minimalni kontrast u snimku” mohou byt zvyseny.

Robustni detekce:

Je oblast hledani pro uréeni pozice (zluty rdmecek) dostatecné velka?

Je oblast hledani pro rozpoznani Uhlu natocCeni dostatecné velka?

Je oblast hledani pro toleranci velikosti dostatecné velka?

Jsou kontrasty pro model a snimek vhodné nastaveny?

Nastavte ,Accurate - fast na accurate” (tj. upfednostnéte pfesnost pred rychlosti)

Jsou na snimku nékteré prekryvajici se objekty?

Jsou k dispozici vyrazné hrany? V pfipadé potfeby nahrajte novy vzor.

Je ,Min. kontrast u vzoru” nastaven na vhodnou hodnotu? Pokud v nahraném vzoru nejsou kompletné zobrazeny

relevantni linie obrysu, snizte ,,Min. kontrast u vzoru”. Pokud je zobrazeno pfilis mnoho obrysovych linii, zvySte

.Min. kontrast u vzoru”.

e Je ,Min. kontrast u snimku” nastaven na vhodnou hodnotu pro aktualni snimek? Pokud aktualni snimek (snimky) ma
(maiji) vyssi/nizsi kontrast, nez nahrany (nauceny) referenc¢ni snimek/vzor, zvyste/snizte pfimérené hodnotu parametru
»Min. kontrast u snimku”.

e Pokud v nahraném (nauc¢eném) vzoru nejsou kompletné zobrazeny relevantni linie obrysu, snizte ,,Min. kontrast
u vzoru”. Pokud je zobrazeno pfilis mnoho obrysovych linii, zvySte ,Min. kontrast u vzoru”.

e Pokud je shoda nalezena ve Spatné pozici, pouZijte vhodny vzor, pfipadné nahrajte novy.

e Méni se vyrazné vysledna hodnota snimek od snimku? Zkontrolujte, zda se tam nenalézaji zadné nahrané ,falesné

hrany” (zplsobené stiny nebo zlomky obrysd, které nejsou ve vzoru obrysu Zadouci). Toto Ize dosahnout zvysenim

»Min. kontrast u vzoru” nebo eliminaci téchto falesnych hran pomoci funkce , Edit contour” — ,Upravit obrys”.

4.6.3.4.2 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uZitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.
e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé

Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu
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Obr. 78: Barevny kanal

Parametr Funkce

Barevny model Odkaz (link) na: ,,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)

Barevny kanal Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uzity ve vysledném Sedém snimku,
vytvofeném detektorem.

4.6.3.4.3 Funkce: ,Edit contour” — ,Upravit obrys”

Viz kap.: Detektor Rozpoznani vzoru. Funkce: Maska

4.6.3.4.4 Nastaveni na zalozce ,Angle” — ,Uhel":

Detektor Obrysu (str. 76)

Nastaveni na zaloZce ,Scaling” — ,, Méfitko" (str. 80)
Aplikace detekce obrysu (str. 81)

Funkce: Maska (str. 73)

Parametr Funkce
Rozsah Uhlu (Angle range) Rozsah Uhld, které jsou rozpoznany.
PFirdstek (Ghel) Citlivost hledani napfi¢ vybranym Uhlovym pasmem ve °
Pfesnost — rychlost PFi nastaveni pfilis vysoké hodnoty mohou byt nékteré pozitivni vysledky pfehlédnuty.
(Acurate — fast) Vysoka hodnota: brzké vyfazeni = rychlejsi = riskantnéjsi
Nizka hodnota: pozdni vyfazeni = pomalejsi = méné riskantni
V pfipadé Spatnych vysledkd mize byt tato hodnota snizena.
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Obr. 79: Detektor obrysu, zalozka , Angle” -, Uhel”

4.6.3.4.5 Nastaveni na zalozce ,Scaling” — ,,Méritko”

Detektor Obrysu (str. 76)

Nastaveni na zalozce ,Scaling” — ,, Méfitko” (str. 80)
Aplikace detekce obrysu (str. 81)

Funkce: Maska (str. 73)

Parametr Funkce

Tolerance velikosti (min/max) | Rozpozna i vétsi ¢i mensi objekty v zadaném rozmezi.
(Scale)

Skala prirdstkd Citlivost hledani v rozsahu vybrané skaly.

Pfesnost — rychlost Pocet Urovni hledani (hrubost hledani)

(Acurate — fast) 0 = automaticky vybér

Vyssi hodnota: rychlejsi = riskantnéjsi (prehlizi nékteré moznosti)
Nizsi hodnota: pomalejsi = jistéjsi (zkousi vSechny moznosti)

Obr. 80: Detektor obrysu, zalozka , Scaling” - , Méfitko"”
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4.6.3.4.6 Detektor obrysu (Contour application)

Viditelné hrany/obrys kovového kontaktu, namontovaného v ¢erném plastovém pouzdru, jsou nahrany jako referenc¢ni
obrys. Timto zpUsobem pak Ize kontrolovat pfitomnost a spravnou montaz kontaktu.

T iz

" (@ SENSOPART

- ot et

Dl eupuTs | Loges

hr
by e il
f et
i
" i
r— - " 3
4 i
Dot e v Lmtrite fap L it
1 ot S i 2 oo B
e 0
i sy p— | [ = Aum
b s . . e
La 1 = Buba
i
- il I rean
e o - Tnists — -
B e e Pady (N1 | DUTO cn O @ O @ O O

Obr. 81: Obrys, priklad aplikace, kladny vysledek

Nalezeny obrys (linie obrysu) jsou zobrazeny v pravém dolnim rohu ve svétlemodré barvé. Kontakt je spolehlivé nalezen.

BT — w3

T Oplors Fes el

pocd-cell@e ¢

g : -
- (i SENSOPART
i =
I —— . . . [ -
T
e = Dietnater Conour deternes b |
oy Thuy s
e
——
et
R A
Farastiaisn T
- " hreibal
T Cmiiiima Fiin
Crrratin res L}
= Lo — C— it
u e b + 3le = wattrrn R PR .
[ T e e P
Fum oy e | e | ey
it bt i ol L —— e
== e = == B
s . e i atte
B Cu [ p— ] s
. L R s
% 2 am
—
o = ik Lrene
tisss Cam [ T Dewin
Mo Fonfg | e S VO pue | Gctea ik 1kl Cries Sve Fadu (R TE | RETELD - DR - - TR R - |

Obr. 82: Obrys, pfiklad aplikace, negativni vysledek

Pokud se stejna kontrola provadi v misté objektu, kde kontakt chybi, odpovidajici hrany/obrys nejsou nalezeny. Detektor
poskytne negativni vysledek.

01-01/14 82



VISOR® — uzivatelsky manual C’ S@NSOPART

4.6.3.5 Detektor kontrastu (Contrast detector)

Nasledné téma: Detektor Urovné sedé (Grey detector) (str. 85)

Aplikace detekce kontrastu (str.83)

Tento detektor definuje kontrast ve vybrané oblasti hledani. U vSech pixelQ uvnitf oblasti hledani je vyhodnocena jejich

Uroveri Sedé a pak je vypoctena hodnota kontrastu. Pokud hodnota kontrastu je uvnitf limitQ, nastavenych parametrem
Prah rozpoznani (Threshold), vysledek je pozitivni. Umisténi jednotlivych svétlych nebo tmavych pixell v oblasti hledani

neni dllezité. Kontrast zavisi jen na Sifce padsma mezi nejtmavsimi a nejjasnéjsimi pixely a jejich poc¢tu. Nejvyssi hodnota
kontrastu je mezi 50% hodnotou Urovné Sedé , 0" (= ¢ernd) a 50% hodnotou Urovné Sedé , 255" (= bild).
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Obr. 83: Detektor kontrastu

Nastaveni na zélozce , Contrast” — ,Kontrast”:

Parametr Funkce

Prah rozpoznani min/max Akceptovatelny rozsah hodnoty kontrastu.

Oblast hledani Tvar oblasti hledani mdze byt nastaven jako obdélnik, kruznice nebo volny tvar. V rezimu
.Free shape” — ,Volny tvar” je aktivni funkce , Edit search region” — ,Upravit oblast
hledani”.

Uprava oblasti hledani Pomoci funkce , Edit search region” — ,Upravit oblast hledani” mohou byt zamaskovany

Useky oblasti hledani. Casti, které nejsou pro kontrolu ddlezité, mohou byt vymazany.
Maska mUze byt také inverzni, tzn., Ze zajimavé ¢asti mohou byt oznaceny (zvyraznény).
Viz také kap. Funkce: Mask (Maska)

Prekryti oblasti hledani Zapnuti/vypnuti zobrazeni upravené oblasti hledani.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikadi.
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4.6.3.5.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uzitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé
e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné
e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barev-

ném modelu a barevném kanalu

Coler charrwd | Grey

Ciodon el
[ =
Color ol
& ray il
B Cyan
Green Magents
L]

Obr. 84: Barevny kanal

Parametr Funkce

Barevny model Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)

Barevny kanal Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uZity ve vysledném Sedém snimku,
vytvofeném detektorem.

4.6.3.5.2 Aplikace detekce kontrastu

Detektor kontrastu (str. 82)

V tomto pfikladu je zjiStovana pfitomnost kovového kontaktu pomoci detektoru kontrastu.
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Obr. 85: Kontrast, pfiklad aplikace, kladny vysledek
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Pritomnost lesklého kovového kontaktu uvnitf ceného plastového pouzdra je ovéfovana pomoci detektoru kontrastu.
JelikoZ v tomto uspofadani montazni sestavy je kontast znacné vysoky, detektor kontrastu klasifikuje Glohu s vysokou
mirou shody. V kombinaci s funkci vyrovnani odchylky pozice je tak celd uloha vykonana spolehlivé.
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Obr. 86: Kontrast, pfiklad aplikace, negativni vysledek

Situace, kdy tentyZ detektor kontroluje pozici, ve které kovovy kontakt neni osazen (namontovan), vede k negativnimu
vysledku, zplsobenému nizkou hodnotou kontrastu mezi mezi cernym okolnim prostfedim a nyni viditelnym ¢ernym
pozadim mista, kde je umisténi kontaktu ocekavano.

Funkce Detektoru kontrastu

Tmavé a svétlé pixely jsou vyhodnoceny na zakladé jejich mnozstvi a intenzity jasu.

Na umisténi svétlych nebo tmavych pixelt nezaleZi.
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Obr. 87: Priklady kontrastu
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Obr.88: Vysvétleni kontrastu

4.6.3.6 Detektor urovné Sedé (Grey level detector)

Nasledné téma: Detektor jasu (Brightness detector) (str. 89)

Aplikace detekce Urovné 3edé (str. 87)

U tohoto detektoru je jako prvni krok zapotfebi pomoci posuvniku ,, Grey level” — , Urover $edé” definovat rozsah akcep-
tovatelnych hodnot Urovné Sedé nastavenim limitnich hodnot (min/max) tohoto parametru.

Ve druhém kroku je pomoci parametru , Threshold” — ,,Prah rozpoznani” definovan podil oblasti hledani (v %), ktery musi
byt pokryt pixely, majicimi hodnotu Urovné Sedé uvnitf rozsahu hodnot, definovaného v kroku 1, aby bylo dosaZzeno
pozitivniho vysledku (hodnoceni).

Pomoci pfislusné inverzni funkce mohou byt definovany viechny mozné kombinace vcetné téch, kde se revelantni hodnoty
Urovné Sedé vyskytuji pouze na horni nebo dolni hranici rozsahu hodnot. Umisténi jednotlivych svétlych nebo tmavych
pixell neni dulezité.

Pomoci parametru , Overlay” - ,Pfekryti” mohou byt pixely oznaceny urcitou barvou jako pomdcka k vybéru pixeld/
/oblasti, které maji hodnotu Urovné Sedé uvnitf (platné pixely) nebo vné (neplatné pixely) rozsahu, nastaveného parametrem
,Grey level” — , Uroveri sedé”. Timto zpUsobem Ize velmi snadno detekovat pixely, které nejsou zahrnuty do nastaveni/
/rozsahu Urovné Sedé.
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4.6.3.6.1 Nastaveni na zalozce ,Grey” — ,Seda":
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Parametr Funkce

Urover 3edé Rozsah hodnot Sedé, které maji byt akceptovany.

(min/max)

Prah rozpoznani Cast plochy, kterd musi mit barvu z rozsahu akceptovanych barev.

(min/max)

Varianta Varianta provedeni snimace (napf. Pokrocilé ...)

Oblast hledani Tvar oblasti hledani mdzZe byt nastaven jako obdélnik, kruznice nebo volny tvar. V rezimu
.Free shape” - ,Volny tvar” je aktivni funkce ,Edit search region” -, Upravit oblast hledani”.

Prekryti Volba, které pixely budou barevné na displeji oznaceny jako pomUcka nastaveni. Ve snimku
je oznaceno ,None” — ,Z4dné" (= neoznacené) nebo ,, Valid pixels” — , Platné pixely”,
¢i ,Invalid pixel” -, Neplatné pixely”.

Uprava oblasti hledani | Pomoci funkce ,Edit search region” — , Upravit oblast hledani” mohou byt zamaskovany Useky

oblasti hledani. Césti, které nejsou pro kontrolu dileZité, mohou byt vymazany. Maska mize
byt také inverzni, tzn., Ze zajimavé ¢asti mohou byt oznaceny (zvyraznény).
Viz také kap. Funkce: Mask (Maska)

Prekryti oblasti hledani

Zapnuti/vypnuti zobrazeni upravené oblasti hledani.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.

4.6.3.6.2 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uZitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy cerné/bilé

Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné
e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném

modelu a barevném kanalu

Cokor charne

Gy
Color mechel
AE
Tl charmel
& Gray s
R o
e Hagents

B

Obr. 89: Barevny kanal

Parametr

Funkce

Barevny model

Odkaz (link) na: ,RGB"; ,HSV"”; ,LAB" (barevné modely)

Barevny kanal

Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uZity ve vysledném Sedém snimku,
vytvofeném detektorem.
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4.6.3.6.3 Aplikace detekce Urovné sedé
Detektor Urovné Sedé (Grey detector) (str. 85)
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Obr. 90: Uroven 3edé, piiklad aplikace, kladny vysledek.

Kontakt se vyskytuje v oblasti hledani. Leskly kovovy kontakt vykazuje hodnotu Urovné Sedé > 192, coZ je uvnitf limitd min
a max hodot parametru Prah rozpoznani = vysledek pozitivni.
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Obr. 91: Uroven 3edé, piiklad aplikace, negativni vysledek
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Leskly kovovy kontakt se nevyskytuje v oblasti hledani. To znamend, ze prlimérna hodnota Urovné Sedé v oblasti hledani
neni uvniti stanovenych limitG Prahu rozpoznani. (Neni uvniti rozsahu Urovné Sedé 192-255, ale spise v rozsahu hodnot
<50). Vysledek: negativni = kontakt nenalezen.

Pomucka pro stanoveni hodnoty Urovné Sedé:

V zavislosti na poloze kurzoru v urcitém misté snimku se na displeji v pfedposlednim policku dole vpravo zobrazi Udaj
odpovidajicich soufadnic X a Y, v¢etné hodnoty Urovné Sedé (jako , 1" = Intensita, Ciselné vyjadreni je za dvojteckou,
napr. 1:69)

Funkce detektoru Urovné sedé

Snimac secte pixely v oblasti hledani (Zluty ramecek) a téch pixeld, které svou barvou spadaji do rozsahu akceptovanych
hodnot, predstavuje vysledek tohoto detektoru.

Pixely uvnitf oblasti hledani (Zluty ramecek), které svou barvou spadaji do rozsahu akceptovanych hodnot. Akceptované
hodnoty Sedé nastavite posuvniky (min a max).

Vysledek je pozitivni, pokud tento vysledek spada do rozsahu nastaveném na posuvniku prahu rozpoznani (Threshold).
Pozice sedych pixel( v oblasti hledani neni ddlezita.
Priklad: (kdy je posuvnik akceptovanych Sedych hodnot nastaveny na velmi tmavou):

Oba snimky maji pro detektor Urovné Sedé naprosto stejny vysledek, protoZe je v obou pfipadech rozpoznano 9 Sedych
pixell z 25 celkem.

C__m] D:IE.]
CYus mEO
Obr. 92: Uroven $edé, priklad 1
Pokud je v tomto pfikladé prah rozpoznani nastaven na 10, nasleduijici snimky jsou vyhodnoceny jako pozitivni.

e

51 [
Obr. 93: Uroven 3edé, priklad 2
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4.6.3.7 Detektor jasu (Brightness detector)

Nasledné téma: Detektor carovych kodd (str. 91)
Aplikace detektoru jasu (str. 90)

Tento detektor vyhodnocuje prdmérnou hodnotu Urovné Sedé uvnitf oblasti hledani. Pomoci dvou posuvnik( parametru
. Threshold” — , Prah rozpoznani” je definovan platny rozsah stfedni hodnoty jasu.

Pokud je vypoctena stfedni hodnota uvnitf nastavenych meznich hodnot, vysledek je pozitivni. Vysledna hodnota

je normalizovana v %. Na umisténi svétlych nebo tmavych pixell nezalezi. Pokud se v jednotlivych fazich detekce vyskytuji
odchylky pozice, musi byt pouZita funkce vyrovnani odchylky pozice objektu (Alignment function).

Settings in tab Brightness:

Parametr Funkce
Jas min/max Rozsah hodnot jasu, které maiji byt akceptovany.
Oblast hledani Tvar oblasti hledani mize byt nastaven jako obdélnik, kruznice nebo volny tvar. V rezimu
.Free shape” — ,Volny tvar” je aktivni funkce ,Edit search region” — ,Upravit oblast hledani”.
Uprava oblasti hledani | Pomoci funkce , Edit search region” — , Upravit oblast hledani” mohou byt zamaskovany Useky

oblasti hledani. Césti, které nejsou pro kontrolu dileZité, mohou byt vymazany. Maska mze
byt také inverzni, tzn., Ze zajimavé ¢asti mohou byt oznaceny (zvyraznény).
Viz také kap. Funkce: Mask (Maska)

Prekryti oblasti hledani | Zapnuti/vypnuti zobrazeni upravené oblasti hledani.

Nové vytvofeny detektor ma vsechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.

4.6.3.7.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu a jednotlivych barevnych slozek, uZitych detektorem pro Sedy snimek.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky ¢ip: Zobrazeni je vzdy cerné/bilé

e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu

Eolor charmal Canry

Ciiey maznted
HEn =
Color charnsd
® Grwy b
Rt Cyan
Green Magenta
[P

Obr. 94: Barevny kanal

Parametr Funkce

Barevny model Odkaz (link) na: ,,RGB"”; ,HSV"”; ,LAB" (barevné modely)

Barevny kanal Vybér barevného filtru. Nevybrané barvy nebudou uzity ve vysledném Sedém snimku, vytvore-
ném detektorem.
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4.6.3.7.2 Detektor jasu (Brightness application)
Detektor jasu vypocitava prdmeérnou hodnotu Urovné Sedé vsech pixeld uvnitf oblasti hledani.

| (D SENSOPART

[ ST S

B e T il =

] Fo Rimii | omeme . Q@0 0@ @

Obr. 95: Detekce jasu, pfiklad aplikace, pozitivni vysledek

Kontakt se nachazi uvnitf prohledavané oblasti; primérna hodnota Urovné Sedé v této oblasti hledani ma vysokou miru

shody (téméf 100 %). To znamen4, Ze aktualni hodnota je uvnitf zadanych meznich hodnot Prahu rozpoznani a vysledek
je pozitivni = kontakt je osazen (namontovan).

| (1) SENSOPART|

e ey Lo

=g @ PSS e

Obr. 96: Detekce jasu, pfiklad aplikace, negativni vysledek

Kontakt se uvnitf prohledavané oblasti nenachazi; prdmérna hodnota Urovné Sedé v oblasti hledani vykazuje nizkou miru

shody (téméf 0 %). To znadi, Ze aktualni hodnota neni uvnitf zadanych meznich hodnot Prahu rozpoznani a vysledek
je negativni = kontakt neni osazen.
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Priklady: Hodnota jasu jako primérna hodnota Urovné sedé.

100

70

50

30

W
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Obr. 97: Jas, pfiklady

4.6.3.8 Detektor ¢arovych kédu

Nasledné téma: Detektor 2D kodu (str. 98)
Detektor ¢arovych kédd, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy fetézec” (str. 99)
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Obr. 98: Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,,Code” — ,Kod”

01-01/14 92



VISOR® — uzivatelsky manudl

(I SENSOPART

4.6.3.8.1 Carové kody, tabulka kéd

Nastaveni na zalozce Kédy

Parametr

Funkce

Typ Carového kodu
(Bar Code type)

Zde vyberte typ ¢arového kédu pro ¢teni.

Délka dekddovaného
fetézce
(Decoded string length)

Maximalni délka c¢arového kddu. U delsich kéda se zbytek odfizne. Pokud se pomoci tohoto
detektoru Cte vice ¢arovych kédd, pak je nutné tuto hodnotu nastavit na nejdelsi z nich.

Zkontrolovat znaky
(Check characters)

Toto nastaveni aktivuje kontrolu ¢arového kddu pro kody se zabudovanou kontrolou
(napf. Code 39, Codabar, 25 Industrial nebo 25 Interleaved). Pokud tato funkce neni
aktivovana, pak je kontrolni znak vracen jako obycejny znak ve vystupnim fetézci.

Minimalni pocet kod(
(Min. number of codes)

Minimalni pocet kodU, které maji byt rozpoznany v oblasti hledani.

Maximalni pocet kodu
(Max. number of codes)

Maximalni pocet kod(, které maji byt rozpoznany v oblasti hledani. Cas nutny k rozpoznani
se mUZe mirné prodlouzit pokud je tato hodnota nastavena vy3si neZ by bylo nutné.

Nerozpoznany fetézec

Specifikuje text, ktery je zaslan na vystup (rozhrani) v pfipadé nelspésného rozpoznani
kodu.

Polarita

Specifikuje zpUsob tisku kédu ,,cerna na bilé” nebo |, bila na cerné”.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.

Optimalizace:
Rychlost provedeni ulohy:

Robustni detekce:
[ )

01-01/14

Oblast hledani pro urceni pozice (Zluty rdmecek) vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Je oblast hledani pro urceni pozice (Zluty rameclek) dostatecné velka?
Je vhodné nastaven kontrast?
Jsou vhodné nastaveny prahy rozpoznani?
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4.6.3.8.2 Detektor ¢arovych kédu, zalozka , Reference string” — ,Vzorovy retézec”

Nasledné téma: Detektor carovych kodd. (str. 96)
Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,Quality” — , Kvalita” (obr. 101)

Code Pl iy | Cumily | hdewed
e
=] =
il iy Bk} prgasan
irg'sl Flaah OAMEf— K13 0568 LI ooy 3 @ @ O O @
Obr. 99: Detektor ¢arovych kodd, zalozka , Reference string” — |, Vzorovy fetézec”

Nastaveni na zalozce ,,Reference String” — ,,Vzorovy fetézec”

Parametr Funkce

Porovnavat fetézec Aktivuje verifikaci vystupnich informaci. Verifikace se provadi pomoci regularniho vyrazu.
(Compare string)

Vzorovy Fetézec Pomoci tohoto textu nebo regularniho vyrazu se provadi verifikace. Zde mUZzete vyplnit
(Reference string) znaky nebo regularni vyraz.

PFidat vyraz Otevfe seznam s pfiklady regularnich vyraza.

(Add expression)

Naucit vzorovy fetézec Precte kod pod snimacem a pouzije ho jako vzorovy fetézec. Tento Fetézec miZze byt pozdéji
(Teach reference string) zméneén.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.

Priklady vzorovych fetézcu specifikovanych pomoci reguldrnich vyrazu:

Vzorovy fetézec Shoda Priklad shody
123 Retézec obsahuijici 123 01234

\A123 Retézec za¢inajici s 123 1234

123\ Retézec kondici s 123 0123

\A123\Z Retézec pfesné odpovidajici 123 123

[123] Ret&zec obsahuijici jeden ze znak( 33

[123]{2} Retézec obsahuijici posloupnost znakd o délce 2 23

[12]|(34] Retézec obsahuijici znak z jedné ze dvou skupin 4
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Nejdllezitéjsi prvky regularnich vyraza:
A nebo \A Vyhovuje zacatku fetézce
$ nebo \Z Vyhovuje konci Fetézce (znak nového fadku je povolen)

Vyhovuje jakémukoliv znaku mimo znak nového fadku

(I SENSOPART

[...] Vyhovuje kterémukoliv znaku uvniti zavorek. Pokud je prvni znak , A", pak tato zavorka vyhovuje
kazdému znaku, mimo téch, které jsou vypsany v zavorkach. Luze uzit znak -, pro vybrani rozsahu
znakd takto: ,[A-Z0-9]”. Ostatni znaky ztraceji v zavorkach svij zvlastni vyznam mimo ,\".

* Vyhovuje 0 nebo vice opakovani pfedchazejiciho znaku nebo skupiny
+ Vyhovuje 1 nebo vice opakovani

? Vyhovuje 0 nebo 1 opakovani

{n,m} Vyhovuje od n do m opakovani

{n} Vyhovuje pfesné ,,n” opakovani

| Oddéluje alternativni vyhledavaci vyrazy.

4.6.3.8.3 Detektor ¢arovych kodu, zalozka ,,Quality” -, Kvalita”

Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy fetézec” (str. 99)
2D Code detector, zdloZka , Quality” — ,Kvalita (str. 101)

Qusiity type Thrsshold

cf =]

Quislity result byps
Numeric :!

{nfa) Flsh: 0408} — | |0wOL0 | pout 2 90 9 9 9 Q

Obr. 100: Detektor ¢arovych kédd, zalozka , Quality” — ,Kvalita”
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Nastaveni na zalozce , Quality” - , Kvalita”

Parametr Funkce
Kvalita Vyhodnoceni kvality snimani podle mezinarodniho standardu ISO/IEC 15416.
(Quality param.) Pro dosazeni kvality snimani pfedepsané normou je potieba dodrzet zakladni pozadavky na

velikost kédu ve snimku (rozliSeni), umisténi kamery (vzdalenost) a osvétleni. Tyto poZadavky
jsou specifikovany normou.

Pro jednoduché 1D Carové kédy je stanoveno nasledujicich 8 pozadavkd:

Q1 Celkova kvalita

Q2 Dekddovano

Q3 Kontrast symbol(

Q4 Minimalni odraz

Q5 Minimalni kontrast hran
Q6 Modulace

Q7 Defekty

Q8 Moznost dekddovani

Q1 vyjadfuje celkovou kvalitu, dalsi elementy informuji o moznych pficinach snizené kvality.
Norma ISO/IEC 15416 popisuje Casté defekty a jejich vliv na jednotlivda hodnoceni.
Jednotlivd hodnoceni jsou popsana nasledovné:

e Celkova kvalita” je nejmensi hodnoceni z ostatnich.

e  Dekddovano” ma hodnotu 4 pokud se kéd podafilo precist a hodnotu 0 pokud se kdd
precist nepodafilo.

e Kontrast symbol(” vyjadfuje rozdil mezi minimalni a maximalni hodnotou Sedé,
lep3i kontrast znamena lepsi hodnoceni.

e ,Minimalni odraz” je 4 pokud je nejmensi odraz z profilu odrazu snimku mensi
nebo roven poloviné maximalniho odrazu. Jinak O.

e . Kontrast hran” je kontrast mezi jakymikoliv dvéma sousedicimi elementy (hrana ¢ara
->mezera i hrana mezera -> ¢ara). ,Minimalni kontrast hran” hodnoti nejmensi z téchto
kontrastd.

e Modulace” hodnoti jak velké jsou jednotlivé elementy ¢arového kodu. Velké elementy
zajistuji vétsi jistotu pfi rozpoznavani car a mezer coz se odrazi ve vy3sim hodnoceni.

e Pole ,defekty” hodnoti nesoumérnosti uvnitf jednotlivych elementt a prazdnych oblasti.

e Moznost dekédovani” vyjadfuje odchylku Sitky elementd od Sifky definované
odpovidajici normou.

.Dopliikové poZadavky"” jsou pozadavky specifické pro jednotlivé typy kédl. Nejcastéji
definuji prazdné oblasti kolem kodu, ale nékdy mohou byt spojeny s pomérem Sirokych
elementl k Uzkym, mezerami mezi znaky, sablonami k6dd nebo dalsimi specifickymi
charakteristikami.

Pro sloZzené kédy ma hodnoceni 24 kategorii:

CELKOVA KVALITA:

Q1 Celkova kvalita

Q2 Celkova kvalita — linearni
Q3 Celkova kvalita — slozené

LINEARNI:

Q4 Dekdédovano

Q5 Kontrast symbol(

Q6 Minimalni odraz

Q7 Minimalni kontrast hran
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Q8 Modulace

Q9 Defekty

Q10 Moznost dekddovani
Q11 Doplriikové poZadavky

SLOZENE:
Q12 Dekdédovano
Q13 RAP celkové

SLOZENE RAP:

Q14 Kontrast

Q15 Miniméalni odraz

Q16 Minimalni kontrast hran
Q17 Modulace

Q18 Defekty

Q19 Moznost dekddovani
Q20 Velikost informace z kédového slova
Q21 Nepouzita korekce chyb
Q22 Modulace

Q23 Moznost dekddovani
Q24 Defekty

Hodnoceni ,, celkova kvalita” ve skupiné CELKOVA KVALITA je vysledné hodnoceni.

Je to mensi z ostatnich dvou hodnoceni v této skupiné: ,celkova kvalita - linearni”

a ,celkova kvalita — sloZzené”, coZ jsou celkova hodnoceni odpovidajicich podskupin.

Dalsi dvé skupiny, LINEARNI a SLOZENE, obsahuji odpovidajici jednotlivd hodnoceni pro obé
podcasti a informuiji 0 mozné pficing zhorsené kvality. Hodnoceni ze skupiny LINEARNI
odpovidaji hodnocenim 1D ¢arového kédu popsanym vyse. Hodnoceni ze skupiny SLOZENE
odpovidaji hodnocenim pro PDF 417 carovy kod. ,RAP celkové” odpovida specifickému,
tzv. RAP, start/stop vzoru slozenych kéda.

Podskupina SLOZENE RAP rozsifuje individualni hodnoceni pro vzory RAP. Tato hodnoceni
odpovidaji hodnocenim pro jednoduché 1D kddy popsanym vyse.

Typ kvality
(Quality type)

V rdmci normy existuji dva zpUsoby jak popsat kvalitu. Hodnoceni je moZno popsat
zndmkami A aZ F nebo 4 az 0. A a 4 jsou nejlepsi mozna hodnoceni. Toto nastaveni urcuje
jak se budou zobrazovat hodnoceni, ovliviiuje jak zobrazeni na obrazovce, tak vystup pres
rozhrani.

Pfifazeni je nasledujici:

A|B|C|D
41312 ]1]0

Nové vytvofeny detektor ma vsechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.
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4.6.3.8.4 Detektor ¢arovych kédd, zalozka ,, Advanced” -, Pokrocilé”

Cods | Ref,etring | Quaty  Advanced |

o o = I (nw|s
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Obr. 101: Detektor ¢arovych kédd, zalozka ,, Advanced” -, Pokrocilé

"

Nastaveni na zalozce ,, Advanced”

Parametr

Funkce

Minimalni velikost
(Minimum size)

Minimalni velikost jednotlivych elementl ¢arového kédu. Napf. minimalni Sitka ¢ar a mezer.
Pro malé kody je vhodné hodnotu snizit na 1,5. U velkych kédd je naopak vhodné hodnotu
zvysit, coz zkrati ¢as potfebny k provedeni tlohy.

Maximalni velikost
(Maximum size)

Maximalni velikost jednotlivych elementl ¢arového kddu. Napf. maximalni Sitka ¢ar a mezer.
Tato hodnota by méla byt pfiméfené nizka aby nedochazelo ke spojeni dvou sousedicich
kodUd. Na druhou stranu musi byt tato hodnota dostatecné velka, aby se rozpoznal cely
¢arovy kod.

Minimalni vyska
(Minimum height)

Minimalni vyska ¢arového kodu. U kédd s vyskou nizsi nez 16 pixell by méla byt vyska
nastavena uZivatelem. Minimalni hodnota je 8 pixell. Pokud je ¢arovy kéd velmi vysoky
(napf. 70 pixell a vic) je vhodné nastavit vy3si hodnotu. Takto je moZné dosahnout zkraceni
doby potfebné k provedeni tlohy.

Orientace
(Orientation)

Ocekavana orientace ¢arového kodu. Pokud se da predpokladat, Ze se ¢arovy kdd bude
na snimku objevovat pouze v urcité orientaci, pak je mozné omezit rozsah orientaci

pro vyhledavani ¢arového kddu na snimku. Toto umozni dfivéjsi rozpoznani neplatnych
oblasti a tim padem zkrati cas detekce.

Toto nastaveni je zvlast vhodné pouzit pokud snimek obsahuje mnoho textur, které se daji
zaménit za ¢arovy kod.

Prah méreni
(Measuring threshold)

Sekvence ¢ar a mezer v ¢arovém kédu se rozpoznava pomodi linie skenovani méfici pozici
hran. Tato hodnota by méla byt navy3ena v pfipadech kdy je ¢arovy kod néjak narusen
nebo je snimek méné kvalitn.

Maximalni odchylka
(Max. diff orientation)

Oblast potencialniho ¢arového kddu obsahuje ary, tudiz i hrany, s podobnou orientaci.

Tato hodnota urcuje maximalni odchylku hran vyjadfenou Ghlem. U ¢arovych koda nizsi kva-
lity je nutné zvysit tuto hodnotu. Naopak u kvalitnich ¢arovych kodu by tato hodnota méla
byt snizena pro urychleni rozpoznani.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.
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4.6.3.8.4.1 Optimalizace:

Rychlost provedeni ulohy:

e Oblast hledani pro urceni pozice (Zluty ramecek) vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Robustni detekce:

Je oblast hledani pro urceni pozice (Zluty ramecek) dostatecné velka?
Je vhodné nastaven kontrast?

Jsou vhodné nastaveny prahy rozpoznani?

Je velikost kodu v zorném poli dostacujici?

Je Sitka carového kddu dostatecné velka?

4.6.3.9 2D Detektor kodu

4.6.3.9.1 Detektor 2D kodu, zalozka ,,Code” -, Kod”

Nasledné téma: Detektor OCR (str. 106)
Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy fetézec” (str. 99)
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Obr. 102: Detektor 2D kodd, zélozka ,Code” — ,,Kod”
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Nastaveni na zalozce ,,Code”

(Code length)

Parametr Funkce

Typ symbolu Zde vyberte typ kodu, ktery chcete snimat ¢teckou kodu.

(Symbol type)

Délka kodu Maximalni délka kédu. U delsich kodu se zbytek odfizne. Pokud se pomoci tohoto detektoru

Cte vice kédd, pak je nutné tuto hodnotu nastavit na nejdelsi z nich.

Minimalni pocet kod
(Min. number of codes)

Minimalni pocet kodU, které maji byt rozpoznany v oblasti hledani.

Maximalni pocet kédU
(Max. number of codes)

Maximalni pocet kod(, které maji byt rozpoznany v oblasti hledani. Cas nutny k rozpoznani
se mUze mirné prodlouzit pokud je tato hodnota nastavena vyssi nez by bylo nutné.

Reset

Pomocdi tlacitka reset nastavite vychozi hodnoty parametrd. Mlzete vybrat mezi ,,standard”,
~enhanced” (rozsifeny) a ,maximum®. ,Standard” nastavi parametry tak, Ze je mozné cist
vétsinu kodl. Pokud vas kod neni rozpoznan, pouZijte nastaveni ,,enhanced”. Pokud ani
takto neni kéd rozpoznan, pouZijte nastaveni ,maximum®. Nastaveni ,enhanced”

a ,maximum” mohou prodlouZit ¢as rozpoznavani. Tato funkce nastavuje pouze parametry
uvnitf detektoru, neovliviiuje ostatni vnéjsi nastaveni (napf. obecné nastaveni jako osvétleni,
vstupy/vystupy, nastaveni komunikace atd.). Po resetu parametr( je mozné znovu provést
pocatecni uceni.

Pocatecni/doplnkové
uceni
(Initial/additive teach)

Uceni: hledani kédd ve vymezené oblasti. Pokud byl nalezen kéd, parametry se nastavi podle
tohoto kédu. Po UspéSném procesu uceni se nalezeny kod vyznaci zelenym rameckem.

Nyni bude detektor kddl hledat v rezZimu béhu pouze tento typ koédu. Po alespori jednom
Uspésném procesu uceni se toto tlacitko pfejmenuje na ,teach additive” (doplrikové uceni).
Doplrikové uceni slouzi bud k umoznéni ¢teni vice kodl nebo pro pokryti riznych kvalit
¢tenych kédda.

Nerozpoznany fetézec

Specifikuje text, ktery je zaslan na vystup (rozhrani) v pfipadé nelspésného rozpoznani
kédu.

Noveé vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.

Optimalizace:

Rychlost provedeni Ulohy:

e Oblast hledani pro urceni pozice (Zluty ramecek) vyberte jenom tak velkou, jak je potfeba

Robustni detekce:

e Je oblast hledani pro urceni pozice (Zluty ramecek) dostatecné velka?
e Je vhodné nastaven kontrast?
e Jsou vhodné nastaveny hranice parametru Prah rozpoznani?

4.6.3.9.2 Detektor 2D kodu, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy retézec”

Detektor 2D kodU (str. 103) Detektor ¢arovych kédd. (str. 91)
Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,Quality” -, Kvalita” (str. 101)
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Cods | Ref, Sring |

Qualty | Advanced | Symbols | Modues | Miscalanmous |

Compare string
Qff -
Ref. string B expressian
{nfa) Fash: 0.4k8)-— | [K:0¥0L0 pooT O @ @ 9@ 9 9
Obr. 103: Detektor 2D koédd, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy fetézec”

Nastaveni na zalozce ,Reference string” — ,Vzorovy fetézec”

(I SENSOPART

Parametr

Funkce

Porovnavat fetézec
(Compare string)

Aktivuje verifikaci vystupnich informaci. Verifikace se provadi pomoci reguldrniho vyrazu.

Vzorovy fetézec
(Reference string)

znaky nebo regularni vyraz.

Pomoci tohoto textu nebo reguldrniho vyrazu se provadi verifikace. Zde mUZzete vyplnit

PFidat vyraz
(Add expression)

Otevie seznam s pfiklady regularnich vyraza.

Naucit vzorovy fetézec
(Teach reference string)

zmeénén.

Precte kod pod snimacem a pouzije ho jako vzorovy fetézec. Tento Fetézec mize byt pozdéji

Nové vytvofeny detektor ma vSechny hodnoty nastaveny na standardni hodnoty, které jsou vhodné pro mnoho pouziti.

Vzorovy fetézec Shoda Priklad shody
123 Retézec obsahuijici 123 01234

\A123 Retézec za¢inajici s 123 1234

123\Z Retézec kondici s 123 0123

\A123\Z Retézec pfesné odpovidajici 123 123

[123] Retézec obsahuijici jeden ze znak( 33

[123]{2} Retézec obsahuijici posloupnost znakd o délce 2 23

[12]|(34] Retézec obsahuijici znak z jedné ze dvou skupin 4
Nejdulezitéjsi prvky regularnich vyrazi:
A nebo \A Vyhovuje zacatku fetézce

$ nebo \Z Vyhovuje konci fetézce (znak nového fadku je povolen)

Vyhovuje jakémukoliv znaku mimo znak nového fadku

[...] Vyhovuje kterémukoliv znaku uvnitf zavorek. Pokud je prvni znak , A", pak tato zavorka vyhovuje

kazdému znaku, mimo téch, které jsou vypsany v zavorkach. Lze uzit znak ,-, pro vybrani rozsahu znak
takto: ,[A-Z0-9]". Ostatni znaky ztraceji v zavorkach svij zvlastni vyznam mimo ,\".

* Vyhovuje 0 nebo vice opakovani pfedchazejiciho znaku nebo skupiny

+ Vyhovuje 1 nebo vice opakovani
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? Vyhovuje 0 nebo 1 opakovani
{n,m} Vyhovuje od n do m opakovani
{n} Vyhovuje pfesné ,,n" opakovani

| Oddéluje alternativni vyhledavaci vyrazy

4.6.3.9.3 Detektor 2D kédu, zalozka ,,Quality” — ,Kvalita”

Detektor ¢arovych kodd, zalozka ,Reference string” — ,,Vzorovy fetézec” (str. 99)
Detektor 2D kédd, zalozka ,, Advanced” — , Pokrocilé” (str. 102)

_Code | Ref.Suing | Quolty | Advanced | Symboks | Modues | Miscellancous |
Qualty bype Threshold
off s
[— | Q : Orverall quality A
Quality result type e
Numetic = |
(nja) Flash: 0,4kB/— | |%:0V:0L:0 polT @ @ 9@ 9 9 Q9
Obr. 104: Detektor 2D kodd, zélozka ,, Quality” -, Kvalita”
Nastaveni na zalozce , Quality” - , Kvalita”
Parametr Funkce
Kvalita Vyhodnoceni kvality snimani podle mezinarodnich standardd AIM DPM-1-2006 a ISO/IEC
(Quality param.) 15415.

Kvalitu snimani popisuje 8 parametra.
Q1 Celkova kvalita

Q2 Kontrast

Q3 Modulace

Q4 PoSkozeni pevného vzoru

Q5 Moznost dekddovani

Q6 Osova nesoumérnost

Q7 Nesoumérnost s mrizkou

Q8 Nepouzita korekce chyb

Q9 Stredni jas

Jednotlivd hodnoceni jsou popsana nasledovné:
.Celkova kvalita” je nejmensi hodnoceni z ostatnich.

znamena vyssi hodnoceni.

jist&jSi rozhodnuti zda je modul bild nebo cernd, tedy i vy3si hodnoceni.

kédu.

.Modulace” vyjadfuje jak silné jsou amplitudy modult kédu. Velké amplitudy znamenaiji

Pevny vzor je jak u ECC200 tak u QR kodl velmi dlleZity pro rozpoznani a dekédovani

.Kontrast” je uen rozdilem nejmensi a nejvétsi intenzity pixelu v oblasti kédu. Vyssi rozdil
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Poskozeni pevného vzoru nebo odpovidajicich bilych oblasti je vyjadfeno parametrem
.poskozeni pevného vzoru”.

Parametr ,,moznost dekédovani” vzdy nabyva hodnoty 4, coZ znamena Ze je mozna jej
dekoddovat. Kodim, které nelze dekédovat neni ani mozné pfifadit kvalitu.

Pdvodné ma kéd ctvercové moduly, tj. vyska a Sitka modull je stejna. Vlivem potencialniho
Sikmého pohledu snimace nebo vlivem Spatného tisku samotného kédu mize dojit k poru-
Seni rovnosti vyska-sitka. Tato skutecnost je vyjadfena hodnocenim ,,0sova nesoumérnost”.
Ostatni mozna poruseni pomérd a Uhld jsou vyjadfena parametrem ,, nesoumeérnost

s mrizkou”.

ProtoZe datové kody obsahuji redundantni informace, je mozné opravit pfipadné chyby

v kédovém slové. Kapacita dostupna pro korekci chyb, kterd neni vyuZita, je vyjadiena
parametrem ,nepouZitd korekce chyb”. V jistém smyslu toto hodnoceni udavéa spolehlivost
procesu dekddovani. Ale i kédy hodnocené v tomto parametru 0 (coZ by mohlo potencialné
znamenat chybné dekédovani) mohou byt dekdédovany spolehlive, protoze dekddovaci
algoritmus muze byt sofistikovanéjsi a robustnéjsi ve srovnani se standardnim dekddovacim
algoritmem.

Pro dosaZeni kvality snimani pfedepsané normou je potfeba dodrzet zékladni poZzadavky na
velikost kédu ve snimku (rozlieni), umisténi kamery (vzdalenost) a osvétleni. Tyto poZadavky
jsou specifikovany normou.

Typ kvality V rdmci normy existuji dva zpUsoby jak popsat kvalitu. Hodnoceni je moZno popsat
(Quality type) zndmkami A aZ F nebo 4 az 0. A a 4 jsou nejlepsi mozna hodnoceni. Toto nastaveni urcuje

jak se hodnoceni bude zobrazovat. Ovliviiuje jak zobrazeni na obrazovce, tak vystup pres
rozhrani.

Pfifazeni je nasledujici:

A|B|C|D
41312 ]1]0

4.6.3.9.4 Detektor 2D kodu, zalozka ,,Advanced”- ,Pokrocilé”

Detektor 2D kodU, zalozka , Quality” — , Kvalita” (str. 101)
Detektor 2D kodU, zéloZzka ,,Symbols” -, Symboly” (str.103)

Cods | Ref,Sting | Qualty | Advarced | Symbols | Moduss | Miscelanecus |

Contrast min,  Polaiy
(a2
Slank max, Mirrored

) |00 | |aw

inda) Flash: 0.4K8[— | |%:0%01:0 ot 9 Q@ @ 9 Q@ 9

Obr. 105:; Detektor 2D kodu, zalozka , Advanced” — ,, Pokrocilé”
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Nastaveni na zalozce ,Advanced” — ,Pokrocilé”
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Parametr Funkce

Minimalni kontrast
(Contrast min.)

Minimalni kontrast mezi svétlymi a tmavymi ¢astmi kodu, vyjadfeny v hodnotach urovné
Sedé, rozsah od 1 do 100.

Polarita (Polarity)

Mozna omezeni tykajici se polarity modull (napf. jsou-li tistény tmavé moduly na bilé pozadi
nebo opacné).

Maximalni sklon

Sklon Utvard ve tvaru ,L" v radidnech. Tento parametr uréuje maximalni rozdil mezi thlem

(napf. sklo).

(Slant max.) .L" a pravym Uhlem.
Zrcadleny Definuje zda se mUZze stat, Ze by kdd byl zrcadlové prevracen (coz je ekvivalentni vyménam
(Mirrored) radkl a sloupct kodu). Funkci je vhodné pouzit pokud se kod Cte pres transparentni kusy

4.6.3.9.5 Detektor 2D kodu, zadlozka ,,Symbols” — ,Symboly”

Detektor 2D kédU, zalozka , Advanced” —
Detektor 2D kodU, zalozka ,,Modules” — ,,Moduly” (str. 104)

_ Code | Ref.Sting | Quaty | Advanced = Symbols | Modules | Miscelaneous |

Symbaol size

1

|'1:-7

., Pokrocilé” (str. 102)

RW ——— -

(I I_%i | 144

Column ) _

( =
{nja) Flash: 0.4kBJ-— | | Z0¥:0L:0

o 9 @ 9 9 9 9

Obr. 106: Detektor 2D koédd, zalozka ,,Symbols” -, Symboly”

Nastaveni na zalozce , Symbols” -, Symboly”

Parametr

Funkce

Velikost kédu (Symbol size)

Pouze ECC200 a QR-kdd: velikost kodu na snimku v pixelech.

Pocet radkd (Row)

Pocet radkd hledaného kodu.

Pocet sloupcl (Column)

Pocet sloupcl hledaného kodu.
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4.6.3.9.6 Detektor 2D kodu, zadlozka ,Modules” - ,,Moduly”

Detektor 2D kodd, zdlozka”Symbols” — ,,Symboly” (str. 103)
Detektor 2D kodd, zalozka ,, Miscellaneous” — ,,RGzné" (str. 105)

_ Code | Ref.Sting | Qualky | Advanced | Symbols | Modues | Miscelaneous |

Module size
0 »x

Modude width

|.ll:ll'.'l|:|i:~: L:jl H ED

[Er i) [ Ipix _i_i;

Module aspect

[15pix |3 () |0

(I (100

=B

Module row gap

=z ]

Module column gap

= =

(nfa) | Flash: 0.4Kk8]—

RiISYzz8 1192

oy 9 @ @ @ @ O

Obr. 107: Detektor 2D koédd, zalozka ,Modules” — ,,Moduly”

Nastaveni na zalozce ,Modules” — ,Moduly”

Parametr Funkce

Velikost modulu
(Module size)

Velikost modulu v pixelech.

Sitka modulu
(Module width)

Sitka modulu (Module width) Pouze PDF 417: itka moduld na snimku v pixelech

Pomér stran modulu
(Module aspect)

Pouze PDF 417: minimalni pomér stran modull (fadky ke sloupctim)

Mezera mezi fadky
(Module row gap)

Pouze ECC200 a QR-kéd: povolend mezera mezi fadky (napf. u kédu, které nemaiji
pevnou velikost modulu)

Mezera mezi sloupci
(Module column gap)

Pouze ECC200 a QR-kéd: povolend mezera mezi sloupci
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4.6.3.9.7 2D Detektor 2D koédu, zalozka ,RGzné" -

(I SENSOPART

,Miscellaneous”

Detektor 2D kodU, zalozka ,,Modules” — ,,Moduly” (str. 104)
Detektor Optického rozpoznavani znakd (OCR) (str. 106)

Code | Ref Sting | Qualty | Advanced | Symbols | Modules | Mecellaneos |
Vershof
| s | | AR S | O E
Model bype Shape Model robustness Maodal gnd
i = Ay = Low —4 | Any H
Strict model Paosition pattern Find pattern tolerance
Yo s : low | =|
{nja] Flash: 048/~ |w:Slevé28n2s | DoUT 3 @ @ @ @ @

Obr. 108: Detektor 2D kodU, zélozka , Miscellaneous” — ,Rlzné”

Nastaveni na zalozce ,, Miscellaneous”

Parametr

Funkce

Verze (Version)

Pouze QR-kdéd: minimalni verze kédu: [1..40]

Typ modelu (Model type)

Pouze QR-kod: typ modelu QR-koédu: 1, 2, 0

Tvar (Shape)

Pouze ECC200 a QR-kod: mozna omezeni ohledné tvaru modulu (¢tverec nebo obdélnik).

Robustnost modelu
(Model robustness)

Robustnost dekédovani kdda s velmi malymi moduly. Nastaveni parametru na , high” zvysi
sanci Uspésného dekddovani kédu s velmi malymi moduly. Dale by v tomto pfipadé mél byt
pfizpdsoben parametr minimalni velikost modulu na oc¢ekavanou minimaini velikost a sifku
modulu.

Mrizka modelu
(Model grid)

Pouze ECC200: popisuje, zda se mohou velikosti jednotlivych moduld lisit (v daném rozsahu).
V zavislosti na tomto parametru se zvoli algoritmus pro vypocet stfedu modulu. Nastaveni
Lfixed” zajisti pouZiti pravidelné mfizky. Pfi nastaveni ,variable” se mfizka pfipne pouze

k jedné strané rozpoznaného vzoru. Nastavenim ,any” jsou pouzity postupné oba pFistupy.

Striktni model
(Strict model)

Nastavenim parametru ,tolerance hledani” na hodnotu ,high” se hodnota parametru
~model grid” ingoruje. V tomto pfipadé se pouZije pravidelna mfizka.

Urceni umisténi
(Position pattern)

Urcuje, zda je nutné najit Uplnou shodu s nastavenymi parametry. Nastavenim ,yes” budou
ignorovany veskeré kédy nevyhovujici parametrdm.

Pouze QR-kod: pocet vzorl urcujicich umisténi, které musi byt rozpoznany pro akceptovani
kodu (2 nebo 3).

Tolerance hledani
(Find pattern tolerance)

Pouze ECC200: Tolerance hledani kédu vhledem k porusenym nebo z¢asti chybéjicim
hledanym oblastem. Hledani zahrnuje jak strany tvaru ,L”, tak protéjsi. Pfi nastaveni , low"
se predpoklada, Ze rozpoznavany kéd neobsahuje mnoho poruch. Pfi nastaveni , high”

se naopak ocekava, Ze kdd muiZze byt silné porusen nebo nékteré ¢asti mohou zcela chybét.
| tak je stale moZné kéd precist ovdem za cenu vyrazného prodlouZeni ¢asu zpracovani.
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4.6.3.10 Detektor optického rozpoznavani znakd (OCR)
4.6.3.10.1 Detektor OCR, Postup

Pfi nastaveni Detektoru OCR postupujte podle nasledujicich krokd. Jelikoz nékteré kroky vychazeji z dfive vytvofenych
vysledkd, pro spravné zpracovani musi byt dodrzeno popsané poradi krok(.

Detektor Solarnich ¢lankd — ,, Wafer” (str. 117)
Detektor OCR, zalozka ,Characters (flexible)” — ,Znaky (flexibilni)” (str. 110)
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Obr. 109: Detektor OCR

4.6.3.10.1.1 Zakladni posloupnost nastavovani parametr(

e Segmentace pfi uZiti zaloZzek , Characters” — ,Znaky" a ,Segmentation” — , Segmentace”, jakoZ i zalozky

. Pre-Processing” — , Pfedzpracovani” v kroku ,, Job” — ,Uloha".
e Klasifikace pomoci uZiti zalozky ,Classification” — , Klasifikace” pfi vybéru pisma a definovani vzorového fetézce.
e QOdstranéni znakl, které nebyly klasifikovany s vyhovuijici kvalitou v zaloZzce ,Quality” — , Kvalita”.

¢ Pro pouziti Detektoru OCR neni dostatecné nastaveni parametrll pouze pomoci jednoho snimku. Stabilni vysledky
¢teni mohou byt dosazeny pouze uzitim velkého poctu snimkd. Doporucujeme ulozeni bézné 20 az 30 snimkd
k pokryti vdech variant zpracovani a k optimalizaci parametrd v rezimu offline.

4.6.3.10.1.2 Segmentace

e Optimalizace segmentace pomoci zalozek , Characters” — ,Znaky"” a , Segmentation” — , Segmentace”. Cilem je ziskat
stabilni segmentaci pro pro viechny jednotlivé znaky. Vysledna klasifikace , reading result” — , vysledek ¢teni” neni
v tomto kroku dulezitd, vysledek bude optimalizovan pozdéji.

e Segmentaci je mozné zlepsit pfedzpracovanim snimku na zalozkach ,Job” — ,Uloha"~ , Pre-Processing” —
. Pfedzpracovani”, tj. uzitim typu filtrd , Gauss” —, Gaussovo vyhlazeni”, ,Mean" — ,Redukce poruch obrazu” nebo

., Dilatation”/,,Erosion” — ,Dilatace”/,Eroze” nebo jejich kombinaci. K dosazeni stabilni segmentace doporucujeme
uzit vyhlazovadi filtry jako , Gauss” nebo ,,Mean”.
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e Parametr , Groups of characters” — , Skupiny znakd" muZze podporovat segmentaci pomoci specifikace poctu znaku
v jedné skupiné.

e Parametr ,Max. deviation from base line” - ,Max. odchylka od z&kladni linie” udava, jak mnoho se mdze svisla pozice
znaku odlisovat od zakladni linie pisma. Hodnota je udana v procentech vysky znaku.

e  Qvéfte spravnou segmentaci vsech znakd pred prechodem ke kroku , Classification” — , Klasifikace”. Klasifikace nema
zadny vliv na segmentaci. Vadné segmentované znaky budou klasifikovany Spatné.

4.6.3.10.1.3 Priklady segmentace:

423 456789

Obr. 110: Segmentace bez prfedem nastaveného parametru ,, Groups of characters” — , Skupiny znak(":
VSechny znaky byly rozpoznany.

423 456789

Obr. 111: Segmentace s hodnotou ,, 3 3" parametru ,Groups of characters” — , Skupiny znakd”:
Pouze dvé skupiny po 3 znacich byly rozpoznany.

- - -

A

123 456789

Obr. 112: Segmentace bez pfedem nastaveného parametru ,, Groups of characters” — , Skupiny znak(":
Segmentace prvniho znaku ,, 1" se nezdafila, protozZe jeho kontrast vzhledem k pozadi je mnohem nizsi, nez u vech
ostatnich znakd.
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123 456789

Obr. 113: Segmentace s hodnotou ,3 32 1" parametru , Groups of characters” — ,Skupiny znak(":
Také , lower contrast character” — , nizsi kontrast znaku” Ize segmentovat.

Q
1%
A p&°
NP

Obr. 114: Segmentace pomoci parametru , Text orientation” — ,Orientace textu” = ,Font horizontal in image” —
. Horizontalni pismo ve snimku”:
Zadné znaky nejsou segmentovany, protoZe se ve snimku nevyskytuji Zzadné znaky s horizontalni orientaci.

.

&9
W

|u

Obr. 115: Segmentace pomoci parametru , Text orientation” — , Orientace textu” = , Font horizontal in RO
. Horizontalni pismo v ROI"” (oblasti zajmu - Region Of Interest):
Segmentace funguje jako by znaky byly horizontalni vzhledem k ROI (oblasti hledani).
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Obr. 116: Segmentace s hodnotou 15% parametru ,Max. deviation from base line” — ,,Max. odchylka od zakladni linie”:
Pouze pét znakd uvnitf je segmentovano.

Obr. 117: Segmentace s hodnotou 25% parametru ,Max. deviation from base line” — ,Max. odchylka od zakladni linie”:
VSechny znaky jsou segmentovany.

4.6.3.10.1.4 Klasifikace

eV tomto kroku je vybrana vhodna znakova sada ,font” — , pismo”. Kazdé pismo je k dispozici v rliznych sadach znakd.
Cilem je vybrat pismo s nejvice stabilnimi vysledky pro danou aplikaci.

e Pojmenovani druhl pisma na pfikladu skupiny ,, Industrial” -, Primyslové”:
e - Industrial_0-9" — ,Prdmyslové_0-9": vSechna Cisla
e - Industrial_0-9+" — ,Primyslové_0-9+": vSechna Cisla a specialni znaky
e - Industrial_A-Z+" -, Primyslové_A-Z+": vSechna velka pismena a specialni znaky
e - Industrial_0-9A-Z" — , Primyslové_0-9A-Z": vsechna Cisla a velkd pismena
e - Industrial.omc” — , Prdmyslové.omc”: vSechny znaky

e Vzorovy fetézec ma dvé funkce:

1. Zpracovani klasifikace (rozpoznanych znak(): Pro kazdy segmentovany znak je vypocitavana Uroven
hodnoceni (presvédcivosti rozpoznani) ve vztahu ke kazdému znaku v celé sadé pouzitelnych znak(
(pismo). Pokud neni pouZzit vzorovy fetézec, je vybran znak s nejvyssi vyhodnocenou Urovni (pfesvédcivosti
rozpoznani). Pfi uziti vzorového fetézce bude zvazovano ,,N” nejlepsich alternativ (policko: ,,No. of
alternatives” — , Pocet alternativ”). Maximalni pocet dovolenych zmén znakd, které nemély maximalni
Uroven hodnoceni (presvédcivosti rozpoznani), je specifikovan v policku ,No. of corrections” — , Pocet
oprav” —viz obr. 120.

2. Zpracovani vysledku detekce:
Minimalni kvalita kompletniho fetézce je specifikovana (parametrem Threshold — Prahova hodnota).
Pokud je kvalita pod nastavenou prahovou hodnotou, vysledek rozpoznavani bude ,false” — ,, neplatné”.

4.6.3.10.1.5 Kvalita

e Pokud kvalita jednoho z klasifikovanych znakd nedosahuje hodnoty parametru ,,Minimum confidence” -, Minimalni
presvédcivost rozpoznani”, vysledek rozpoznavani bude ,false” — ,, neplatné”.

¢ Nizkd hodnota presvédcivosti rozpoznani vyjadfuje skutecnost, Ze znak nebyl spolehlivé klasifikovan. Viysoka hodnota
presvédcivosti rozpoznani avsak neni zarukou spolehlivé klasifikace!
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(I SENSOPART

4.6.3.10.2 Detektor OCR, zalozka , Characters” (flexible) — ,Znaky” (flexibilni)

Detektor OCR (str. 106)

Detektor OCR, zalozka ,, Segmentation” —

.Segmentace” (str. 106)

Zakladni nastaveni pro rozpoznavani znakd.

STt Dhar ey

Characier Meghi

o 9m

Cycle tme= 0

Segrentaton | Cemsfcasion | Qpasity

- p—y  Lipper case onfy
* Dwkonight =

Conmect deiln i characiery
Denoed s leng
512 2

« Crearlyy charscher gae

g rurter of

= 1 - o [hemray pegmeniaton

a @ @ 9 @ 9

Fagy 1E1048 e R ] 30

Obr. 118: Detektor OCR, zalozka , Characters” — ,Znaky”

Parametr

Funkce

Vyska znaku

Max. vyska znaku v pixelech.

Sitka znaku

Max. Sitka znaku v pixelech.

Tloustka tahu

Priimérna sitka linii znakt v pixelech.

Polarita

Moznost volby mezi tmavymi znaky na svétlém pozadi nebo naopak.

Orientace textu

.Font horizontal in Image” - ,, HorizontaIni pismo ve snimku”: text musi byt v kamerovém
snimku umistén horizontalné. Natoceny text nebude pfecten nebo ¢ten Spatné.

.Font horizontal in ROI" -, Horizontalni pismo v oblasti zajmu (ROI)": nato¢enim oblasti
zajmu Ize zadat Uhel natoceni pro ¢teni pootoceného textu.

Maximalni pocet radka

Maximalni pocet fadkd pro cteni.

Pouze velka pismena

Omezeni na pouze velka pismena.

PFipojit tecky ke znakim

Pfipoji jednotlivé tecky, napf. u pisma, vytvofeného teckami nebo nebo u Spatné vytisténého
pisma pro doplnéni znakd.

Prekryti velikosti znaku

Zapnuti a vypnuti obdélniku prekryti, zavislého na velikosti pismen.

Prekryti pro segmantaci

Zapnuti a vypnuti barevného prekryti pro segmentaci znakd.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikadi.

Optimalizace:

Rychlost vykonani:

e Oblast zajmu pro znak (Zluty ramecek) nastavte jen v nezbytné velikosti.
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4.6.3.10.3 Detektor OCR, zalozka ,Segmentation” — ,Segmentace”

Definovani zakladnich nastaveni pro ¢teni znakd.

Detektor OCR, zaloZka , Characters (flexible)” — ,Znaky (flexibilni ) (str. 110)

Detektor OCR, zéaloZka , Classification” —

Segeenimton | Charscters

Rewspor W i sachgroed

o Corrert fagresty

Irorries

Hptam rtequrchaton

St T B

Corcle b fa] Fadh

rgreeriator

.Klasifikace” (str. 111)

Classdensen | Duaity

Groga of i N

san . e varnor From Bass e

Tt ore i
Rt bt e 2

WLO K w10 o D 9 9 9 9

Obr. 119: Detektor OCR, zaloZka , Segmentation” — , Segmentace”

Parametr Funkce
Odstranit fadky Tento parametr Ize uZit pro odstranéni rusivych fadkd na pozadi.
na pozadi

Pfipojeni fragment(

Pfipoji znaky, které mohou byt rozdéleny napf. Spatnym vytisténim do dvou ¢asti, do jednoho
segmentu.

Vyrazené

Umoziiuje ¢teni vyraZzeného pisma, napf. tehdy, kdy se znaky zobrazuji vlivem osvétleni
jako bily text s ¢ernym obrysem (stin) nebo naopak.

Vratit interpunkci

Aktivuje vystup specialnich znakd, napf. tecky nebo carky.

Vratit rozdélovaci znaky

Aktivuje vystup specialnich znak(, napf. pomlcky.

Skupiny znakl

Umozruje specifikovat odstup znakd (mezeru mezi znaky) pro ¢teni. Napf. pokud znaky
budou vytisklé vZzdy ve dvou skupinach po Ctyfech znacich, toto pak Ize specifikovat vstupem
.4 4" Tato funkce mUzZe byt uzita tehdy, kdy jsou v ramci nékolika pokust o precteni

v jednom a tom samém snimku ¢teny fetézce znak( rlizné délky.

Max. odchylka
od zakladniho radku

Maximalni dovoleny rozdil horizontalni pozice znak( na pfimce mezi prvnim a poslednim
znakem. Tuto funkci Ize uzit tehdy, pokud znaky nejsou vytistény na vodorovné pfimce.

4.6.3.10.4 Detektor OCR, zalozka ,, Classification” —

,Klasifikace”

Definovani zakladnich nastaveni pro ¢teni znakl.

Detektor OCR, zaloZka , Segmentation” — ,Segmentace” (str. 111)
Detektor OCR, available fonts — dostupné typy pisma (str. 114)
Detektor OCR, zaloZka , Quality” — ,Kvalita” (str. 116)
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Obr. 120: Detektor OCR, zalozka , Classification” — , Klasifikace”

Parametr

Funkce

Pismo

Pisma, ktera jsou k dispozici — viz kap. Detektor OCR, dostupné typy pisma
0-9 => jen Cisla

0-9+ => Cisla a specialni znaky

A-Z => jen velka pismena

A-Z+ => velka pismena a specialni znaky

Neuvedeny rozsah (No extension) => viechny znaky

Vzorovy fetézec
(zaskrtavaci policko)

Aktivuje ovéreni obsahu prectenych informaci. Ovéreni se provadi na zakladé regularnich
vyraz(.

Vzorovy fetézec

Tento text nebo regularni vyraz se uziva pro ovéfeni. Zde Ize zadat jednoznacné znaky, které
jsou porovnavany pifimo nebo pomoci regularnich vyrazd pro ovéfeni struktury vysledkd ctend.
Znaky, vypadajici velmi podobné jako &islo i pismeno (napf. ,,8” a ,,B”) mohou byt automaticky
opraveny pomoci uziti regularnich vyrazd.

Algoritmus detekce pouziva , Vzorovy fetézec” vyhradné jako jednoduchy kontrolni fetézec
poté, co znaky byly ,segmentovény” a ,klasifikovany” a je pouze zapotiebi potvrdit,

Ze dekodovany fetézec je shodny s, Vzorovym fetézcem”, coz nema v Zadném pfipadé vliv
na klasifikaci.

Pokud je ,Vzorovy fetézec” vytvorfen z ,regularniho vyrazu”, pak bude zkouseno vyuziti
znamych znakd, nejlépe vyhovujicich danému vyrazu. Napf. u prvnich tfech pismen, oznacuji-
cich dny v tydnu (MON / TUE / WED /atd.), segmentace a dekddovani dava spise jako vysledek
vyraz MON, neZ tvar MON. Software snimace automaticky ,,opravi” 0 (¢islo) na O (pismeno) .

Pfidat vyraz

Otevre seznam regularnich vyraz(Q.

Nauceni vzorového
fetézce

Cte kod, umistény pod Detektorem kédd a zkopiruje obsah do vzorového fetézce.
Text Ize upravit pozdéji.

Pocet alternativ

Tento pfikaz urcuje, kolik ,jinych” podobnych znak ma byt zvazovano. Napfiklad, pokud
se fyzicky divame na ¢islo ,,8", podobné znaky mohou byt 6,9,0,B,R,D,0,S, ale bude bran
v Uvahu pouze pocet ,x" alternativ, nejvice odpovidajicich ¢tenému znaku.

Pocet oprav

Tento pfikaz urcuje, kolik znakd v fetézci muUze byt zménéno pfi uZiti regularniho vyrazu
ve vzorovém fetézci. Napf. pokud u prvnich tfech pismen, oznacujicich dny v tydnu

(MON / TUE / WED /atd.) segmentace a dekoddovani dava spise jako vysledek vyraz W60
nez WED, pak pfi nastaveni ,2" v tomto policku software snimace bude automaticky
Lopravovat” 6 (¢islo) a O (pismeno) na vysledna pismena E a D. Pokud nastaveni v policku
bylo , 1", pak se detekce nezdafi.

Prahova hodnota
(Threshold)

Prahova hodnota pro rohodnuti vyhovuje/nevyhovuje: pokud pocet oprav je vyssi, nez tato
prahova hodnota, text bude oznacen jako ,not read” — , nepfecteno” (neplatny vysledek
detekce).
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Nejdllezitéjsi prvky regularnich vyraza:

Vzorovy fetézec Shoda Priklad shody
123 Retézec obsahuijici 123 01234
\A123 Retézec za¢inajici s 123 1234
123\Z Retézec kondici s 123 0123
\A123VZ Retézec pfesné odpovidajici 123 123
[123] Retézec obsahuijici jeden ze znak( 33
[123]{2} Ret&zec obsahuijici posloupnost znakd o délce 2 23
[12]](34] Retézec obsahuijici znak z jedné ze dvou skupin 4
A nebo \A Vyhovuje zacatku Fetézce
$ nebo \Z Vyhovuje konci fetézce (znak nového fadku je povolen)
Vyhovuje jakémukoliv znaku mimo znak nového fadku
[...] Vyhovuje kterémukoliv znaku uvnitf zavorek. Pokud je prvni znak ,~", pak tato zavorka vyhovuje
kazdému znaku, mimo téch, které jsou vypsany v zavorkach. Lze uzit znak ,-" pro vybrani rozsahu znak
takto: ,[A-Z0-9]". Ostatni znaky ztraceji v zavorkach svdj zvlastni vyznam mimo ,\".
* Vyhovuje 0 nebo vice opakovani pfedchazejiciho znaku nebo skupiny
+ Vyhovuje 1 nebo vice opakovani
? Vyhovuje 0 nebo 1 opakovani
{n,m} Vyhovuje od n do m opakovani
{n} Vyhovuje pfesné ,n" opakovani
| Oddéluje alternativni vyhledavaci vyrazy
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4.6.3.10.4.1 Detektor OCR, dostupné druhy pisma

Detektor OCR, zalozka , Classification” — , Klasifikace” (str. 111)
Detektor OCR, zélozka , Quality” — , Kvalita” (str. 116)

Prehled druht pisma:

ABCDEFGHIJKLMNO
PARSTUNUKYZ-
123456789,
KXBB22506624HF S
7ICENE33HND

- 20408

Handwritten

OM1234L56787
ONLIET C2F7
Ol 21345389

Industrial
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MICR

s c3IL5E7880

OCRA

0L2345L789

ABCDEFGHIJKLM
NOPRRSTUVWXYZ
abcdefghijklm

nopgrtsuvwxyz
-2V /\=+<>. #5788 ()ax

OCRB

0123456789

ABCDEFGHIJKLM
NOPQRSTUVWXYZ
abcdefghijklm

nopgqrtsuvwxyz
=21 /\=4+<> _#B/&()a*
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4.6.3.10.5 Detektor OCR, zalozka ,Quality” — , Kvalita

u

Definovani zakladnich nastaveni pro ¢teni znakd.

Detektor OCR, zélozka , Classification” — , Klasifikace” (str. 111)

Detektor OCR (str. 106)

Segmornation | Chasciry  Seprenbvion | Csssfcaton | Qusly
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Obr. 121: Detektor OCR, zaloZka , Quality” — , Kvalita”

Parametr

Funkce

Kvalita

Kvalita kazdého znaku obdrZi hodnotu v rozmezi 0-100%. Cim vy33i je tato hodnota, im vy3si
je spolehlivost vysledku. Nizké hodnoty kvality jsou znamkou Spatné kvality ¢teni.

Minimalni presvédcivost
rozpoznani

Pokud nebylo dosaZzeno minimalni pfesvédcivosti rozpoznani, znak je povazovan za nepfecteny
a bude zaménén nahradnim znakem.

Nahradni znak

Vystupni znak pro pfipad, Ze nebylo dosaZzeno minimalni pfesvédcivosti rozpoznani.

4.6.3.10.6 Vysledky OCR

Tato funkce vykonava Ulohu definovanou v PC. V zobrazeném okné vysledkovych statistik je zndzornén seznam detektord
a vysledky vyhodnoceni. Doby vykonani nejsou v tomto rezimu aktualizovany, protoZe nejsou u snimace k dispozici.

Detektor OCR, zaloZka , Quality” — ,Kvalita” (str. 116)
Nasledné téma: Detektor solarnich ¢lankd (Wafer) (str. 117)

Podrobné inspekéni vysledky z detektoru, uvedeného ve vybérovém seznamu, jsou zobrazeny v reZzimu béhu.

V okné zobrazeni snimku se zobrazi snimek, oblasti hledani a sloupcové grafy vysledkd — pokud to bylo pfedem nastaveno.
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Obr. 122: Detektor OCR, Zobrazeni vysledkl
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The parameters displayed vary according to the type of detector selected:

Parametr Funkce

Retézec Znaky ke cteni

Presvédcivost rozpoznani | Hodnota v rozsahu 0-100% udava, s jakou spolehlivosti byl znak precten

Délka fetézce Délka fetézce znakd

Pozice X Pozice v ose X v pixelech

Pozice Y Pozice v ose Y v pixelech

Uhel Uhel vaci horizontalni pfimce

Porovnani vysledku Indikace kvality vysledku. Pokud Zadny znak nemusel byt zaménén na zakladé vzorového
fetézce, pak tato hodnota je 100%. Hodnota parametru klesa s rostoucim poctem oprav.

Vyhovuje vzorovému Indikuje, zda Fetézec odpovida vzorovému Fetézci.

retézci

Porovnani vysledku Indikuje, zda bylo dosaZzeno minimalni kvality.

Zkraceno Udava, zda cast retézce byla zkracena.

4.6.3.11 Detektor solarnich ¢lankd (Wafer)

Detektor solarnich ¢lankd je velmi vykonny a snadno vyuzitelny kamerovy nastroj k detekci pozice solarnich ¢lank

a Ulomkl (vystipd, chips) na okrajich téchto ¢lankd, které se mohou vyskytnout v pribéhu vyrobniho procesu. Umozriuje
mimoradné presné méfeni velikosti a pozice ¢lankd a maze tedy byt také vyuZit jako vyznamna pomdtcka v osazovacich
(pick and place) robotickych systémech.

Viz také dokument: VISOR ® SolarUserManual.pdf ve Startmeni/SensoPart/ VISOR © Vision sensor/ Documentation/...

Nasledné téma: \V/ystup vysledkd inpekce (str. 143)
Detektor solarnich ¢ankd, Tvar Glomku (chip) (str. 120)

Detektor solarnich ¢lanka (Wafer detector) je navrzen pro:

Vykonnou a spolehlivou detekci trhlin a Ulomkd na rovnych nebo zvinénych obrysech

Snadno pfizpUsobitelné nastaveni vsech naméfenych vysledkd, napf. tolerance velikosti ¢lankd, pozice, orientace,
hloubky, jakoz i oblasti vyskytujicich se vad

Snadna optimalizace nastaveni snimace, pokud se tyka rychlosti vyhodnoceni a presnosti (Metoda subpixell — kazdy
pixel se rozlozi na nékolik subpixel()

Libovolny zpUsob fezani, napt. Ize ziskat mimo 5” i 6” ¢lanky

Dostupné nastroje pro pfedbézné zpracovani snimku, napf. pro korekci zkresleni

Automaticka identifikace rdznych typd solarnich ¢lankd
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4.6.3.11.1 Detektor solarnich ¢lanku, zalozka , Wafer” — ,Solarni ¢lanek”

(I SENSOPART

Tento detektor je navrzen pro kontrolu pfipadnych trhlin na hranach obrysu ¢lank a pro méfeni geometrickych parametrd,

napf. Sitky, vysky, pozice, Uhlu natoceni, atd.
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Obr. 123: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,, Wafer” — ,,Solarni ¢lanek”

Nastaveni na zalozce ,, Wafer” — ,Solarni ¢lanek”

Parametr

Funkce

Vyska (Height)

Rozsah akceptované vysky c¢lanku.

Sirka (Width)

Rozsah akceptované sirky ¢lanku.

Plocha (Area)

Rozsah akceptované plochy ¢lanku.

Rozsah Uhlu
(Angle range)

Rozsah akceptované aktualni hodnoty Uhlu natoceni.

Jas (Brightness)

Vybér jasu objektu srovnanim s pozadim.

Tvar (Shape)

Vybér druhu tvaru ¢lanku .

Oblast vymazani
(Blanking region)

Tato moznost nabizi definovani az osm volné programovatelnych obdélnikovych oblasti.
Obrazové informace uvnitf téchto oblasti zajmu nebudou podrobeny inspekdi.

Kontrola polohy
(Position control)

se méa nachazet.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.11.2 Detektor solarnich ¢lanku, Velikost ulomku (odlomeného mista — chip)

Detektor solarnich ¢lank (Wafer)

Detektor solarnich ¢lankd, Tvar Glomku (str. 120)

sole Hme:  (nfa)

Flash: 0.5kB[-— (X:0Y:.0L0

Q @ 2 9 9 9

| pourt

Obr. 124 Detektor solarnich ¢lankd, Velikost Ulomku

Nastaveni na zalozce ,Chip size” — , Velikost ulomku”

Parametr Funkce
Velikost Ulomku Aktivuje nastaveni velikosti Ulomku.
(Chip size)

Uroven hloubky tlomku
(Level of chip depth)

Ze viech detekovanych bodd obrysu je pomoci algoritmu generovano nejlépe
vyhovuijici obdélnikové pole (okno). V dalsim kroku budou vypocitavany viechny
vzdalenosti mezi polem a kazdym bodem obrysu. Prahova hodnota pak definuje
nespravnou vzdalenost.

Odchylky pfipadaijici na jeden Ulomek
(Deviations per chip)

Prah pro pocet $patnych vzdalenosti, definujici VYHOVUJICI / NEVYHOVUIJICI
objekt.

Plocha pfipadajici na jeden ulomek
(Area per chip)

Definice vadné oblasti.

Ignorovat vnéjsi vady — expertni rezim
(Igore external defects — expert mode)

Tato moznost nabizi definovani az osm volné programovatelnych obdélnikovych
oblasti. Obrazové informace uvnitf téchto oblasti zajmu nebudou podrobeny
inspekci.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikadi.
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4.6.3.11.3 Detektor solarnich ¢lanktd, Tvar ilomku

Detektor solarnich ¢lankd, Velikost Glomku (str. 119)

Detektor solarnich ¢lankd, ,Hole” —

., Otvor” (str. 121)

_Wafer | achipsee | Chpshape | Hole | Calioration | Binarization | Rectanglefit | cut ¢ [V
Chip shape + | Ignore protrusions

Edgelet size Separation distance of protrusion =

[I 3 px %l :—-“r—-’ | 0,50 _:

Angle change over n pixel . Lewvel of chip depth

( ) [4px 3] = [0, []

Angle deviation

e (o= [}

detime: (nfa) | Flash: 0.5kB [ \X:0Y:0LO | it @ @ O O Q@ Q

Obr. 125: Detektor solarnich ¢lankd, Tvar Glomku

Nastaveni na zalozce ,,Chip shape” - , Tvar ulomku”

Parametr

Funkce

Tvar tlomku (Chip shape)

Aktivuje nastaveni tvaru Ulomku.

Edgelet size — expertni rezim
(Edgelet size — expert mode)

Na zakladé dvou sousednich bodd obrysu bude vzdy pro kazdy detekovany bod
obrysu vypocten sekant. Parametr: vzdalenost od sousednich hran.

Zména Uhlu o n pixeld

— expertni rezim

(Angle change over n pixel
— expert mode)

Na zakladé ,n" sousednich bodl pro kazdy detekovany bod obrysu bude vzdy
vypoctena maximalni odchylka ze viech ,n” urcitych natoceni — Uhlova odchylka
kazdého bodu obrysu.

Uhlové odchylka
(Angle deviation)

Bod obrysu bude detekovan jako nevyhovujici, pokud mistni Ghlova odchylka bude
vétsi, neZ pfedem definovany prah.

Ignorovat vystupky
— expertni rezim
(Ignore protrusions
— expert mode)

Vsechny nalezené vystupky nebo vylomena mista (chipy), které maji definovanou
vzdalenost k obdélnikovému poli — oknu — (znazornéno tyrkysovou barvou)
nebudou vyhodnoceny.

Odstup vystupkd

— expertni rezim

(Separation distance of protrusions
— expert mode)

Vsechny nalezené vystupky nad nastavenou prahovou hodnotou (v pixelech)
nebudou vyhodnoceny.

Uroven hloubky tlomku
— expertni rezim

(Level of chip depth

— expert mode)

Pokud existuje vnéjsi vada a zahrnuje tyto oznacené oblasti zavad a také vadu

s odlomenim hrany (chip defekt), vdechny tyto vady s odlomenim hrany

(chip defects), které jsou ve specifikované vzdalenosti pod nastavenou prahovou
hodnotou, budou i nadale detekovany.
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4.6.3.11.4 Detektor solarnich ¢lankud, Otvor

Detektor solarnich ¢lankd, Tvar Glomku (str. 120)
Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,, Calibration” — , Kalibrace” (str. 122)

_Wefer | achpsas | Chpshape | Hole | Callration | Binarization | Rectangeft | cu < [¥)

|Hole
Brightness Bright - | Filter waferedge (767 3
Brightness threshold
s 11 50 %I‘ Relative = Gauss 3 -
Area
P —— | 5,00 px ?
Crvarlay Marked pixel =

scle time:  (nfa) Flash: 0.5kBf-— %0 Y:0 10 pour @ @ WU 9 QO 9

Obr. 126: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,,Hole”— , Otvor”

Nastaveni na zélozce , Hole"” — , Otvor”

Parametr Funkce
Otvor (Hole) Aktivuje moznosti nastaveni na zalozce , Otvor”.
Jas (Brightness) Vybér jasu objektu ve vztahu k jasu solarniho ¢lanku.

Prahova hodnota jasu /absolutni
(Brightness threshold/absolute)

Definuje prahovou hodnotu intenzity jasu pro detekci nevyhovujiciho objektu jako
pevnou hodnotu Urovné Sedé.

Prahova hodnota jasu /relativni
(Brightness threshold/relative)

Definuje prahovou hodnotu intenzity jasu pro detekci nevyhovujiciho objektu jako
kompenzaci pro doplnéni k primérnému jasu kazdého solarniho ¢lanku.

Plocha (Area)

Nejmensi velikost plochy otvoru v solarnim ¢lanku (zapis hodnoty: pixel x pixel nebo
mm x mm).

Prekryti (Overlay)

(De-) aktivuje vykresleni / oznaceni viech detekovanych objektd.

Filtrace hran ¢lanku
— expertni rezim
(Filter wafer edge
— expert mode)

Rozsifeni tmavych oblasti, odstranéni svétlych pixeld z tmavych oblasti, odstranéni
artefakt(*, oddéleni jasnych objekt(.

Gaussovo vyhlazeni (filtr) -
expertni rezim
(Gauss — expert mode)

SniZzeni ruseni, potlaceni rusivych detaild a artefaktd, vyhlazeni hran.
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4.6.3.11.5 Detektor solarnich ¢lankd (Wafer), zalozka , Calibration” — , Kalibrace”

Detektor solarnich ¢lankd, ,,Hole” — ,, Otvor” (str. 121)
Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Binarisation” — ,,Binarizace” (str. 123)
wafer | 3 chipsze | Chipshape | Hole  Caibration | Binarization | Rectanglefit | cut ¢V
| Distortion removal mm uniks
Kappa (x10E-6) Callbration Factor
{ I} | -0, 300 !: | 2, 00000 pe/mm I[:-I Apply
Scale Wafer height
{ 1l J | 0,950 E | 156 000 mm :%' Calibrate to wafer
wcle time: (nfa) | Flash: 0.5kB[— X:0Y:.01:0 oot @ Q@ @ O Q@ Q

Obr. 127: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,, Calibration” — , Kalibrace”

Nastaveni na zélozce , Calibration” — , Kalibrace”

Parametr

Funkce

Odstranéni zkresleni
(Distortion removal)

Aktivuje odstranéni zkresleni.

Kappa (x10E®)

Koeficient (konstanta) ke korekci radidlniho zkresleni.

Meéritko (Scale)

Nasobici (multiplikacni) soucinitel pro méfitko opravy.

Jednotky v mm
(mm units)

Aktivuje uZiti mm jako jednotek.

Kalibracni soucinitel
(Calibration factor)

Pixel/ mm (pixelG/mm — pocet pixeld na délku mm); Kalibra¢ni soucinitel k prevodu
obrazovych hodnot (pixeld) na fyzickou velikost obrazu.

PouZit (Apply)

Po kliknuti na tlacitko ,Apply” budou rozméry v ostatnich zalozkach automaticky
pfepocteny a aktualizovany.

Vyska solarniho ¢lanku
(Wafer height)

Program nastavi automaticky kalibracni soucinitel v zavislosti na vysce méfeného
¢lanku v pixelech.

Kalibrovat podle vysky ¢lanku
(Calibrate to wafer)

Kalibra¢ni soucinitel (Calibration factor) je vypocitan z hodnoty ,Wafer height” —
. Vyska ¢lanku”.
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4.6.3.11.6 Detektor solarnich ¢lanku, zalozka , Binarisation” — Binarizace”

Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,, Calibration” — , Kalibrace” (str. 122)
Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,Rectangle fit” — , PfizplGsobeni obdéiniku” (str. 124)

Wafer | @ Chipsize | Chipshape | Hole | Calbration = Binarzation | Rectangeft | cut ¢ [»]

' Automatic Marual

Threshold correction factor

( i ) o005

Histoaram skep ‘Wafer brightness threshold

dl ) | 4 5 ( 1! ) | 100
cle time; (nfa) | Flash; 0.5kB/— |%:0¥:01:0 ‘ ooUT @ Q@

9

9

Obr. 128: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,,Binarisation” — , Binarizace”

Nastaveni na zalozce ,Binarisation” — ,Binarizace” (expertni rezim)

(I SENSOPART

Parametr

Funkce

Automaticky (Automatic)

Aktivuje automatickou binarizaci.

Korekéni Cinitel prahové hodnoty
(Threshold correction factor)

U kazdého snimku bude automaticky vypocitana prahova hodnota jasu na zakladé
vyhodnoceni aktudlni hodnoty jasu detekovaného objektu a pozadi. Tuto dynamickou
prahovou hodnotu Ize manualné korigovat tak, Ze vysledna hodnota se bude vice

¢i méné pfiblizovat k intenzité jasu pozadi.

Krok drovné v histogramu
(Histogram step)

Krok v rozsahu Urovné Sedi v histogramu.

Manualné (Manual)

Aktivuje manualni binarizaci.

Prahova hodnota jasu ¢lanku
(Wafer brightness threshold)

Pevné nastavena prahova hodnota kontrastu.
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4.6.3.11.7 Detektor solarnich ¢lanku, zalozka ,,Rectangle fit” — , Pfizpusobeni obdélniku”

Detektor solarnich ¢lankl, zalozka ,Binarisation” — , Binarizace” (str. 123)
Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Cut” — , Rez” (str. 125)
Wafer | 3 Chipsze | Chipshape | Hole | Calbration | Binarizstion  Rectangieft | Cut ¢ [P
Edigelst size . Smoothing wafer angle .
I o 5] />[5 &
Edgelst caloulation Smoothing wafer size
{acact s/ (0[]
Tolerancs sdgslet
am— | v
cle time: () Aash: 05K [— :0wO0L0 ot @ @ 9 9 Q@ Q@
Obr. 129: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,,Rectangle fit” — , PfizpUsobeni obdélniku”

Nastaveni na zaloZce ,Rectangle fit"” (Expert mode) — ,, PrizpUsobeni obdélniku” (expertni rezim)

Parametr

Funkce

Velikost segmentu hrany

Velikost kroku nebo pocet bodUl obrysu pro vypocet nahradni kfivky v daném misté
obrysu.

Vypocet segmentu hrany

K dispozici jsou dvé moznosti (metody): Line fit or Secant

Vyhlazeni thlu solarniho ¢lanku
(Smoothing wafer angle)

Rozsah zjisténych uhld kolem maxima Gaussova normalniho rozdéleni (Gauss
distribution), ktery bude uZit k vypoctu konecného Uhlu.

Vyhlazeni velikosti solarniho
¢lanku
(Smoothing wafer size)

Rozsah zjisténych velikosti kolem maxima Gaussova normalniho rozdéleni,
ktery bude uzit k vypoctu kone¢nych rozmérd solarniho ¢lanku.

Tolerance segmentu hrany

Rozsah zjisténych uhld pro kazdou local line, ktera bude uZita k vypoctu orientace
solarniho ¢lanku vidi stfedni hodnoté.
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4.6.3.11.8 Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Cut” — , Rez"

Detektor Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Rectangle fit” — Pfizpldsobeni obdélniku” (str. 124)
Detektor Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Miscellaneous” — ,,R0zné"” (str. 126)

Obr. 130: Detektor solarnich ¢lank(, zélozka ,Cut” — , Rez”

Nastaveni na zalozce , Cut” (Expert mode) — ,Rez” (expertni rezim)

Parametr Funkce

Rez (ofiznuti) ¢lanku V pfipadé zjisténého vyskytu vadnych solarnich ¢lank( systém ovéfuje moznost vhodného

(Wafer cut) ofiznuti pomoci laseru, napf. pro ziskani ¢lankd s jmen. rozmérem 5 z ¢lankd s 6
rozmérem.

Min. velikost Minimalni délka kazdé strany solarniho ¢lanku.

(Min. size)

Tolerance Toleranéni rozsah fezu obrysu podél dvou libovolnych hran plvodniho solarniho ¢lanku.
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4.6.3.11.9 Detektor solarnich ¢lanku, zalozka , Miscellaneous” — ,, RtUzné”

Detektor Detektor solarnich ¢lankd, zalozka , Cut” — ,Rez” (str. 125)
Vystup vysledk( inspekce (str. 139)

vsize | Chipshape | Hole | Calbration | Binarization | Rectanglefit | Cut | Micelaneous |4
Contour smoothing
1l ] I__l;u'J P %
Accuracy |Subpixel 3
cle time:  (nfa) | Flash: 0,5kBJ--| |RDY:0 L0 poutT @ @ ' 9 9
Obr. 131: Detektor solarnich ¢lankd, zalozka ,,Miscellaneous” — ,, RGzné”

Nastaveni na zalozce , Miscellaneous” (Expert mode) — ,,RGzné" (expertni rezim)

Parametr Funkce

Vyhlazeni obrysu Tato volba aktivuje dvé funkce morfologického zpracovani obrazu. Pokud je nastavena
(pozitivni nebo negativni) hodnota tohoto parametru mensi nez 0, morfologicky operator OPENING (Otevfeni)
(Contour smoothing zvysi mozZnost zvyraznéni vadnych mist na obrysu (hrané ¢lanku). Naopak, pfi nasta-
(positive or negative)) veni hodnoty vyssi nez 0, operator CLOSING (Uzavfeni) vyhladi trhliny ¢lanku.
Pfesnost De-(aktivuje) subpixelovy algoritmus

(Accuracy)

4.6.3.11.10 Nastaveni prahovych hodnot pro odliseni vadnych a vyhovujicich solarnich
¢lank

Snimace VISOR® jsou schopny poskytnout vysoce kvalitni vysledky test(. Tuto kvalitu je tfeba mit na mysli pfi nastavova-
ni rozsahd prahovych hodnot. Typické nastaveni hodnoticich kritérii snimace zajistuje nasledujici Ukoly: vsechny ,, dobré”
solarni ¢lanky VYHOVI testovacim kriteriim a viechny ,3patné” ¢lanky jsou otestovany jako nevyhovuijici a poté vyfazeny.
K dosazeni tohoto cile musi byt nékolik zkusebnich vzorkd ¢lankd testovano v rdznych provoznich rezimech s urcitymi
pocatecnimi kritérii, poté by tato kritéria méla znovu upravovana, dokud nevyhovi kvalitativnim pozadavkim vyrobniho
procesu.

Pro zajisténi vysoké spolehlivosti vyrobnich testl Ize zpfisnit vybérova kritéria, coz znamena, ze se zvysi pocet vad solarnich
¢lankd, zjisténych pomoci snimace, coz vede ke snizeni rizika prostojd vyroby, zplsobenych vyskytem zlomenych nebo
prasklych ¢lankd. Jestlize ale vybérova kvalitativni kritéria budou pfilis vysoka, vzroste pocet v podstaté zbytecné vyfazenych
¢lankd.

Naopak, pfi snaze zajistit vysoké vyuZiti rozpracovaného materialu (vynos), Ize uplatnit mirnéjsi vybérova kritéria, toto opatfeni
ma oviem za dusledek hodnoceni VYHOVUJICI i pro vadné ¢lanky se vSemi negativnimi dopady na vasi vyrobu.
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Obr. 132: Nastaveni prahové hodnoty

4.6.3.12 Detektor Sbérnic

Viz také dokument: VISOR ® SolarUserManual.pdf in Startmeni/SensoPart/ VISOR © Vision sensor/Documentation/...
Detektor Shérnic, zaloZka ,Busbar” — ,,Sbérnice” (str. 127)

Detektor Shérnic, zaloZka , Binarisation” — ,,Binarizace” (str. 129)

Detektor Shérnic, zaloZka , Calibration” — , Kalibrace” (str. 130)

Detektor Sbérnic, zaloZka ,,Rectangle fit” — , Pfizplsobeni obdélniku” (str. 131)

Vysledky detektoru Shérnic (str. 131)

4.6.3.12.1 Detektor Sbérnic, zadlozka ,,Busbar” — ,,Sbérnice”

Detektor pro zjisténi polohy a kontrolu sbérnic.

Detektor Sbérnic (str. 127)

Detektor Sbérnic, zalozka ,,Binarisation” — , Binarizace" (str. 129)
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Obr. 133: Detektor Sbérnic, zadlozka ,Busbar” — , Sbérnice”

Nastaveni na zalozce ,Busbar” -

~Sbérnice”

Parametr

Funkce

Pocet sbérnic
(Number of busbars)

Nastaveni pro oCekavany pocet sbérnic.

Pocet sbérnic
(Area per busbar)

Rozsah akceptovatelné plochy sbérnice. Pokud velikost plochy sbérnice je vné

zadaného rozsahu tohoto parametru, vypocet viech ostatnich hodnot je pferusen.

Plocha sbérnic se vypocitava z celkového poctu vybranych pixeld.

Rozsah uhlu (Angle range)

Rozsah akceptované aktualni hodnoty Uhlu natoceni.

Kontrola polohy (Position control)

Ke kontrole polohy tézisté Ize definovat obdélnikovou nebo eliptickou oblast,
uvnitf které se ma nachazet.

Prekryti (Overlay)

Aktivuje graficka prekryti pixeld sbérnice.

Nové vytvofeny detektor ma viechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.12.2 Detektor Busbar, zdlozka , Binarisation” — ,Binarizace”

Detektor Busbar, zalozka , Busbar” —
Detektor Busbar, zalozka , Calibration”

., Sbérnice” (str. 127)
— Kalibrace” (str. 130)

Busbar | Einarization Calbration Rectangle fit
' Automatic Smoothing -
Threshold correction Factor )
f i ) o0 2] Gauss -
Histogram step - Pad area min, [ max, . _
CE_: 4 = d:=b [20px |3 |SO00px (5
Manual

SIS Dy ags Hhees | ms

—_— T T

- 5 |-
cletime: (nfa) Flash: 0.3kB]— X:0¥:01:0 oot @ @ @ Q@ Q@ 9
Obr. 134: Detektor Sbérnic, zalozka ,Binarisation” — ,,Binarizace”

Nastaveni na zélozce , Binarisation” — , Binarizace”

Parametr

Funkce

Automaticky (Automatic)

Aktivuje automatickou binarizaci.

Korekéni Cinitel prahové hodnoty
(Threshold correction factor)

U kazdého snimku bude automaticky vypocitana prahova hodnota jasu na zakladé
vyhodnoceni aktualni hodnoty jasu detekovaného objektu a pozadi. Tuto dynamickou
prahovou hodnotu Ize manualné korigovat tak, Ze vysledna hodnota se bude vice
¢i méné pfiblizovat k intenzité jasu pozadi.

Krok drovné v histogramu
(Histogram step)

Krok v rozsahu Urovné Sedé v histogramu.

Manuélné (Manual)

Aktivuje manualni binarizaci.

Prahova hodnota jasu sbérnice
min/max

(Busbar brightness threshold
min/max)

Min/max hodnota Urovné Sedé pfisuzované sbérnici.

Vyhlazeni (Smoothing)

Tato volba aktivuje dvé funkce morfologického zpracovani obrazu. Pokud je nastavena
hodnota tohoto parametru mensi nez 0, morfologicky operator OPENING (Otevfeni)
zvysi moznost zvyraznéni vadnych mist na obrysu (hrané ¢lanku. Naopak, pfi nastaveni
hodnoty vyssi nez 0, operator CLOSING (Uzavfeni) vyhladi trhliny ¢lanku.

Gaussovo vyhlazeni (Gauss)

SniZzeni ruseni, potlaceni rusivych detaild a artefaktd, vyhlazeni hran.

Pad area min/max

Minimalni a maximalni hodnota plochy pro detekci jedné podlozky.

Nové vytvofeny detektor ma viechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.12.3 Detektor Sbérnic, zadlozka , Calibration” — ,, Kalibrace”

Detektor Sbérnic, zélozka , Binarisation” — ,Binarizace” (str. 129)
Detektor Sbérnic, zalozka ,Rectangle fit” — , PfizpUsobeni obdélniku” (str. 131)
Busbar | Binarization | Calbration | Rectangle fit |
+ | Distortion removal mim units
Kappa (x10E-6) - ) )
( |J ' -0,300 :i Calibration Factor
— 200000 px/mm ApE
Scale _
( 1 ) |0580 %
Jde time:  (nfa) Flash: 0.3/~ X:0Y:0L0 oot @ @ @ @ 9 9
Detektor Sbérnic, zalozka ,, Calibration” — , Kalibrace”
Nastaveni na zalozce ,Calibration” - , Kalibrace”
Parametr Funkce
Odstranéni zkresleni Aktivuje odstranéni zkresleni.
(Distortion removal)
Kappa (x10E®) Koeficient (konstanta) ke korekci radidlniho zkresleni.
Meéritko (Scale) Nasobici (multiplikacni) soucinitel pro méfitko opravy.
Jednotky v mm (mm units) Aktivuje uziti mm jako jednotek.
Kalibracni soucinitel (faktor) Pixel/mm (pixelt /mm — pocet pixeld na délku mm); Kalibracni soucinitel k prevodu
(Calibration factor) obrazovych hodnot (pixell) na fyzickou velikost obrazu.
PouZit (Apply) Po kliknuti na tlacitko ,Apply” budou rozméry v ostatnich zalozkach automaticky
pfepocteny a aktualizovany.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.12.4 Detektor Sbérnic, zalozka ,Rectangle fit"” — , Pfizplsobeni obdéIniku”

Detektor Sbérnic, zélozka , Calibration” — , Kalibrace"” (str. 130)
Vysledky detektoru Sbérnic (str. 131)

Busbar | Binarization Calibration Rectangle fit
Smoothing bushar angle -
ar |2 2
Smoothing busbar width _
ar Y |10 =
Je time: (nfa) Flash: 0.3k8/— %:0Y:.01:0 oot @ @ @ O O 9

Nastaveni na zaloZce ,Rectangle fit"” (expert mode only) — , PrizpUsobeni obdélniku” (pouze expertni rezim)

Parametr Funkce

Vyhlazeni Ghlu sbérnice Rozsah zjisténych uhld kolem maxima Gaussova normalniho rozdéleni
(Smoothing busbar angle) (Gauss distribution), ktery bude uzit k vypoctu kone¢ného Uhlu.

Vyhlazeni Sitky sbérnice Rozsah zjisténych velikosti kolem maxima Gaussova normalniho rozdéleni,
(Smoothing busbar width) ktery bude uzit k vypoctu konecnych rozmérd sbérnice.

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikadi.

4.6.3.12.5 Vysledky detektoru Sbérnic

Tato funkce vykonava Ulohu definovanou v PC. V zobrazeném okné vysledkovych statistik je zndzornén seznam detektord
a vysledky vyhodnoceni. Doby vykonani nejsou v tomto rezimu aktualizovany, protoZe nejsou u snimace k dispozici.

Detektor Sbérnic, zalozka , Rectangle fit” — , Pfizpdsobeni obdélniku” (str. 131)
Nasledné téma: Detektor , Color value” — Detektor ,Jas barvy” (str. 133)

Podrobné inspekéni vysledky z detektoru, uvedeného ve vybérovém seznamu, jsou zobrazeny v rezimu béhu.

V okné zobrazeni snimku se zobrazi snimek, oblasti hledani a sloupcové grafy vysledkd — pokud to bylo pfedem nastaveno.
Zobrazené parametry se lisi v zavislosti na typu zvoleného detektoru.
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Results/statistics
Rty P—
Detedtor e aaill LT T Detrector bype =2 o) Tyr—— Cound 3 Vst
A et . L — Corte ¥ | ns Pass 0 1.0
Corder Y | nfa . Ful 3 00, 00%
ol Sl e ° rtnamdy v
_ porrn i
‘ p gz ik e~k
Hode: Corfg | Mame Semisboe  Active b 11Xk Cyche bmwrt (nfa) Flagh: G340 [ -~ ©O¥O 10 et D9 9 D D
Obr. 135: Vysledky detektoru Sbérnic
VSeobecné vystupy
Zobrazené vysledné parametry Vyznam
Vysledek (Result) Dilec/parametr detekovan (detekovan = zelena, nedetekovan = cervena)
Mira shody (Score) Vysledek detekce vyhovuje/nevyhovuije (0/100)
Doba vykonani (Execution time) Doba cyklu potfebna pro vyhodnoceni v ms
Typ detektoru (Detector Type) Nazev aktivniho detektoru pro zobrazeni vysledku
Vystupy na zaloZce ,Busbar” — Sbérnice”
Zobrazené vysledné parametry Vyznam
Stred X, Stfed Y (Center X, CenterY) Soufadnice stfedu viech sbérnic
Uhel (Angle) Orientace (prdmérny Ghel sbérnic)
Délka (Lenght) Prlimeérna délka sbérnic
Sitka (Width) Prlimérna Sitka sbérnic
Vystupy na zalozce ,Overview"” — ,Prehled”
Zobrazené vysledné parametry Vyznam
Stred X, Stfed Y (Center X, Center Y) Souradnice stfedu vSech sbérnic
Plocha (Area) Plocha kazdé sbérnice
Podlozky (Pads) Pocet podlozek kazdé sbérnice

Vystupy na zalozce ,Binarisation” — ,Binarizace”

Zobrazené vysledné parametry Vyznam

Prahové hodnoty (min/max) jasu sbérnice | Limitni hodnoty pro binarizaci sbérnic
(Busbar brightness threshold min/max)

Chcete-li vyvolat vysledky inspekci z jiného detektoru, oznacte jej ve vybérovém seznamu.

Vysledky inspekci a statisticka vyhodnoceni véetné vybranych grafickych zobrazeni Ize archivovat v programu SensoView.
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4.6.3.13 Detektor ,Color value” -, Jas barvy”

Vystup prdmérnych hodnot jasu barvy RGB / HSV / LAB (barevné modely) na jedno z rozhrani.

Barevny kanal (str. 134)
Zalozka ,,Color value” — ,Jas barvy” (str. 133)

4.6.3.13.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu nebo barevného kanalu, se kterymi by mél detektor pracovat.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky ip: Zobrazeni je vzdy cerné/bilé

e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu

Coler chane! | Gy

Coor mocel
RGE =
Coler charmsl
& ey e
Bl Cyan
e Magents
[T

Obr. 136: Barevny kanal

Parametr Funkce
Barevny model Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)
Barevny kanal Mdze byt zvolen jeden nebo vice kanall.

4.6.3.13.2 Zalozka ,,Color value” -, Jas barvy”

Vystup prdmérnych hodnot jasu barvy RGB / HSV / LAB na jedno z rozhrani.

Nasledné téma: Detektor Color area (Detektor barevné oblasti), Vybér barvy (str. 134)
Funkce: ,Mask” — ,Maska" (str. 73)

ok channal Colar valug

Rrd Search regen
) [boe |2} /o550 | B |Rectange :
(=) o || |=sw I/

D) [0 |7 |sam

Obr. 137: Jas barvy
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Parametr detektoru Funkce

(barevny kandl zavisly

na nastaveni barevného

modelu)

Cervend Prah rozpoznani (Threshold) pro zvoleny kanal min/max.

(Hue - odstin / Lightness -

svétlost) 1

Zelena Prah rozpoznani pro zvoleny kanal min/max.

(Saturation - sytost / A)

Modra Prah rozpoznani pro zvoleny kanal min/max.

(Value - jas/ B)

Oblast hledani Nastavi oblast hledani jako obdélnik, kruznici nebo volny tvar. Pokud byl nastaven volny

(Search region) tvar, bude aktivni volba , Edit search region” — , Upravit oblast hledani”.

Upravit oblast hledani Pfi Upravé oblasti zajmu (ROI - Region of interest) mohou byt nékteré casti oblasti hledani

(Edit search region) maskovany — zvyraznény nebo vylouceny (vymazany). Useky, které nejsou pro danou
detekci dllezité (relevantni), mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou byt také
obracené (inverzni), tzn., Ze zajimavé oblasti mohou byt zvyraznény.

Pfekryti oblasti hledani Aktivuje prekryti pro volny tvar oblasti hledani.

(Overlay search region)

Nové vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.

4.6.3.14 Detektor Barevné oblasti (Color area), Vybér barvy

Urcuje procento plochy, pokryté barvou nebo rozsah barev. V zavislosti na vlastnostech oblasti mohou byt vytvofena dobra/
/3patna rozhodnuti.

Barevny kanal (obr. 133)
Detektor Barevné oblasti, Vybér barvy (obr. 134)

Detektor Barevné oblasti, , Thresholds” — , Prahy rozpoznani” (obr. 136)

4.6.3.14.1 Barevny kanal
Vybér barevného modelu nebo barevného kanalu, se kterymi by mél detektor pracovat.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.
e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy Cerné/bilé
Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu
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Obr. 138: Barevny kanal
Parametr Funkce
Barevny model
Barevny kanal

(I SENSOPART

Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)
MUZe byt zvolen jeden nebo vice kanald.

4.6.3.14.2 Detektor Barevné oblasti, Vybér barvy

Funkce: ,,Mask” — ,Maska" (str.

73)

Urcuje procento plochy, pokryté barvou nebo rozsah barev. V zavislosti na vlastnostech oblasti mohou byt vytvofena dobra/

/Spatna rozhodnuti.
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Obr. 139: Barevna oblast
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Parametr detektoru
(barevny kanal zavisly
na nastaveni barevného
modelu)

Funkce

Cervena
(Hue - odstin barvy / Lightness
- svétlost) 1

Prah rozpoznani (Threshold) pro zvoleny kanal min/max.

(Value — jas barvy/ B)

Zelena Prah rozpoznani (Threshold) pro zvoleny kanal min/max.
(Saturation — sytost barvy / A)
Modra Prah rozpoznani (Threshold) pro zvoleny kanal min/max.

Oblast hledani
(Search region)

Nastavi oblast hledani jako obdélnik, kruznici nebo volny tvar. Pokud byl nastaven volny
tvar, bude aktivni volba , Edit search region” — ,Upravit oblast hledani”.

Upravit oblast hledani
(Edit search region)

PFi Upravé oblasti zajmu (ROl — Region of interest) mohou byt nékteré ¢asti oblasti hledani
maskovany 0150 zvyraznény nebo vylouceny (vymazany). Useky, které nejsou pro danou
detekci ddlezité (relevantni), mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou byt také
obracené (inverzni), tzn., Ze zajimavé regiony mohou byt zvyraznény.

Prekryti oblasti hledani
(Overlay search region)

Aktivuje prekryti pro volny tvar oblasti hledani.

Prekryti
(Overlay)

Barevné oznaceni pixell uvnitf nebo vné zadaného rozsahu barev. PomUcka pfi nastavo-
vani vizualizace vysledkd detektoru a pfi nastaveni prahovych hodnot s vy3si pfesnosti.

Barevny histogram

Nabizi moznost zadat prahové hodnoty uvnitf barevného histogramu.

Nové vytvofeny detektor ma viechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.14.2.1 Barevny histogram

V zavislosti na zvoleném barevném modelu jsou zobrazeny histogramy pro modely RGB, HSV nebo LAB. Histogram zobrazuje
rozloZeni barev v oblasti zajmu. Pomoci tlacitek Ize zapinat a vypinat jednotlivé kanaly. Limity pro detekci barev Ize nastavit
pomoci pohybu malych znacek pod histogramem. Viybrany rozsah barev je pak zobrazen pomoci barevnych ploch.
Pfekroceni nastavenych limitd ma za nasledek inverzi vybéru. Pokud mdze byt barva spolehlivé detekovana uZzitim jen
jednoho barevného kanalu, u ostatnich kandald musi byt nastaveny max/min limity, aby bylo vylouceno rusivé ovliviiovani
detekce.

4.6.3.14.3 Detektor Barevné oblasti (Color area), Prahy rozpoznani
Urcuje procento plochy, pokryté barvou nebo rozsah barev. Nastaveni prahovych hodnot.

Nasledné téma: Detektor Seznam barev (str. 137)

Ceipr channal | Colorares | Threshalds

Trreemai

e e af (wes DB
D e .
[ —————— = A T

Obr. 140: Barevna oblast, prahy rozpoznani

Parametr Funkce

Prah rozpoznani Prahova hodnota pro procentualni podil plochy min/max.
(Threshold)

Velikost objektu Min/max velikost objektu (detekované oblasti)

(Object size)

Noveé vytvofeny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.15 Detektor Seznam barev (Color list)
Porovnava barvu se seznamem zndmych barev. Vysledek: &islo nebo nazev barvy nejblize podobné barvé v seznamu.
Takto Ize napt. tfidit dilce (objekty) podle barev.

Barevny kanal (str. 133)
Detektor Seznam barev, Vybér barev (str. 137)

4.6.3.15.1 Barevny kanal

Vybér barevného modelu nebo barevného kanalu, se kterymi by mél detektor pracovat.
Zobrazeni snimku je zavislé na obrazovém cipu a zvoleném detektoru.

e Monochromaticky Cip: Zobrazeni je vzdy cerné/bilé

e Barevny Cip + Detektor barev: Zobrazeni je vzdy barevné

e Barevny Cip + Objektovy snimac: Monochromaticky (jednobarevny) snimek, zobrazeni je zavislé na zvoleném barevném
modelu a barevném kanalu
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Obr. 141: Barevny kanal

Parametr Funkce
Barevny model Odkaz (link) na: ,RGB"”; ,HSV"; ,LAB" (barevné modely)
Barevny kanal MUZe byt zvolen jeden nebo vice kanald.

4.6.3.15.2 Detektor Seznam barev (Color list), Vybér barev (Color select)

Nasledné téma: Vystup vysledk( inspekce (str. 139)
Funkce: ,Mask” — ,Maska" (str. 73)

Porovnava barvu se seznamem zndmych barev. Vysledek: &islo nebo nazev barvy nejblize podobné barvé v seznamu.
Takto Ize napt. tfidit dilce (objekty) podle barev.
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(I SENSOPART

Color channel Color kst

Colar destance

(| =— 0 T Active

Name R & B Teach : oL
R i —
1 Cokr B o o Teach o

2 | Color 2 54 %4 0 Teadh

3 Color 3 -(- a 254 Teadh Delete all
up
Down Color hustogram

Obr. 142: Seznam barev

Parametr

Funkce

Prah rozpoznani (Threshold)

Prahova hodnota pro minimalni shodu min/max.

Nazev (Name)

Nazev barvy, Ize zménit dvojim kliknutim, napf. cervena, zelena, modra...

Ukazka (vzorek) barvy
(Sample color)

Vystup naucené barvy jako barevna oblast, také i v Ciselném zpracovani (RGB / HSV / LAB).

ReZim uceni (Teach)

Nahraje barvu uvedenou v aktivnim fadku. Pokud ma byt v jediném snimku nahrana
vice nez jedna barva, na kazdou barvu musi byt pfemisténa mala oblast zajmu (ROI).

"

ot

Pfida novy fadek na konec seznamu.

non

Vymaze aktivni fadek.

Vymazat vie (Delete all)

Vymaze kompletni seznam.

Nahoru (Up)

Posune oznaceny fadek o fadek vyse.

Dold (Down)

Posune oznaceny fadek o fadek nize.

Oblast hledani
(Search region)

Nastavi oblast hledani jako obdélnik, kruznici nebo volny tvar. Pokud byl nastaven volny
tvar, bude aktivni volba , Edit search region” — ,Upravit oblast hledani”.

Upravit oblast hledani
(Edit search region)

Pfi Upravé oblasti zajmu (ROI - Region of interest) mohou byt nékteré casti oblasti hledani
maskovany — zvyraznény nebo vylouceny (vymazany). Useky, které nejsou pro danou
detekci dlezité (relevantni), mohou byt vymazany (zabarveny). Masky mohou byt také

obracené (inverzni), tzn., Ze zajimavé regiony mohou byt zvyraznény.

Prekryti oblasti hledani
(Overlay search region)

Aktivuje pfekryti pro volny tvar oblasti hledani.

Prekryti (Overlay)

Barevné oznaceni pixell uvnitf nebo vné zadaného rozsahu barev. Pom(cka pfi nastavovani
vizualizace vysledk( detektoru a pfi nastaveni prahovych hodnot s vyssi pfesnosti.

Barevny histogram
(Color histogram)

Nabizi moznost zadat prahové hodnoty uvnitf barevného histogramu.

Nové vytvoreny detektor ma vSechny parametry pfednastaveny na standardni hodnoty, vhodné pro mnoho aplikaci.
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4.6.3.15.2.1 Barevny histogram

V zavislosti na zvoleném barevném modelu jsou zobrazeny histogramy pro modely RGB, HSV nebo LAB. Histogram
zobrazuje rozlozeni barev v oblasti zajmu. Pomodi tlacitek Ize zapinat a vypinat jednotlivé kanaly. Limity pro detekci barev
Ize nastavit pomoci pohybu malych znacek pod histogramem. Vybrany rozsah barev je pak zobrazen pomoci barevnych
ploch. Pfekroceni nastavenych limitl ma za nasledek inverzi vybéru. Pokud mUze byt barva spolehlivé detekovéana uzitim

jen jednoho barevného kanalu, u ostatnich kanal( musi byt nastaveny max/min limity, aby bylo vylou¢eno rusivé ovliviiovani
detekce.

4.6.4 Vlystup vysledkt inspekce

Zde Ize urdit pfifazeni a logicka spojeni digitalnich signalovych vystup(, jakoz i interface a vystupnich dat snimace VISOR ®.

Mapovani I/O (str. 139)

Vystupni signaly (Digitalni vystupy / Logické) (str. 144)
Rozhrani (str. 146)

Normalni spoust, zadna zpozdéni (str. 148)

Sériovy datovy vystup (Telegram), Datovy vystup (str. 152)

4.6.4.1 Mapovani I/O (I/O mapping)

Zde muUzete provést nasledujici nastaveni:

1. Definice I/O zatizeni jako vstupni nebo vystupni (Piny 05 - 08 mizZete pouZit jako vstupni nebo vystupni)

2. Prifazeni funkce vstuptm a vystupU. Pozadovanou funkci mazete vybrat ze seznamu vsech funkci dostupnych
pro tento vstup nebo vystup. Nékteré funkce je mozné pfifadit pouze k urcitému vstupu nebo vystupu
(napf. HW spoust).
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Obr. 143: Vystup, Mapovani /0

4.6.4.1.1 Funkce vstupu

(I SENSOPART

Funkce Popis

H/W spoust (H/W Trigger) Hardwarova spoust (pouze pin 03 WH).
Encoder + Pozitivni vstup pro encoder (pouze pin 10 VT).
Encoder - Negativni vstup pro encoder (pouze pin 05 PK).

Povolit spoust

(Enable trigger) SPOUsté).

Povoli nebo zakaze signaly spousté (signal musi pfijit minimalné 2 ms pfed signalem

Uloha 1..N (Job 1..N) Impulsy na tento vstup se méni aktivni Uloha.

Uceni docasné / trvalé

(Teach temp. / perm.) a Spousté.

Nauceni vSech detektorl a umisténi. Uceni zacina s nabéznou hranou tohoto vstupu

Docasné: ulozeni na RAM, trvalé: ulozeni na flash pamét.

Zména ulohy (BitX)
(Job switch (BitX))

MdUzZete vybrat az 5 vstupl pro binarni kodovani ¢isla Ulohy, na kterou se ma pfepnout
(tj. pro az 32 uloh). Bit1 = LSB (least significant bit, nejnizsi bit).

NepouZito
(No function, undefined)

Vstup nema pfifazenou funkci.

Jiz pouzité funkce jsou zobrazeny Sedé, protoze uz neni mozné je pouZzit.
Vsechny vstupy potfebuji signal dlouhy minimalné 2 ms.
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Obr. 144: Vystup, Vstupy

_ ol el (B

4.6.4.1.2 Funkce vystupt

Funkce

Popis

Hlavni vystup (Ejector)

Hlavni vystup. Urceny pro vystupni proudy az 100 mA (vSechny ostatni vystupy
max. 50 mA), pouze pin 12 RDBU. (odpovida LED ,A")

Vysledek (Result)

Vystup vysledku. Kazdému takovémuto vystupu miZete pfifadit vysledek detektoru
nebo logicky vyraz.

Potvrzeni zmény ulohy
(Acknowledge job change)

Tento vystup mlzete pouzit jako potvrzeni o zméné Ulohy. Nabézna hrana znamena

Uspésnou zménu ulohy, logicka 1 (high) se vrati na log. 0 s pfistim signalem spousté.

Vnéjsi osvétleni

Pokud je zvoleno toto nastaveni (dostupné pouze prostfednictvim pin 09 RD),
mUZe byt pfipojeno/spusténo vnéjsi osvétleni.

Nepouzito
(No function, undefined)

Vystup nema pfifazenou funkci.

Funkce, které byly jiz pouZzity, se zobrazi Sedé, protoZe je jiz neni mozno uzit.

VSechny vstupy vyzaduji minimal
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Obr. 144: Vlystup, Vstupy

Existuji dva preddefinované vystupy:

e Pripraven (Ready): indikuje, Ze je sensor pfipraven pfijimat signaly spousté.

e Platny (Valid): indikuje, Ze da

4.6.4.2 Funkce progra

Vstupy mUZete nastavit na tyto h

e neaktivni (inactive)

ta na vystupu jsou platna.

movatelnych digitalnich vstupu

odnoty:

e zapnuto/vypnuto (enable/disable)
e nadist Uloh (binarné kédovano) (load job (binary coded))
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e nadist Ulohu 1..n (load job 1..n)
ucit docasné
ucit trvale

Popis rliznych pripadl s diagramem signald.
4.6.4.2.1 Vstup: ,Trigger enable” — ,Povoleni spousté”

Pro povoleni (log. 1) nebo zakazani (log. 0) signalu spousté (trigger input).

Tryger SaJl, willh —
e rengh, 1P e igral, groeed
i = Input ¥ = cinabis

v L i
(
o TY

M i m—

Inpist X
Enable/Disable
Trigger

Enable Dizable

Obr. 146: Casovani vstupnich signald, povoleni spousté

4.6.4.2.2 Vstup: Binarné kodovana zména ulohy nebo zména pomoci funkce Uloha 1
nebo uloha 2:

Binarné kédovana zména ulohy:

Binarné kddovana zména Ulohy pomoci az 5 vstupl (Job 1- max. 31):

MozZné jen v pfipadé, kdy pfiznak Ready = log 1. Pfi zméné Urovné na odpovidajicim binarnim vstupu je pfiznak Ready
nastaven na log. 0. Pfiznak Ready zUstane nastaven na log. 0 az do pfichodu nabézné hrany signalu potvrzeni zmény Ulohy.
Pokud je vyuzit signal ,,Job change confirm” — , Potvrzeni zmény Ulohy", ktery je generovan az po zméné Ulohy, pak pfiznak
»Ready” bude napfisté nastaven znovu na log. 1. Béhem pribéhu zmény Ulohy pomoci binarnich vstupd nesmi byt zaslan
Zadny signal spousté. Zména logickych Urovni na odpovidajicich vstupech musi probéhnout ve stejnou dobu (béhem max.
10 ms musi mit vSechny vstupy stabilni logickou Uroven).

Zména ulohy pomoci funkce: Uloha 1 nebo uloha 2:

Dostupné pouze tehdy, pokud je pfiznak Ready nastaven na log. 1. Pfi zméné Urovné na odpovidajicim vstupu je pfiznak
Ready nastaven na log. O. Pfiznak Ready zUstane nastaven na log. 0 aZ do pfichodu nabézné hrany signalu potvrzeni zmény
Ulohy. Pokud je vyuzit signal ,Job change confirm” — ,Potvrzeni zmény Ulohy”, ktery je generovan az po zméné Ulohy,
pak priznak ,Ready” bude napfisté nastaven znovu na log. 1. Béhem pribéhu zmény Ulohy pomoci binarnich vstup(
nesmi byt zaslan zadny signal spousté.

PFi pouziti jednoho kédovaciho vstupu prepne signal s log. 1 na Ulohu 2, signdl s log. 0 na ulohu 1.

Rozdily mezi zménou Ulohy pomoci binarniho kédovani a zmé&nou pomoci prepinani funkce Uloha 1 nebo Uloha 2:

Pfi zméné Ulohy pomoci binarniho kédovani musi byt pozadované cislo Ulohy reprezentovano binarnim kédovanim
prostrednictvim vybranych vstupd. Proto jsou potfebné pro tento rezim prepinani mezi dvéma Ulohami minimalné 2 vstupy.

V ptipadé zmény Ulohy pomoci pfepnuti Uloha 1 nebo uloha 2 signal s log. 1 pfepne vyhodnoceni na zakladé lohy 2,
signal s log. 0 vyvola vyhodnoceni na zakladé ulohy 1. Takto Ize vyuzit pouze jeden vstup k pfepinani mezi dvéma dlohami.
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Obr. 147: Casovani vstupnich signalt, zména tlohy pomoci bindrniho kédovani / Uloha 1 nebo dloha 2

4.6.4.2.3 Vstup: Uloha 1..n

Pro pfepinani mezi Glohami pomoci impuls. Mozné jen v pfipadé, kdy pfiznak Ready = log 1. S pfichodem prvniho impulsu
spousté je Ready nastaveno na log. 0. Impulsy jsou nacitavany az do prvniho zpoZzdéni >= 50 ms a pak nastane pfepnuti
na pozadovanou Ulohu. Ready zUstava nastaveno na log. 0, dokud nedojde k pfepnuti na novou Ulohu.

Pokud je vyuzit signdl ,,Job change confirm” — ,Potvrzeni zmény Ulohy”, ktery je generovan az po zméné Ulohy, pak pfiznak
.Ready” je napfisté nastaven znovu na log. 1. Béhem prdbéhu zmény Ulohy pomoci binarnich vstupl nesmi byt zaslan
Zadny signal spousté. Délka pulzu pro zménu Ulohy by méla byt 5 ms, nasledna prodleva 5 ms.

Pokud je to moZné, zména Ulohy by se méla z dlvodU rychlosti provadét zplisobem popsanym na obr. 2.
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Obr. 148: ¢asovani vstupnich signald, uloha 1 ... n

Varovani!

Pfi pfepinani Uloh dbejte na nasleduijici:

¢ v3echny Ulohy musi mit stejné nastaveni zmény ulohy

e v3echny Ulohy museji byt v reZzimu spousté

e pfiznak Ready musi byt na log. 1 na zacatku sekvence signalli spousté
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4.6.4.2.4 Vstup: funkce Uceni docasné / trva

Pro nauceni (nahrani) novych vzora viech detektord a v pfipadé,

(I SENSOPART

le.

kdy je nezbytné pouziti vyrovnani odchylky u aktualni tlohy.

MozZné jen v pfipadé, kdy je Ready = log. 1. Nabézna hrana signalu pro uceni spusti nahravani, béhem kterého musi signal
z(stat na log. 1 alespon do pfichodu dalsiho signalu spousté, aby snimek detekovaného dilce mohl byt nahran ve spravné
poloze. Ready je nastaveno na log. 0 a zUstava na této Urovni az do dokonceni nahravani. UloZeni je v zavislosti na nasta-

veni bud docasné (pouze v paméti RAM), nebo trvalé (v paméti flash).
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Obr. 149: Casovani vstupnich signald, uceni (Teach)
Varovani!

Funkce Binarné kédovana zména ulohy, Uloha 1 .. n nebo Uit
se spousti.

4.6.4.3 Vystupni signaly (Digitalni vystup

docasné/permanentné je mozné pouZit pouze v rezimu

/ Logické propojeni vysledku)

Na této zalozce mUzete definovat chovani jednotlivych digitalnich vystupl a jejich logické propojeni s vysledky inspekce
detektor(. Pocet vystupU zavisi na nastaveni na zalozce mapovani IO (IO mapping). Také mUzete pfipojit rozsifeni I/O

pomoci sériového rozhrani.
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Obr. 150: Vystup, zalozka , Digital output” — , Digitalni vystup”

Popis rliznych pripadl s diagramem signald.

Pro kazdy pin (vystup) jsou k dispozici tyto moZnosti:

w3 D DD

Parametr

Funkce

Celkovy vysledek Ulohy
(Overall job result)

Bez fyzickych vystupd, funguje zaznamnik, statistiky a archivacni funkce

Opacna hodnota (Invert)

Invertuje vyslednou hodnotu pro tento pin (vystup)

Rezim (Mode)

Standard: umozni kombinovat vystupy jednotlivych detektorl bud pomoci spojky AND
(&), nebo OR (|). Kazdy jednotlivy vystup mize byt negovan (NOT (1))
Pokrocily (Advanced): umozni pfimo zadat logické vyrazy.

Negace NOT

Operator negace (NOT (1)) pfed celym logickym vyrazem.
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Logicka spojka (Logic) Vyberte spojku AND (&) nebo OR (|) pro cely vyraz.

D1-D... V tabulce jsou zobrazeny viechny aktivni detektory, které mdzete pfifadit vypsanym vy-
stupdm. U kazdého vystupu mdzete u kazdého detektoru nastavit zapnuto (on), vypnuto
(off) nebo inverzi (inv).

Logicky vyraz PFi pouZiti standardniho rezimu se zde zobrazuje automaticky vytvoreny logicky vyraz.
(Logical expression) PFi pouZiti pokrocilého rezimu sem mUzZete pfimo zadat logicky vyraz.

Definice logického propojeni:

Definice logického propojeni vysledkd inspekce jednotlivych detektord a vybraného vystupu. Na vybér jsou dvé moznosti:

4.6.4.3.1 Logické propojeni vysledku — standardni rezim

Ve standardnim rezimu se propojeni vysledkl inspekce jednotlivych detektord s vybranym vystupem provadi pomoci tlacitka
pro vybér logického operatoru a tlacitek vybéru pro jednotlivé detektory. Viysledny logicky vyraz se zobrazuje ve sloupci
logical expression (ktery neni moZné editovat ve standardnim rezimu).

Propojeni vysledka:
1. Z nabidky pod tlacitkem ve sloupci Logic vyberte logicky operator, ktery chcete pouZit pro propojeni vysledkd
detektord.
2. Z nabidky pod tlacitkem ve sloupci detektoru, ktery chcete pfifadit k danému vystupu vyberte on pro normalni
pfifazeni nebo inv pro pfifazeni s negaci.

Aktivaci sloupce ,Inverted” — , Invertovano” muzete individualné invertovat vysledek pfislusného detektoru.
Udaj ve sloupci ,Result” — ,Vysledek” se zméni odpovidajicim zplsobem.

Priklady:
Vysledky inspekce detektorl mohou byt propojeny pouze jednim logickym operatorem:

e (D1&D2&D3) nebo
e 1(1D1)|D2|D3) atd.

(Pro vice komplexni moznosti vyberte pokrocily rezim zadavani)

4.6.4.3.2 Logické propojeni vysledka — pokrocily rezim

V pokrocilém reZimu se propojeni vysledkt inspekce jednotlivych detektord s vybranym vystupem provadi pfimym vloZzenim
logického vyrazu. K tomuto Ucelu mZete pouzit operatory AND, OR, NOT a kulaté zavorky.

Pro editovani logického vyrazu pouZivejte nasledujici znaky:

.&" pro AND
e _|"proOR
e 1" proNOT
Priklady:

Takto mUzZete vytvofit jakkoliv komplexni logické vyrazy:
e (D1&D2)[(D3&D4)

e 1(D1|D2)&(D3|D4))
e (D1|D2)&(D3|D4)&(D5|D6) atd.
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4.6.4.4 Rozhrani

Na této zalozce Ize vybrat a aktivovat uzité digitalni vstupy/vystupy a nastavit rozhrani pro datovy vystup:

Camilipry snstyst
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Obr. 151: Vystup, zalozka ,Interfaces” — , Rozhrani”

Parametr Funkce
Vnitfni I/0 (Internal 1/O) Vybér typu I/O: PNP nebo NPN

RS422 (modulaéni rychlost RS422 pro datovy vystup s moznosti vybéru rychlosti pfenosu v baudech
(baud rate))

Vnéjsi rozsifeni 110 Vnéjsi vstup a vystup (s externim I/O modulem)
(External I/0O extension)
Ethernet Ethernetovy datovy vystup na protokolu TCP/IP. Snimac je socketovy server.

Jsou pouzity 2 porty,které mohou byt definovany uzivatelem. Standardné

je pouzit port 2006 (IN) pro pfikazy snimaci a port 2005 (OUT) pro transfer dat.
SensoPart nabizi utility vysvétlujici pouziti ethernetové komunikace.

Jsou instalovany spolu s timto softwarem v adresafi , utilities”.

Ethernet/IP Fieldbus Ethernet/IP pro datovy vystup

Informace
Vystupy a rozhrani mohou byt jednotlivé aktivovany/deaktivovany v , Active column”.

Logické vystupy:

Pomoci rozhrani RS422, Ethernet a EtherNet/IP mohou byt definovany dodatecné ¢isté logické vystupy (realizovatelné
pomoci logickych funkci), které mohou byt pfedavany (komunikovany) pouze prostfednictvim jednoho z téchto rozhrani.
Logické vystupy mohou byt propojeny napf. s vysledky inspekce detektor nebo s logickymi vyrazy (vzorci).

4.6.4.4.1 Casovani, Digitalni vystupy

Na této zalozce mizete nastavit zpozdéni nékterych signall. Pokud pouZivate encoder, zpozdéni se nastavuje pfi nastaveni
encoderu. V zavislosti na nastaveni konfigurace /O jsou viechny dale uvedené casové prodlevy (zpoZdéni) nastavovany
v ms nebo v krocich enkodéru.
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Obr. 152: Viystup, zélozka , Timing” — Casovani”
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Parametr Funkce

Odezva spousté Cas mezi signalem spousté a zacatkem snimani v ms.

(Trigger delay)

Digitalni vystupy Je mozné zpozdit bud viechny vystupy, nebo pouze hlavni vystup vysledku
(Digital outputs) rozpoznani.

Hlavni vystup (Ejector) Cas mezi signalem spousté a signalem vystupu. Zahrnuje ¢as vyhodnocent.
Reset signal Urcuje jak vynulovat vystupni signaly.

Délka vysledku Doba trvani signalu vysledku v ms.

(Duration of result)

Pozor:
PFi zméné ulohy nebo zméné z reZzimu béhu do reZzimu konfigurace budou vystupy nastaveny na nasledujici hodnoty:
Zpozdéné vystupy nebo vystupy ve fronté budou smazany.
Digitalni vystupy:
Digitalni vystupy budou nastaveny na vychozi hodnoty pfi zméné z rezimu béhu do reZimu konfigurace. Vychozi hodnoty
jsou nastaveny pfiznakem , Invert” na zaloZce digitalni vystup (Digital output). , Invert” pfevrati hodnotu vychoziho
nastaveni a vystupu.
Vynulovani (reset) digitalnich vystupu:
Reset vysledkovych vystupl miZe nastat v zavislosti na rliznych nastavenich nize uvedenych pfipadl:
e Zména pomoci vysledku” (vychozi nastaveni) — Change on result (default)
Pokud je generovan novy logicky vysledek a je platny, vystup méni svou Uroveri v zavislosti na logickém vysledku.
Typické uZiti je v kontrolnich spinacich bodech napf. v tfidicich aplikacich.
* Zména pomoci spousté — (Change on trigger)
Vystup je nastaven na ,inactive” — , neaktivni” (v operacnim reZzimu PNP = log. O prostfednictvim pfistiho signalu
spousté). Typické uZiti pfi provozu s PLC.
e Doba platnosti — (Valid duration)

Vystup se méni zpét na neaktivni po uplynuti doby ,,Valid duration” — ,,Doba platnosti”, nastavené v ms .
Typické uZiti napf. pfi aktivaci pneumatickych ejektor( (,,vyhazovaci”).

Viz: SensoConfig/Output/Timing/Signalling — SensoConfig/vystup/Casovani/Signalizace

READY A VALID

e Pokud je Ready = log. 1: Pfipravenost pro dalsi snimek /vyhodnoceni.
e Pokud je Valid = log. 1: Vysledky na vystupech jsou platné (validni).
Operacni rezim PNP nebo NPN

VSechny popsané pfiklady jsou uvedeny pro operacni rezim ,PNP". Pokud je uZito nastaveni ,NPN", pfiklady plati,
ale s invertovanymi Grovnémi signald.

Viz: SensoConfig/Output/Interfaces/Internal I/O - SensoConfig/Vystup/Interface/Interni I/O
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4.6.5 Normalni spoust, zadna zpozdéni
Posloupnost: (Signalizace: Zména pomoci vysledku)

e N&bézna hrana na vstupu spousté (Trigger) — Pin 03 WH.

e Disledek stavu Trigger = High (Spoust = log. 1): Ready = log. 0 a Valid = log. 0.
Poté, co snimac VISOR ® vyhodnotil snimek a vysledky jsou platné, definované vystupy se zméni na odpovidajici
logickou Uroven. Pfiznaky Ready a Valid jsou nastaveny znovu na log. 1, Ready je pfipraveno pro dalsi Ukol, vystupy
jsou validni.

Trigger B k

Trigger < Evahustion oy o Evelustion
delay d »”

dalay

Min, job frmes

Valid

Obr. 153: Casovani vystupd, standardni posloupnost, normalni spoust.

4.6.6 Aktivni zpozdéni spousté

(Zpozdéni spousté se vztahuje pouze na hardwarovou spoust)

Toto nastaveni se pouziva ke zpozdéni snimani obrazu/pocatku vyhodnoceni vici signalu skutecné fyzické spousté,
kterd byla iniciovana napf. prostfednictvim svételné zavory nebo PLC. Pomoci této funkce Ize jemné nastavit (doladit)
¢asovy okamzik zapUsobeni spousté bez jakychkoliv zmén v mechanickém usporadani stroje (vyrobni linky)

nebo v programovani PLC.

Posloupnost:

Snimek je pofizen az po uplynuti zpoZzdéni spousté. Doba cyklu = zpozdéni spousté + doba vyhodnoceni.

Viz SensoConfig/Output/Timing/Trigger/Delay - SensoConfig/Vystup/Casovani/Spoust/Zpozdéni

e Nabézna hrana na vstupu spousté (Trigger) — Pin 03 WH.

e Disledek stavu Trigger = High (Spoust = log. 1): Ready = log. 0 a Valid = log. 0, viechny definované vysledkové
vystupy = log. 0. (Signalizace = ,,Zména pomoci spousté”).

e Nastavené zpozdéni spousté uplyne pfed pofizenim snimku pro vyhodnoceni.

e Nyni zacina vyhodnoceni. Jakmile jsou vysledky platné, vystupy se zméni na odpovidajici logickou Urover.
Ready a Valid jsou nastaveny znovu na log. 1. Ready je pfipraveno pro dalsi Ukol, vystupy jsou validni.
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Obr. 154: Casovani vystupt, zpozdéni spousté

4.6.7 Zpozdéni spousté + zpozdéni vystupniho signalu
(pouze Ejektorovy vystup)

(Zpozdéni spousté se vztahuje pouze na hardwarovou spoust).

Zpozdéni vystupniho signalu (bud na v3ech vystupech nebo pouze na ejektorovém vystupu) slouzi k jemnému nastaveni
(doladéni) casového okamzZiku zapUsobeni ejektoru, ktery je nezavisly na dobé vyhodnoceni, protoze délka doby vyhodnoceni
mUze mit mirné odchylky.

Posloupnost:

Snimek je pofizen az po uplynuti zpozdéni spousté. Zpozdéni vystupniho signalu je nadale aktivni, v tomto pfikladu to plati
jen pro ejektorovy vystup (pin 12 RDBU).

Pro vsechny definované vysledkové vystupy, s vyjimkou ejektorového vystupu, plati: doba cyklu = doba zpozdéni spousté +
doba vyhodnoceni.

Doba cyklu pro ejektorovy vystup = pouze zpozdéni vystupniho signalu! (pocita se od okamziku pfichodu signalu spousté,
ma smysl jen tehdy, pokud je delsi, nez soucet vyse uvedenych cast! — zpozdéni spousté + doba vyhodnoceni.
Viz SensoConfig/ Output/Timing/Output/Delay — SensoConfig/ Vystup/Casovani/Vystup/Zpozdéni.

e Nabézna hrana na vstupu spousté (Trigger) — Pin 03 WH.

e Dusledek stavu Trigger = High (Spoust = log. 1): Ready = log. 0 a Valid = log. 0, viechny definované vysledkové vystupy
=log. 0, s vyjimkou ejektorového vystupu, protoZe pro tento vystup je nastaveno pevné vysledné zpozdéni.

e Nastavené zpozdéni spousté uplyne pfed pofizenim snimku pro vyhodnoceni.

e Nyni za¢ina vyhodnoceni. Jakmile jsou vysledky platné, vystupy se zméni na odpovidajici logickou Urover.
Ready a Valid jsou nastaveny znovu na log. 1. Ready je pfipraveno pro dalsi Ukol, vystupy jsou validni.

eV tomto provoznim rezimu je ejektorovy vystup nastaven teprve az uplynuti zpozdéni vystupniho signalu.
Signal na ejektorovém vystupu trva po urcitou dobu, jeho reset prob&hne aZz po uplynuti tohoto ¢asu.

Trioge N
— B
e L -
Lﬂln'gﬂ Ii"' Evaluation Evaluaticn
Oustpat =
dulay |
Min, job tires /!
! . —
Vaild | |
o T _ f\
e | [Slecior deimyed) |
-
Dwitpust duration

Obr. 155: Casovani vystupl, zpozdéni vystupnihosignalu, Ejektor
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4.6.8 Zpozdéni spousté + zpozdéni vystupniho signalu (vSechny vystupy)

(Zpozdéni spousté se vztahuje pouze na hardwarovou spoust)

Zpozdéni vystupniho signélu (bud na vSech vystupech nebo pouze na ejektorovém vystupu) slouzi k jemnému nastaveni
(doladéni) ¢asového okamziku zaplsobeni ejektoru, ktery je nezavisly na dobé vyhodnoceni, protoze délka doby vyhodnoceni
Ulohy mze mit mirné odchylky.

Posloupnost:

Snimek je pofizen az po uplynuti zpozdéni spousté. Zpozdéni vystupniho signalu je nadale aktivni, v tomto prikladu to plati
pro VSECHNY vystupy.

Doba cyklu pro viechny definované vystupy = pouze zpozdéni vystupniho signalu! (pocitano od okamziku pfichodu signalu,
ma smysl jen tehdy, pokud je delsi, nez soucet zpozdéni spousté + doby vyhodnoceni.
Viz SensoConfig/Output/Timing/Output/Delay — SensoConfig/Vystup/Casovani/Vystup/Zpozdéni.

Nabézna hrana na vstupu spousté (Trigger) — Pin 03 WH.

Désledek stavu Trigger = High (Spoust = log. 1): Ready = log. 0 a Valid = log. 0.

Nastavené zpozdéni spousté uplyne pfed pofizenim snimku pro vyhodnoceni.

Nyni zacina vyhodnoceni. Pokud jsou vysledky platné, pouze signal Ready je nyni bezprostfedné znovu nastaven
na log. 1 a je pfipraven pro dalsi vyhodnoceni. Nyni musi uplynout zpozdéni vystupniho signalu. Poté, co probéhlo,
viechny definované vystupy se zméni na odpovidajici logickou Uroveri. Nyni také signdl Valid je nastaven na log. 1.
(Valid = log. 1: vysledky / vystupy jsou platné -validni). Signalizace = Change on result — Zména pomoci vysledku)

V tomto operacnim reZzimu je signal Ready nastaven na log. 1 teprve tehdy, az uplyne doba rovnajici se souctu doby zpoz-
déni spousté a doby vyhodnoceni. (Ready = log. 1: pfipraveno pro dalsi vyhodnoceni). To znamena, ze snimac VISOR®,
nezavisle na pozdéjsich nastavenich ostatnich vystupd, je jiz nyni k dispozici pro dalsi inspekcni Gkoly.

o] 5

Rready w = -

Trigger I e Evilustion . Evaluntion
dulay ] * ut}
Output

delay

Min. job tirs |

Valid | w

Cutput . " -{'

Ejactor

Obr. 156: Casovani vystupl, zpozdéni vystupniho signalu (vdechny vystupy).
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4.6.9 Délka trvani signalu vysledku (vsechny vystupy)

Takto nastavené casovani se uziva pro vytvoreni pulzu s definovanou délkou na vystupu napf. pro ovladani pneumatického
ejektoru v pfipadé nutnosti vyfazeni vadného dilce z dopravniku.

VSechny definované vysledkové vystupy jsou nastaveny na log. 0 (neaktivni v PNP reZimu) poté, co uplynula doba Result
duration — Délka trvani signalu vysledku (nebo Output duration — Délka trvani vystupniho signalu dle obr. v ms.

Trigger h\‘| o
| I

Ready "y 5| a
Trigger . Evaluation o Evaluation
delay + * -—
Dutput
Sulay
Min, job tirs
Vaiid —  E— 3
Chstput ]

F—

Output

duratan

Obr. 157: Casovani vystupt, Délka trvani vystupniho signélu

4.6.10 Doba cyklu (Min, Max) aktivni

(Signalizace: Zména pomoci spousté)

Parametr upravujici minimalni a maximalni dobu pro vykonani tlohy. Minimalni doba Ulohy blokuje signaly spousté,
prichazejici dfive, nez bylo dosazeno minimalni doby trvani tlohy. (Pokud béhem min. doby cyklu pfijde nasledujici signal
spousté, je ignorovan).

Maximalni doba Ulohy pferusi Ulohu po uplynuti stanovené doby. Vysledky ulohy po vyprseni ¢asového limitu jsou ,, not
o.k.” Maximalni doba Ulohy mdze byt stanovena vyssi, neZ odpovida ¢asové naro¢nosti na vykonani ulohy.

Doba cyklu méfi ¢as uplynuly od pfichodu signalu spousté do okamziku nastaveni vystupl. Pokud doba cyklu musi byt
omezena, napf. z divodu, Ze doba strojni operace nesmi byt pfekrocena, méla by byt nastavena na odpovidajici vhodnou
hodnotu. Viysledky vsech detektord, které do tohoto ¢asového bodu nedokoncily zpracovani detekce, jsou nastaveny

jako chybné. Pri volbé max. doby cyklu uvaZzte, Ze tato nemusi byt 100% presna, protoZe zavisi na aktualné pracujicim
detektoru a je mozné, Zze uplyne jesté nékolik milisekund navic a jeho funkce mize byt zastavena. Doporucujeme vyzkouset
mozné prekrocCeni doby cyklu v realném provoze a snizit nastavenou hodnotu v zavislosti na této odchylce.

Posloupnost:
Vsechny vystupy a signal ,Valid” (Vystupy platné) jsou nastaveny bezprostiedné po vyhodnoceni. Ale signal ,,Ready”

(Pfipravenost pro nasledujici vyhodnoceni) neni nastaven, dokud neuplyne min. doba cyklu. Proto pouze od tohoto ¢asového
bodu maze byt pfijat pfisti signal spousté.
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- = —)

Trigger " Evalunticn 1\'., Evalustion

Obr. 158: Casovani vystup(, Doba cyklu

4.6.11 Vicenasobné zpozdéni vysledkl pro Ejektor

Tento provozni rezim Ize uZit, pokud mezi signadlem spousté/vyhodnoceni pro dilec A a jeho ejekci (vyfazeni z linky)

je tak dlouhy ¢as/vzdalenost, Ze snimac VISOR ® iz musi zkontrolovat n nasledujicich dilcl (mozny pocet 20 dilcd),

které také musi byt pozdé&ji vyfazeny.

(Dostupné pouze v rezimu: SensoConfig/Vystup/Casovéani/Zpozdéni: , Ejector only / ,Zpozdéni Ejektoru / zpozdéni vysledku”)

Signalizace = Délka trvani vystupniho signalu (Result duration), alternativné také ,Change on result” — ,,Zména pomoci
vysledku”

Tato funkce je omezena na 20 dilcl mezi pfichodem signalu spousté a zapUsobenim ejektoru.

Triager i 01

S - EETmrmmmTmEme

ey L0 0 J

oy R ‘

vana L ——— .
Outps B
Ejector 1 B 0 n

Obr. 159: Casovani vystupl, Vicenasobné zpozdéni vysledkd, Ejektor
Priklady:

V provozu s modulem I/O Box vyuZivejte pfednostné ¢asovaci funkce tohoto modulu

4.6.11.1 Sériovy datovy vystup (Telegram)

Sériova komunikace ASCII (str. 156)

Sériova Binarni komunikace (BINARY) (str. 164)

EtherNet/IP Sestava odezvy (Assembly response) - str. 174
EtherNet/IP Sestava poZadavku (Assembly Request) -str. 175

Konfigurace datového vystupu pres sériové rozhrani RS 422 a Ethernet, jakoZ i pro archivaci v souborech .csv. Zde Ize provést
viechna nastaveni, urcujici jaka vyslednda data ze snimace VISOR ® maji byt pfenesena pres pfedem vybrané rozhrani.
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Obr. 160: Vystup, zalozka Telegram

Parametr Funkce
Binarni / ASCII

Ulozit do souboru

Vystupni data ve formatu Binarnim (Hexadecimalnim) nebo ASCII

Export souboru s aktualnimi vysledky ve formatu .csv

Reset

Reset viech parametr( na této zaloZce.

Standardni obsah protokolu

Casto vyzadovany standardni obsah maze byt pfidan k vystupnimu fetézci prostym doplnénim, nebo aktivaci pomoci
zaskrtavaciho policka.

Start Znaky, které jsou vloZeny na pocatek fetézce uzite¢ného obsahu v datovém souboru
(Binarni nebo ASCII)

Trailer Znaky, které jsou vloZeny na konec fetézce uZitecného zatizeni v datovém souboru
(Binarni nebo ASCII)

Oddélovac Znaky, které jsou vloZeny za kazdou hodnotu uZite¢ného zatizeni (jen ASCII)

Konec telegramu Znaky, které jsou zasilany na konci jako odezva k PC nebo PLC (reakce na pfikaz,
bez uzite¢ného obsahu datového souboru, pouze v rezimu ASCII, vystup volitelny

ve standardu ANSI nebo Hexadecimalni)

Vybrana policka Znazornuje, ktera z nasledujicich zaskrtavacich policek jsou aktivovana.

.... dalsi standardni obsah,
jako napf. ,, Vybrana policka,
Délka datového souboru”

K datovému fetézci: ,Payload” — ,Uzitecny obsah datového souboru”
Posloupnost: Vybrana policka, Délka datového souboru, Status, Vysledek detektoru,
Digitalni vystupy, Logické vystupy, Doba vykonani, Cislo aktivni Ulohy, Kontrolni soucet

Specifické vystupy pro jednotlivé detektory

Nejprve vytvorte novou polozku vystupnich informaci pomoci tlacitka ,+".

Funkce tlacitek

e _+"—nova polozka
e  -"—smazat polozku

e Up”, ,Down” — pfesunout oznacenou polozku

MdUZete pfidat specifické vystupy pro jednotlivé detektory do datového vystupu ve zvoleném poradi:
(pfidani novych hodnot pomocdi tlacitka ,+")

Konfigurace datového vystupu pres sériové rozhrani RS 422 a Ethernet, jakoz i pro archivaci v souborech .csv.
Zde lze provést vSechna nastaveni, urcujici jaka vysledna data ze snimace VISOR ® maji byt pfenesena pfes pfedem vybrané

rozhrani.

01-01/14

154



VISOR® — uzivatelsky manual C’ SeNSOPART

Payload
Active Detector  Value Min. length i - !
1 v Alignenent Detector | F |
Datector]
Datector2
L w |
| Down |
SKB[40.3MB | |X0Y0LD ool @ @ @ Q@ QO ©

Obr. 161: Vystup, specifickd data detektoru (uzite¢ny obsah datového souboru — payload)

Radek Funkce

Aktivni (Active) Aktivuje/deaktivuje oznacenou polozku

Detektor Jméno detektoru (vyjizdéci nabidka)

Hodnota (Value) Dostupné vystupy detektoru (vyjizdéci nabidka)

Minimalni délka Definuje minimalni délku pole hodnota; pokud je skutecna délka kratsi nez tato minimalni,
(Min. length) pole je vyplnéno mezerami (ASCII) nebo nulami (binary)

4.6.11.1.1 Moznosti vystupu dat ze snimace VISOR ® (viz také kap. 5 — Komunikace)

4.6.11.1.1.1 Ethernetovy port 2005/RS422

Numerickd data, definovana v ,, Output/Telegram” — , Sériovy datovy vystup/Telegram”, mohou byt pfenesena ve forméatu
ASCII nebo v binarnim formatu.

Ethernet: zde funguje snimac jako TCP/IP , socket server” a dodava data pres interface , server-socket”.
To je v podstaté , programming interface” — , rozhrani pro programovani aplikaci (API)”

4.6.11.1.1.2 Archivace v PC (SensoView)

V tomto pfipadé Ize ukladat snimky a numericka vystupni data (ve formatu .csv — comma-separated values) prostrednictvim
.SensoView” do slozky v PC.

Konfigurace (slozka, ...) této archivacni funkce se provadi pres , SensoView”. (Menu: ,File/Result archiving” — ,, Soubor/
Archivace vysledk(”. Tato funkce je dostupné jen v PC.

4.6.11.1.1.3 Archivace ve snimaci (ftp, smb)

Pomoci této funkce Ize ukladat snimky a numericka vystupni data (ve formatu .csv) aktivné snimacem prostfednictvim pro-
tokoll ftp/smb. Tento zplsob archivace je konfigurovan v, Job/Archiving” — ,,Uloha/Archivace” v pfipadech, kdy:

a) je vyuzit ,ftp" (File Transfer Protocol): snimac je ,,ft,p klient” a ,zapisuje” data do slozky ,ftp serveru” na disku,
ktery je dostupny v siti. Po aktivaci ,Job/Start” — ,Uloha/Start” se snimac spoji s ftp serverem.

b) je vyuzit ,smb” (Server Message Block): snimac , zapisuje” data pfimo do slozky v siti. Po aktivaci ,Job/Start” —
»Uloha/Start” snimac ziska pfistup do této slozky.
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4.6.11.1.1.4 RAM disk (ve snimaci)

Posledni snimek snimace, v¢etné numerickych dat posledniho vyhodnoceni, ktera byla konfigurovana pomoci
.Output/Telegram” — , Sériovy datovy vystup/Telegram”, jsou uloZena (jako soubor .csv) na RAM disku — sloZka
v, /tmp/results/” — ., /tmp/vysledky/”.

Tato funkce je aktivovana pod , Job/Image transmission”— , Pfenos Ulohy/snimku”. Pro pfistup k témto datim musi
byt zfizeno aktivni ftp spojeni se snimacem a je nutné vytvofit pozici , ftp klient”.
Upozornéni

* Format soubor( .csv je vzdy stejny (ftp, smb, RAM-disk, SensoView).

* Data jsou uloZena Citelné v souboru .csv

* Pfenesen je pouze uZite¢ny obsah datového souboru (,payload data” -, uziteCné zatizeni”, definovany
v ,,Output/Telegram” — ,,Sériovy datovy vystup/Telegram”.

4.6.11.1.2 Nastaveni komunikace

Komunikace Ethernet RS422
Do snimace, Prikaz Volitelné na zalozce: Protokol (Binarni nebo ASCII komunikace)
Ze snimace, Datovy vystup Volitelné na zalozZce: Protokol (Binarni nebo ASCIl komunikace)

Nastaveni protokolu

Komunikace Ethernet

Binarni / ASCIl komunikace Vystupni data ve formatu Binarni (Hexadecimalni) nebo ASCII

UloZit do souboru Export do souboru s aktualnimi vysledky ve formatu .csv

Reset Reset vSech parametr(l na této zélozce

Zaklady pro navazani spojeni:

VISOR @ je tcp/ip (socket-) server.
Snimac VISOR ® otevira dva (socketové-) komunikacni porty (vychozi nastaveni: 2005 + 2006).

e 2005 = port pro posilani numerickych vysledka.
e 2006 = port pro pfijem pfikaz{.

V jedné chvili mGze byt k jednomu portu pfipojen pouze jeden (socket-) klient (PC nebo PLC).
Doporuceni:

Existujici socketové spojeni musi byt znovu navazano pouze pokud nastala chyba (na portech 2005 + 2006)
(napfiklad PLC nebo klient v rezimu stop nebo error, atd.).

Manipulace s ethernetovych spojenim by méla byt provadéna pouze pres Ethernet, zvlasté pfi pouZiti vice snimace.

Viz instalovana anglicka napovéda:
X:\Program files\SensoPart\VISOR V10 SensonUtilities\Ethernet\VISOR_Ethernet_communication.pdf
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4.6.11.1.3 Sériovd komunikace ASCII

Datovy format prikazu a vystupnich dat

Nastaveni pro komunikaci

(I SENSOPART

Komunikace

Ethernet

| RS422

Do snimace, Prikaz

Volitelné na zéalozce:

Protokol (Binarni nebo ASCIl komunikace)

Ze snimace, Datovy vystup Volitelné na zalozZce:

Protokol (Binarni nebo ASCIl komunikace)

Pfikazy do snimace v ASCII

Spoust (ASCIl) Pozadavkovy fetézec ke snimacdi

Byte Cislo ASCll obsah Vyznam

1 T

2 R Spoust

3 G

Spoust (ASCII) Pozadavkovy rfetézec ze snimace

Byte cislo Obsah VWznam

1 T

2 R Spoust

3 G

4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici

Dodatecné informace

Pfijato v provoznim rezimu: Ano

Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ano

Pfijato pfi Ready = Log. O: Ne

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nizké

Prepnuti ulohy (ASCII) PoZzadavkovy fetézec ke snimaci

Byte Cislo ASCIl obsah VWznam
1 C
2 J Zménit Ulohu
3 B
4 X
5 X Cislo tlohy
6 X
Pfepnuti ulohy (ASCIl) Odezvovy fetézec od snimace
Byte Cislo Obsah Vyznam
1 C
2 J Zménit Ulohu
3 B
4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici
5 T Triggered
F Free-run
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6 X
7 X Cislo tlohy
8 X
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready b&hem zpracovani: Nizké
Nastaveni parametra (ASCII)
Byte cislo Obsah Vyznam
; i Nastaveni parametr(
3 P Trvale
T Docasné
4 X
5 X Detektor ¢.
6 X
7 X
3 X Parametr éislo, o
101 = Vzorovy fetézec
9 X
10 X
11 X
12 X Délka vzorového fetézce v Bytech (n)
13 X
14 X
15...n X Novy vzorovy fetézec
Nastaveni parametrd (ASCII) Odezvovy fetézec od snimace
Byte Cislo Obsah ASCII Vyznam
1 S ) .
5 o Nastaveni parametr(i
3 P Trvale
T Docasné
4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici
5 S
6 T Parametr typu STRG
7 R (String — fetézec) byl nastaven
8 G
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nizké
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Ziskané parametry (ASCII)

Byte cislo Obsah Vyznam
1 G
2 P Ziskané parametry
3 A
: s Detektor ¢
: X e
6 X
7 X
3 X Parametr éislo, o
101 = Vzorovy fetézec
9 X
Ziskané parametry (ASCII) Odezvovy fetézec od snimace
Byte Cislo Obsah VWznam
1 G
2 P Ziskané parametry
3 A
4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici
5 S
6 T .
7 2 Parametr typu STRG (String — Fetézec) byl pfecten
8 G
9 X Délka vzorového fetézce (n), napf. 00005
10 X
11 X
12 X
13 X
14 X
15...n X Vzorovy fetézec
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani:

Z4dna zména

Ziskané snimky (ASCII)

Byte Cislo Obsah Vyznam

1 G

2 I Ziskané snimky

3 M

4 X 0 - Posledni snimek
1 - Posledni nevyhovujici snimek
2 - Posledni dobry snimek
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Ziskané snimky (ASCII) Odezvovy fetézec od snimace
Byte cislo Obsah Vyznam
1 G
2 I Ziskané snimky
3 M
4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici
5 X Typ poruchy
0 — Uspésné
1 —Zaznamnik vypnut
2 — Zadny odpovidajici snimek pozadovaného typu
6 X Typ snimku
0 — Uroven Sedé
1 —barva
7 X Hodnoceni (vysledek) snimku
0 — vyhovuijici snimek
1 — nevyhovujici snimek
8 X
9 X ‘o viLe y
Pocet fadkd, napf. 0480/0200
10 X
11 X
12 X
13 X ) . )
Pocet sloupcl, napf. 0640/0320
14 X
15 X
16..n X Binary image data (rows * columns)
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. 0 (Low)
Nastavit zavérku (ASCII)
Byte Cislo Obsah VWznam
1 S
5 c Nastavit zavérku v aktivni Uloze
3 P Trvale
T Docasné
4 X . . . N
c > Pocet znakl hodnoty zavérky, napf. 04
6 X
/ X , . y
g X Nova hodnota nastaveni zavérky, napf. 8000 = 8 ms
9 X
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Nastavit zavérku (ASCIl) Odezvovy fetézec od snimace

Byte cislo Obsah Vyznam
1 S e
Nastavit zavérku
2 S
3 P Trvale
T Docasné
4 P Vyhovuijici
F Nevyhovuijici
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfiguracnim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. 0 (Low)

Nastavit ROI (Oblast zajmu) (ASCII)

Byte Cislo Obsah Vyznam
1 S Nastavit ROI
2 R

SRP000000490010002001600000012000000
0800000004000000180000

Délkad9, Detektor=1, zlutd ROI, obdélnik, stfed X=160,
stfed Y=120, polovi¢ni Sitka =80, polovi¢ni vyska =40

3 P Trvale
T Docasné
4-11 X Informace o délce ROI v bytech od Byte 4 do konce, napf. 00000049
12 X
13 X Detektor ¢., napf. 001
14 X
15 X Index ROI (oznaceni..., pofadi...)
16 X = 00 pro zlutou ROI
17 X ROI obrys 01=kruznice / 02=obdéInik / 03=elipsa
18 X napt. 02 pro obdélnik
19-26 X stfed X (v pixelech * 1000), napf. 160 pixelt = 00160000
27-34 X stfed Y (v pixelech * 1000), napf. 120 pixelt = 00120000
35-42 X polovi¢ni Sitka / X-polomér (v pixelech * 1000), napf. 80 pixeldl = 0008000
43-50 X polovi¢ni Sitka / Y-polomér (v pixelech * 1000), napf. 40 pixeld = 0004000
51-58 X Uhel (ne v kruznici / elipse) (ve © * 1000), napf. 180° = 0018000
Nastavit ROl (ASCII) Odezvovy fetézec od snimace
Byte Cislo Obsah Vyznam
1 S Nastavit ROI
2 R
3 P Trvale
T Docasné
4 P Vyhovujici
F Nevyhovuijici
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Dodatecné informace

Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani:

Nastaveno na log. 0 (Low)

Ziskana ROI (Oblast zajmu) (ASCII)

Byte cislo Obsah Vyznam
1 G
5 R Ziskana ROl
napf. GRI0O0100
3 [
4 X
Detektor .

> X napt. 001
6 X
U X ROl index
8 X = 00 pro Zlutou ROI
Ziskana ROI (Oblast zajmu) (ASCIl) Odezvovy fetézec od snimace
1 G
2 R Ziskana ROl
3 I
4 P Vyhovuijici

F Nevyhovuijici
5 X ,
c x Informace o délce ROI v bytech od Byte 5 do konce
7 X
8 X Detektor ¢.
9 X
10 X ROl index
11 X = 00 pro Zlutou ROI
12 X . . .
13 » ROl obrys 01=kruznice / 02=obdélnik / 03=elipsa
14-21 X stfed X (v pixelech * 1000)
22-29 X stfed Y (v pixelech * 1000)
30-37 X Polomér X (v pixelech * 1000)
38-45 X Polomér Y (v pixelech * 1000)
46-53 X Uhel (ne v kruznici / elipse) (ve © * 1000)
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani:

Nastaveno na log. 0 (Low)
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Vystup dat v kodu ASCII

Dynamicky sloZzeno z uzivatelskych nastaveni softwaru

<START> (((<VOLITELNA POLE > <ODDELOVAC> <UZITECNE ZATIZENI (UZITEC. OBSAH>))) <KONTROL. SOUCET>
<UKONCENI>

Vystupni data (ASCII), dynamicky slozeno z uzivatelskych nastaveni v softwaru

Nazev Pocet bytd | Obsah ASCII / priklad Vyznam / Poznamky
Zahlavi (Hlavicka) 1 —max. 8 | UzZivatel definovan, max. 8 znakU | Pocatecni fetézec (Zahlavi, Hlavicka)
Oddélovac 1-5 Oddélovac mezi:

Uzivatel definovan, max. 5 znaku

(pro kazdy oddélovac) .o prvnim volitelném policku”,

nebo , po prvnim specif. detektoru”

Vybrana poli¢ka 16 Pomoci tohoto pole Ize byt po bytu” aktivovat

vystup vSech aktivnich zaskrtavacich policek

- Usporadani vystupu je od leva do prava
a od shora dold.

- Pro kazdé zaskrtavaci policko je jeden byte
zacinajici s LSB = low significant bit — malo
vyznamny bit

- Zaskrtavaci policko , Vybrana policka” neni
soucasti vystupu!

P = logicky vystup nastaven

F = logicky vystup nenastaven

0 = logicky vystup neaktivni

1 Byte na policko

Délka dat n Jeden byte na kazdé ¢islo
v desetinné formé Délka telegramu v bytech
napf. 102 ,1*; ,0"; 2"

Status 3 . 110" rezim spousté nebo
. 101" rezim samospousté

Vysledek detektoru | n Byte 1-3

Byte 1 = AND konjukce — logicky
soucin (vystup()

pouze ze viech detektort

(z aktivnich uloh)

Byte 2 = logicky vysledek
(Boolean — logicky datovy typ),
pouze vyrovnani odchylky

Byte 3 = celkovy vysledek aktivni
ulohy

Byte 4 — n: pocet nasledujicich
detektor(

Byte n —m: ,P"= Vyhovuijici,
.F"= Nevyhovuijici, posledni byte
plati pro prvni detektor

Délka: 4 Byte + 1 Byte pro kazdy
uzity detektor
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Digitalni vystupy n Priklad: 18 logickych vystupU je nakonfigurovano, ale jen
vystupy 1, 2 a 9 jsou propojeny na funkce (maji link)
— jsou aktivni:
Byte1...n 3PPO00000OP
Pocet aktivnich vystupU
2 bytové cislo aktivnich vystupl, viechny vystupy bitove
Byten...m kddovany ...
aktivni vystupy, V tomto pfikladu je zapotfebi 2 bytl, vzhledem k vystupu
bitové kédovano 9.
P = logicky vystup nastaven
F = logicky vystup nenastaven
0 = logicky vystup neaktivni
CeIkO\{a ,doba : Doba cyklu aktualni tlohy v [ms]
vykonani
Aktivni Uloha ¢islo... | 1-3 Cislo aktivni dlohy (1..255)
<<Detector specific>>
Vysledek detektoru 1 P = Vyhovujici vysledek detektoru uvedeny v logickém datovém typu
F = Nevyhovujici Boolean
Mira shody 1-3 Shoda (0..100%)
Doba provedeni n Doba provedeni jednotlivého detektoru v [ms]
Pozice X n napr.: X = 180 (pix) =
(in ASCII) Pozice nalezena X (x-soufadnice) [1/1000]
»180000" = 6 Byte
Pozice Y n Pozice nalezena Y (y-soufadnice) [1/1000]
Delta pozice X n Rozdil (odchylka) polohy X mezi nau¢enym a nalezenym
objektem [1/1000]
Delta pozice Y n Rozdil (odchylka) polohy Y mezi nau¢enym a nalezenym
objektem [1/1000]
Uhel n Orientace nalezeného objektu (0°..360°) [1/1000)
Uhel Delta n Uhel mezi nau¢enym a nalezenym objektem (0°..360°)
[1/1000]
Meéfitko n Pouze s obrysem (0,5..2) [1/1000]
Vysledek 1 o Vysledek detekce horizontalni hrany s vyrovnanim
. . . P = Vyhovujici . S .
v horizontalnim sméru o odchylky pozice — uvedeno ve formé logického datového
F = Nevyhovujici
typu - Boolean
Vysledek 1 o Vysledek detekce vertikalni hrany s vyrovnanim odchylky
Dol y P = Vyhovujici , N .
ve vertikalnim sméru o pozice — uvedeno ve formé logického datového typu -
F = Nevyhovujici
Boolean
Mira shody 1-3 Mira shody 0..100 % (detekce hran pouze s uzitim
v horizontalnim sméru vyrovnani odchylky pozice)
Mira shody 1-3 Mira shody 0..100 % (detekce hran s uzitim vyrovnani
ve vertikalnim sméru odchylky pozice)
Retézec 1..n Obsah kédu, v zavislosti na délce fetézce kddu, se mize
zménit. Pokud je potfebna fixni (pevna) délka retézce,
Maximalni délka 12711 | musi byt uZity parametry: minimalni délka fetézce (datovy
vystup specificky pro dany detektor) a maximalni délka
fetézce (parametry detektoru).
Délka fetézce n Délka kddu v Bytech

Zkraceny

F = kéd kompletni
P = kod zkraceny

Koéd zkraceny
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Kontrolni soucet 3 XOR Kontrolni soucet viech bytd v telegramu
(XOR — exkluzivni log. soucet)
Ukonceni 1 -max. 8 | Definovany Lﬂzwatel, Konec fetézce (Ukongeni)
max. 8 znakU

Vsechna data, specificka pro dany detektor, obsahujici desetinna mista, jsou prenasena jako celd ¢isla (jsou vynasobena
¢islem 1000). Proto po pfijeti musi byt tato data vydélena ¢islem 1000.

4.6.11.1.4 Sériova binarni komunikace (BINARY)

Datovy format prikazu a vystupnich dat

Nastaveni pro komunikaci

Komunikace Ethernet ‘ RS422

Do snimace, Prikaz Volitelné na zalozce: Protokol (Binarni nebo ASCIl komunikace)
Ze snimace, Datovy vystup Volitelné na zalozce: Protokol (Binarni nebo ASCIl komunikace)
Pfikazy do snimace v Binarnim tvaru

Spoust (Bindrné) Pozadavkovy fetézec do snimace

Byte Cislo Typ dat Obsah VWznam

1 Unsigned Int 0x00

2 0x00

Délka telegramu

3 0x00

4 0x05

5 Unsigned Char 0x01 Pfikaz spousté
Spoust (Binarné) Odezvovy fetézec od snimace

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam

1 Unsigned Int 0x00

2 0x00

Délka telegramu

3 0x00

4 0x07

5 Unsigned Char 0x01 Pfikaz spousté

6 Unsigned Short 0x00 Kod chyby, 0 = vyhovuje 1 = nevyhovuje
7 OxXX

Dodatecné informace

Prijato v provoznim rezimu: Ano

Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne

Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nizka
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Povel ke zméné ulohy (Bindrné) Pozadavkovy fetézec do snimace

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 ]
3 0x00 Délka telegramu
4 0x06
5 Unsigned Char 0x02 Povel ke zméné uUlohy
6 Unsigned Char 0xXX Uloha ¢islo, XX = 1-n
Prepnuti ulohy (binarné) Odezvovy fetézec od snimace
Byte Cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00
Délka telegramu
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned Char 0x02 Povel ke zméné ulohy
6 Unsigned Short 0x00 Kod chyby, 0 = vyhovuje 1 = nevyhovuje
7 OxXX
8 Unsigned Char 0xXX ReZim spousté
0 = se spousti
1 = samospoust
9 Unsigned Char 0xXX Uloha ¢islo, XX = 1-n
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nizka

Nastaveni parametru (Binarné) Pozadavkovy rfetézec ke snimaci

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 ) . o
Délka telegramu = 9 Byt + délka fetézce (n)
3 0x00
4 Oxn
5 Unsigned Char 0x05 Identifikace nastaveni vzorového fetézce: permanentné
0x06 Identifikace nastaveni vzorového fetézce: doc¢asné
6 Unsigned Char OxXX Detektor Cislo, XX = 1-n
7 Unsigned Char 0x65 PF¥ikaz nastavujici vzorovy fetézec
*1) viz nize!
8 Unsigned Short 0x00 ; ; L
Délka nového vzorového fetézce (n)
9 0x0n
10..n Unsigned Char 0xn Vzorovy fetézec
Nastaveni parametrd (binarné) Odezvovy fetézec od snimace (m(ze byt 4 - 5 s zpozdén)
Byte Cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 Délka telegramu
3 0x00
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4 0x08
5 Unsigned Char 0x05 Identifikace nastaveni vzorového fetézce: permanentné
0x06 Identifikace nastaveni vzorového fetézce: docasné
6 Unsigned Short 0xXX Kéd chyby 00 00 = vyhovuje
Kod chyby, 00 01 = nevyhovuje
7 0xXX
8 Unsigned Char 0x0A Parametr typu fetézce
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nizka

*1) Byt Cislo 7: Prikaz: nastavit vzorovy fetézec:

Detektor Funkce Prikaz Délka
nasledujicich dat
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Rozpoznani vzoru Prahova hodnota Max 2 4
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Obrys Prahova hodnota Max 2 4
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Rozpoznani hran Prahova hodnota Max 2 4
Horizontalni (vodorovny) posuv 101 4
Vertikalni posuv (svisly) posuv 102 4
Porovnavani shody se vzorem Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Obrys Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Urover edé Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Seda Min 101 4
Seda Max 102 4
Kontrast Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Carovy kod Vzorovy Fetézec 101 n
Datovy kod Vzorovy Fetézec 101 n

Nastaveni parametru (Binarné) Pozadavkovy fetézec ke snimaci

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 )
Délka telegramu
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned Char 0x0A Prikaz Nastaveni parametru
6 Unsigned Char 0xn Detektor ¢islo, XX = 1-n
7 Unsigned Char 0x65 Pfikaz nastavujici vzorovy fetézec
*1) viz nize!
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Ziskat parametr (Binarné) Odezvovy retézec ze snimace (mQze byt 4 - 5 s zpozdén)

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam

1 Unsigned Int 0x00

2 0x00
Délka telegramu = 9 Byt + délka fetézce (n)

3 0x00

4 0x0n

5 Unsigned Char 0x0A ID ziskat parametr

6 Unsigned Short OxXX Kod chyby 00 00 = vyhovuje
Kod chyby, 00 01 = nevyhovuje

7 OxXX

8 Unsigned Char 0x0A Parametr typu fetézce

9 Unsigned Short 0x00 Délka parametru (n)

10 0x0n

11..n Unsigned Char 0xn Vzorovy fetézec

Dodatecné informace

Pfijato v provoznim rezimu: Ano

Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne

Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status ptiznaku Ready b&hem zpracovani: | Zadna zména

*1) Byt Cislo 7: Pfikaz: nastavit vzorovy retézec:

Detektor Funkce Prikaz Délka nasleduji-
cich dat
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Rozpoznani vzoru Prahova hodnota Max 2 4
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Obrys Prahova hodnota Max 2 4
Vyrovnani odchylky pozice Prahova hodnota Min 1 4
Rozpoznani hran Prahova hodnota Max 2 4
Horizontalni (vodorovny) posuv 101 4
Vertikalni posuv (svisly) posuv 102 4
Porovnavani shody se vzorem Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Obrys Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Urover: sedé Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Seda Min 101 4
Seda Max 102 4
Kontrast Prahova hodnota Min 1 4
Prahova hodnota Max 2 4
Carovy kod Vzorovy fetézec 101 n
Datovy kod Vzorovy fetézec 101 n
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Ziskat snimek (Binarné) PoZadavkovy retézec ke snimaci

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 ]
Délka telegramu
3 0x00
4 0x06
5 Unsigned Char 0x03 Ziskat snimek
6 Unsigned Char OxXX 0 — Posledni snimek
1 — Posledni nevyhovujici snimek
2 — Posledni dobry snimek
Ziskat snimek (Binarné) Odezvovy fetézec od snimace
1 Unsigned Int 0xXX
2 0xXX Délka telegramu
3 OxXX napf. 00 04 BO OD
4 0xXX
5 Unsigned Char 0x03 Identifikace Ziskat snimek
6 Unsigned Short 0xXX Kody poruchy
00 01 - zadznamnik vypnut
00 02 - Z&dny odpovidajici snimek pozadovaného typu
8 Unsigned Char 0xXX Typ snimku
0 — Uroven 3edé
1 —barva
9 Unsigned Char OxXX Hodnoceni (vysledek) snimku
0 — vyhovuijici snimek
1 = nevyhovujici snimek
10 Unsigned Short 0xXX Cislo tad
11 OxXX napf. 01 EO
12 Unsigned Short OxXX Cislo sloupct
13 0xXX napf. 02 80
14..n Unsigned Char OxXX Binarni obrazova data (fadky * sloupce)
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. 0 (Low)

Nastavit zavérku (Binarné) Pozadavkovy fetézec do snimace

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 )
Délka telegramu
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned Char 0x0E Pfikaz nastavujici parametry docasné
OxOF Prikaz nastavujici parametry trvale
6 Unsigned Int 0xXX Hodnota zavérky (v mikrosekundach)
7 OxXX
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8 Unsigned Char 0xXX

9 Unsigned Int 0xXX

Nastavit zavérku (Binarné) Odezvovy fetézec ze snimace

Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam

1 Unsigned Int 0x00

2 0x00 )

3 0x00 Délka telegramu

4 0x07

5 Unsigned Char 0xOE Identifikace docasné nastavené zavérky
OxOF Identifikace trvale nastavené zavérky

6 Unsigned Short 0x00 Kod chyby 00 00 = vyhovuje

7 OxXX Kod chyby, 00 01 = nevyhovuje

Dodatecné informace

Pfijato v provoznim rezimu: Ano

Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne

Pfijato pfi Ready = Low: Ano

Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. O (Low)

Nastavit ROI (Binarné) Pozadavkovy fetézec do snimace

Byte Cislo Typ dat Obsah Vznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 .
Délka telegramu
3 0x00
4 0x32
5 Unsigned Char 0x10 Pfikaz nastavit ROl doc¢asné
0x11 Pfikaz nasatavit ROl trvale
6 Unsigned Int 0xXX
7 0xXX )
Informace o délce ROl v 7 Bytech od Byte 6 do konce
8 0xXX
9 0xXX
10 0xXX Detektor ¢.
11 0x00 Index ROI = 00 = Zluta ROI (oblast zajmu)
12 OxXX Tvar ROI: 01=kruznice / 02=obdélnik / 03=elipsa
13 Unsigned Int 0xXX
14 OxXX y .
Parametr ROI: stfed X (v pixelech * 1000)
15 0xXX
16 0xXX
17 Unsigned Int 0xXX
18 0xXX ) ,
Parametr ROI: stfed Y (v pixelech * 1000)
19 0xXX
20 0xXX
21 Unsigned Int 0xXX
22 OxXX » 5 ,
ParametrROI: Sitka / polomér X (v pixelech * 1000)
23 OxXX
24 OxXX
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25 Unsigned Int 0xXX
26 0xXX Pouze elipsa/obdélnik:
27 0xXX Parametr ROI: Sitka / polomér Y (v pixelech * 1000)
28 0xXX
29 Unsigned Int 0xXX
30 OxXX Pouze elipsa /obdélnik:
31 0xXX Parametr ROI: Uhel v ° (v ° * 1000)
32 0xXX
Nastavit ROl (Binarné) Odezvovy fetézec ze snimace
Byte cislo Typ dat Obsah Vyznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 ]
Délka telegramu
3 0x00
4 0x07
5 Unsigned Char 0x10 Identifikace docasné nastavené ROI
0x11 Identifikace trvale nastavené ROI
6 Unsigned Short 0x00 Kod chyby 00 00 = vyhovuje
7 OxXX Kod chyby, 00 01 = nevyhovuje
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. O (Low)

Snimej ROI (Binarné) Pozadavkovy fetézec do snimace

Byte Cislo Typ dat Obsah Vznam
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 ,
Délka telegramu
3 0x00
4 0x09
5 Unsigned Char 0x12 Pfikaz ke snimani ROI
6 Unsigned Char 0xXX Detektor ¢.
7 Unsigned Char OxXX Index ROI = 00 = Zluta ROI (oblast zajmu)
Snimej ROI (Binarné) Odezvovy fetézec ze snimace
1 Unsigned Int 0x00
2 0x00 )
Délka telegramu
3 0x00
4 0x34
5 Unsigned Char 0x12 Identifikace snimani ROI
6 Unsigned Short 0x00 Kéd chyby 00 00 = vyhovuje
7 0xXX Koéd chyby, 00 01 = nevyhovuje
8 Unsigned Int 0xXX
9 0xXX ,
Informace o délce ROl v 7 Bytech od Byte 8 do konce
10 OxXX
11 OxXX
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12 Unsigned Char 0xXX Detektor ¢.
13 Unsigned Char 0x00 Index ROI = 00 = Zluta ROI (oblast zajmu)
14 Unsigned Char 0xXX Tvar ROI: 01=kruznice / 02=obdélnik / 03=elipsa
15 Unsigned Int 0xXX
16 OxXX . .
Parametr ROI: stfed X (v pixelech * 1000)
17 0xXX
18 0xXX
19 Unsigned Int 0xXX
20 0xXX 5 ,
Parametr ROI: stfed Y (v pixelech * 1000)
21 0xXX
22 0xXX
23 Unsigned Int 0xXX
24 0xXX y _
ParametrROI: Sitka / polomér X (v pixelech * 1000)
25 0xXX
26 0xXX
27 Unsigned Int 0xXX
28 0xXX Pouze elipsa / obdélnik:
29 0xXX Parametr ROI: Sitka / polomér Y (v pixelech * 1000)
30 OxXX
31 Unsigned Int 0xXX
32 0xXX Pouze elipsa / obdélnik:
33 0xXX Parametr ROI: Uhel v ° (v ° * 1000)
34 0xXX
Dodatecné informace
Pfijato v provoznim rezimu: Ano
Pfijato v konfigura¢nim rezimu: Ne
Pfijato pfi Ready = Low: Ano
Status pfiznaku Ready béhem zpracovani: Nastaveno na log. 0 (Low)

Datovy vystup ze snimace (Binarné)

Dynamicky sloZzeno z uzivatelskych nastaveni v §oftwaru S o
Struktura hlavniho rfetézce:<START> < VYBRANA POLE > < UZITECNE ZATIZENI (UZITEC. OBSAH)> <KONTROL.
SOUCET> <TRAILER>

Vystupni data (BINARNE), dynamicky slozeno z uzivatelskych nastaveni v softwaru

Nazev Pocet bytl | Binarni obsah/Priklad Vyznam/Poznamky
Start 1 —max. 8 | UZivatel definovan, max. 8 Bytl | Poc¢atecni fetézec (Hlavicka, zahlavi)
Vybrana pole | 2 (slovo) Pomoci tohoto pole Ize ,bit po bitu” (ve 2Bytech!)

1 Bit na kazdé pole

aktivovat vystup vsech aktivnich zaskrtavacich policek

- Uspofadani vystupu je od leva do prava a od shora
dold.

- V kazdém zaskrtavacim policku je jeden bit
(high/low — 1/0) zacinajici s LSB = Low Significant Bit —
malo vyznamny bit

- Zaskrtavaci policko ,Vybrana pole” neni soucasti
vystupu!
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napt. 0x00, 0x02 = délka

Délka dat 2 (slovo) = 2 Byty Délka telegramu v Bytech
napr. 0x00, 0x06 Byte1: 00000xxx
(s pouzitim spouste) Bit0 = 1 = <Samospoust>
Status (stav) 2 (slovo) Bit1 = 1 = < s pouzitim spousté >
napt. 0x00, 0x05 Bit2 = <pracovni rezim (1=bé&h/0=konfigurace)
(s pouzitim samospousté) Byte2 (rezervovano), vzdy 0x00
Byte 1
Bit1 (LSB) = celkovy vysledek Glohy
(1 = vyhovujici, 0 = nevyhovujici)
Bit2 = vysledek v datovém typu Bolean, pouze vyrovnani
odchylky pozice, vyrovnani odchylky neaktivni = true —
Wsledek napt. 0x05 (Bit1+3=5) 0x00 (dva | pravdivé
dgtektoru 4.n byty cislo detektoru) 0x01 0x01 | Bit3 = AND konjunkce — logicky soucin viech detektord
(Vysledek detektoru D1) aktivni Ulohy
Byte 2 a 3 dva byty pro pocet detektor( urcenych
pro zpracovani ulohy (bez vyrovnani odchylky pozice)
Byte4 -n
1 Byte na kazdy blok osmi uZitych detektord
napr.: Bit1(LSB) = Detektor 1, Bit2 = Detektor 2, ....
Digitalni n Byte 1 ...n pocet aktivnich
vystupy vystupl , y o, o
Byte n ... m viechny aktivni vy- Vysledky viech digitalnich vystupU (bitové kédovano)
stupy, bitové kédovano
Logické n Pfiklad: 18 logickych vystupl je nakonfigurovano,
vystupy ale jen vystupy 1,2 a 9 jsou propojeny na funkce
(maiji link) — (jsou aktivni):
Byte 1 ...n pocet aktivnich logic- | 000, 003, 003, 001
kych vystup(
Byte n ... m v3echny aktivni logic- | 2 byty pocet aktivnich vystupl, viechny vysledky bitové
ké vystupy, bitové kédovano koédovany
V tomto pfikladu je zapotfebi 2 bytd, vzhledem k vystu-
puo9....
1. byte vysledku = 00000011 (logicky vystup 1+2)
2. byte vysledku = 00000001 (logicky vystup 9)
CeIkO\{a ,doba 4 (inger) Doba cyklu aktuaini tlohy v [ms]
vykonani
Cislo aktivni | 1 Cislo aktivni Glohy (1..255)
Ulohy
<<Detector specific>>
Vysledek 1 1 = wyhovujici, 0 = nevyhovujici Vysledek detektoru, uvedeny v logickém datovém typu
detektoru Boolean
Mira shody 4 Shoda (0..100%)
Doba 4 U .y
. Doba provedeni kazdého jednotlivého detektoru v [msec]
vykonani
Pozice X 4 Nalezena pozice X (soufadnice x) [1/1000]
Pozice Y 4 Nalezena pozice Y (soufadnice y) [1/1000]
Delta pozice X | 4 Odchylka pozice X mezi nau¢enym a nalezenym
objektem [1/1000]
Delta pozice Y | 4 Odchylka pozice Y mezi nau¢enym a nalezenym
objektem [1/1000]
Uhel 4 Orientace nalezeného objektu (0°..360°) [1/1000)
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Odchylka Ghlu | 4 Uhel mezi nauc¢enym a nalezenym objektem (0°..360°)

[1/1000]
Méfitko 4 Pouze s obrysem (0.5..2) [1/1000]
Vysledek o Vysledek detekce hrany v horizontalnim sméru
S 0x01 = pravdivé, . . ) ,
v horintalnim | 1 L s vyrovnavanim odchylky pozice — v logic. datovém typu
y 0x00 = nepravdivé
sméru Boolean
Vysledek 1 o Vysledek detekce hrany ve vertikalnim sméru
S 0x01 = pravdivé, . . . ,
ve vertikalnim L s vyrovnavanim odchylky pozice — v logic. datovém typu
g 0x00 = nepravdivé
sméru Boolean

Mira shody v |2

. e Mira shody 0..100% (detekce hran pouze s uzitim
horizontalnim

vyrovnani odchylky pozice)

smeru
Mira shogﬂy, 2 Mira shody 0..100 % (detekce hran pouze s uZitim
ve vertikalnim " :
y vyrovnani odchylky pozice)
sméru
Retézec 1..n Obsah koédu, v zavislosti na délce Fetézce kddu, se mlze
zménit. Pokud je potfebna fixni (pevna) délka fetézce,
Maximalni délka 127111 musi byt uZity parametry: minimalni délka fetézce
(datovy vystup specificky pro dany detektor) a maximalni
délka retézce (parametry detektoru).
Délka fetézce |4 Délka kodu v Bytech
Zkraceny 1 0x00 = Code complete, . L
0x01 = Code truncated KOd Zkraceny
Kontrolni 1 XOR Kontrolni soucet vsech bytd v telegramu
soucet (XOR — exkluzivni log. soucet)
Ukonceni 1—max. 8 Konec Fetézce (Ukonceni)

VSechna data, specificka pro dany detektor, obsahuijici desetinna mista, jsou pfenasena jako cela cisla (jsou vynasobena
¢islem 1000).

Proto po pfijeti musi byt tato data vydélena cislem 1000. Hodnoty jsou pfenaseny ve formatu ,Big-endian”.

Existuji dva zpUsoby, v jakém pofadi ukladat jednotlivé byty ciselného datového typu. Nazyvaji se Big-Endian a Little-Endian
a lisi se podle pofadi, ve kterém jsou byty ukladany do paméti. V pfipadé architektury snimace VISOR® jsou data ukladana
zpUsobem ,Big End In first”.

Pfiklad: Hodnota , Mira shody“(Binarni protokol)

V SensoConfig/SensoView je zobrazena , Mira shody = 35

Prostfednictvim Ethernetu budou pfijaty nasledujici 4 byty: 000,000,139,115

Formula for recalculating (vzorec pro pfepocitani): (HiWordByte*256 + HiLowByte) *65536 + HiByte*256 + LoByte = Value
(Hodnota)

Vzhledem k tomu, Ze ze snimace jsou hodnoty pfeneseny ve formatu Big-endian, vypocet bude proveden nasledujicim
zpUsobem:

000 = HiWordByte, 000 = HiLowByte, 139 = HiByte, 115 = LoByte

(0*256 + 0) * 65536 + (139 * 256) + 115 = 35699 / 1000 = 35,699 (redlnd hodnota parametru ,Mira shody”)

Uhly nebo jiné negativni hodnoty jsou pfenaseny ve dvojkovém doplriku.
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4.6.11.1.5 EtherNet/IP Sestava odezvy

Nastaveni komunikace - viz také dokument: ,,Ethernet/IP operation instruction” ve :
Startmenue/Sensopart/ VISOR ® Vision Sensor/Tools/Ethernet/IP/...

Popis: Pozadavek zaslany do snimace od PLC
Tfida spojeni: Tfida 1
nAssemblylnstance 100

nTyp Assembly Consuming — typ sestavy dat, kterd ma byt pfijata
nLength (bytes) — délka (byt() 344
szAssemblyName (nazev sestavy) AssemblyRequest (sestava pozadavku)

Sestava odezvy

Pozice | Velikost | Member (stanice v siti) Typ dat | Popis
(bytd)

0 4 unFault (chyba) u32 standard v kédovani Rockwell RSLogix

4 2 unKey (klic) uie poZzadovany kli¢ je zaslan v odezvé

6 2 unld U16 poZadovana identifikace je zaslana
v odezvé

8 unkrror (porucha) uie poruchovy kod odezvy

10 unNumChar uie pocet platnych(validnich) char
parametrd

12 2 unNumint uie pocet platnych(validnich) int
parametrd

14 2 ucAlignmentDummy us

16 16 pcValueChar[RPNS_NUM_CHAR] 18 char parametry pro odezvu, Ucastnik
mUze mit jen jeden fetézec

32 16 pnValuelnt[RPNS_NUM_INT] us2 int parametry pro odezvu

48 4 unimageCount u32 Cislo posledniho zpracovaného snimku

52 4 unExecutionTime (doba vykonani) u32 doba vykonani posledniho
zpracovaného snimku v msec

56 4 pucStatus[RPNS_IMPL_NUM_BYTE_STATUS] us informace o statusu,
vCetné operacniho rezimu

60 2 unActiveJob (aktivni tloha) uie aktivni tloha

62 2 ucAlignmentDummy us

64 2 unNumbDigital uie pocet platnych digitalnich vystup(

66 2 unNumLogic uie pocet platnych logickych vystupt

68 2 unNumDetector uie pocet platnych logickych vystupt

70 2 unNumBool uie pocet platnych parametrd v datovém
typu Boolean

72 2 unNumString uie no. of strings included in pcValueChar

74 2 unNumint uie pocet platnych(validnich) int
parametrd

76 4 pucDigital [RPNS_IMPL_NUM_BYTE_DIGITAL] us digitalni vystupy (bit po bitu)

80 8 pucLogic [RPNS_IMPL_NUM_BYTE_LOGIC] us logické vystupy (bit po bitu)

88 4 pucDetector[RPNS_IMPL_NUM_BYTE_DETECTOR] | U8 vysledek detektoru (bit po bitu),
puvodné uloZen v pucValueBool
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92 4 pucBool[RPNS_IMPL_NUM_BYTE_BOOL] us vysledky v tvaru Boolean (bit po bitu),
nakonfigurované v HMI (rozeviraci
seznam)

96 16 punStringLength[RPNS_IMPL_NUM_STRING] uie délka retézce vcetné pcValueChar

(délka fetézce)
112 2 pucStringTruncated[RPNS_IMPL_NUM_BYTE_ us uvadi u kazdého fetézce, zda byl
STRING_TRUNCATED] (Retézec zkracen) zkracen (bit po bitu)

114 2 ucAlignmentDummy us

116 128 pcString[RPNS_IMPL_NUM_BYTE_STRING] 18 vystup, jak je nakonfigurovan v HMI
(rozeviraci seznam), Ucastnik mdze
mit vicenasobné fetézce

244 200 INt[RPNS_IMPL_NUM_INT] U32 U3z vystupy, jak jsou konfigurovany v HMI
(rozeviraci seznam)

4.6.11.1.6 EtherNet/IP Sestava pozadavku

Nastaveni komunikace

Popis: Odezva zaslana ze snimace do PLC
T¥ida spojeni: Trida 1
nAssemblylnstance 101

nTyp

AssemblyProducing (vytvofeni sestavy)

nLength (bytes) — délka (byt0)

444

szAssemblyName (nazev sestavy)

AssemblyResponse (Sestava odezvy)

Sestava pozadavku

Pozice | Velikost | Member (stanice v siti) Typ dat | Popis
(bytd)
2 unKey (klic) uie pozadovany kli¢, napf. ¢ita¢ Zadosti o vysilani
2 unld U16 pozadavek na ID, napf. pro pozadavek ,,spoust,
»Zména ulohy”
4 2 unNumChar u1ie pocet platnych (validnich) char parametrd
6 2 unNumint u1e6 pocet platnych (validnich) int parametr(
8 256 pcValueChar[RQST_NUM_CHAR] 18 char parametry pro pozadavek, stanice (Ucastnik,
member), miZe mit jen jeden Fetézec
264 80 pnValuelnt[RQST_NUM_INT] 132 int parametry pro poZadavek
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4.6.12 Vysledky

Pomoci této funkce je definovana Uloha zpracovana v PC, poté se zobrazi okno , Results/statistics” —

(I SENSOPART

. Vysledky/statistiky”

se seznamem detektorl a vysledky vyhodnoceni Ulohy. Doby cykld nejsou v tomto rezimu zobrazeny, protoze nejsou

ze snimace k dispozici.

V ,Run mode” — ,Rezim béhu" jsou zobrazeny detailni vysledky inspekce detektoru, uvedeného v seznamu detektord.

V okné zobrazeni snimku se zobrazi snimek, barevné ramecky, vymezuijici oblast hledani (zluty), oblast porovnavacich
charakteristik (Cerveny) a nalezenych charakteristik (zeleny, v pfipadé nastaveni detekce polohy i modry) a sloupcové grafy
vysledkU (pokud je to nastaveno).
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Obr. 162: Vysledky

Zobrazené vysledné Typ detektoru Funkce

parametry

Vysledek vse Objekt (jeho hledana charakteristika) rozpoznan (zelena) /
/ nerozpoznan (Cervena).

Uroven shody vse Uroven shody rozpoznané charakteristiky s pozadovanou
charakteristikou.

Doba vykonani vse Doba cyklu potfebna pro rozpoznani v ms.

Pozice X, pozice Y

Rozpoznani vzoru, obrysu

Soufadnice nalezené shody (stfed).

Delta X, Delta Y

Rozpoznani vzoru, obrysu

Nalezena odchylka soufadnic ve srovnani s naucenou pozici /
/ prostfednictvim vyrovnani odchylky pozice objektu

Kontrola pozice

Rozpoznani vzoru, obrysu

Pozice byla nalezena v ramci vymezeného pole.

Uhel Rozpoznani obrysu Orientace (absolutni Uhel) rozpoznaného vzoru.
Uhel Delta Rozpoznani obrysu Odchylka Uhlu mezi rozpoznanym a naucenym vzorem.
Méfitko Rozpoznani obrysu Meéfitko nalezeného obrysu ve srovnani s naucenym obrysem.

Index vysledku

Seznam barev

Poradové Cislo v seznamu

Vzdalenost barvy

Seznam barev

Vzdalenost méfené barvy od naucené barvy
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Cervena (Barevny model RGB) Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota Cervené
Zelena (Barevny model RGB) Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota zelené
Modra (Barevny model RGB) Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota modré
Odstin (Barevny model HSV) Seznam barev, jas barvy Hodnota odstinu barvy
Sytost (Barevny model HSV) Seznam barev, jas barvy Sytost barvy

Jas (Barevny model HSV) Seznam barev, jas barvy Jas barvy

Svétlost (Barevny model LAB) Seznam barev, jas barvy Svétlost barvy

A (Barevny model LAB) Seznam barev, jas barvy A — Hodnota barvy

B (Barevny model LAB) Seznam barev, jas barvy B — Hodnota barvy

Zobrazené parametry se odlisuji v zavislosti na vybraném typu detektoru. Pro zobrazeni vysledkd inspekce jiného detektoru
oznacte tento detektor v seznamu detektord. V modulu SensoView Ize archivovat numerické vysledky, statistiky a snimky
s vybranymi rdmecky (nebo bez nich).

4.6.13 Spusténi snimace
Tato funkce prepne snimac do rezimu béhu a spusti tlohu.

Zobrazeni snimku (str. 187)
Vysledky (str. 176)
Statistiky (str. 191)

Spusténi ulohy:
Kliknéte na tlacitko , Start Sensor” (spustit snimac).

Aktivni Uloha (= oznacend v seznamu Uloh) se pfenese do snimace, ulozi na stalou pamét snimace (energeticky nezavislou)
a snimac se spusti (rezim béhu).

Nalezené shody se zobrazi v okné zobrazeni snimku; vysledky inspekce prvniho detektoru nebo detektoru vybraného
ze seznamu se zobrazi v konfigurac¢nim okné spolu se statistikami.

Zména zobrazeni detektoru:

Pro zobrazeni vysledkU inspekce pro jiny detektor vyberte detektor ze seznamu nebo kliknéte na jeho grafickou reprezentaci
v okné zobrazeni snimku.

Zastaveni Ulohy:

Kliknéte na tlacitko , Stop Sensor” (zastavit snimac). Nyni jste zpét v rezimu konfigurace a mizete ménit vasi Ulohu.
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Obr. 163: Spusténi snimace

4.6.14 Dalsi témata SensoConfig

Nastaveni spousté (str. 178)

Pfepinani mezi rezimem online a offline (str. 179)

Simulace Uloh (rezim offline) (str. 179)

Vytvareni sérii snimkd (str. 179)

Zaznamnik snimkd (str. 181)

Snimky v zobrazovacim okné (str. 181)

Oblasti hledani charakteristik (Search and parameter zones) (str. 184)
Barevné modely (str. 185)

4.6.14.1 Nastaveni spousté

Vyberte pozadovany rezim spousté v nastaveni Ulohy na zalozce ,General”:

(I SENSOPART

Parametry Funkce

Se spousti (Triggered)

Snimani je fizeno externi spousti nebo spousti na rozhrani (tlacitko ,trigger”).

Samospoust (Free fun)

Snimani pomoci samospousté. Snimac dodava snimky v nejvyssi mozné frekvenci.

Vyberte zplsob dodavani snimkd ze snimace pomoci tlacitek v oblasti Trigger/image image:

Parametry Funkce

Jednotlivé
(Single image)

Dodavani snimkd jednotlivé, jeden snimek se zobrazi:

na rozhrani

1. reZim spousté = se spousti: s prvnim signalem externi spousté nebo kliknutim na tlacitko , trigger”

2. reZim spousté = samospoust: s prvnim kliknutim na tlacitko ,single image”.

Nepretrzité
(Continuous)

Nepfretrzité dodavani snimkd, snimky se zobrazuji nepretrzité:

.trigger” na rozhrani.

1. rezim spousté = se spousti: s kazdym signalem externi spousté nebo pfi kazdém kliknuti na tlacitko

1. rezim spousté = samospoust: nepretrzité na zakladé vnitfni samospousté s nejvyssi moznou frekvendi.
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Snimek je automaticky aktualizovan, pokud se v nastaveni Ulohy zméni néktery z parametrd Cas expozice, zesileni, osvétleni
nebo rozliseni.

Pro ziskani priibézné aktualizovaného obrazu i bez pouziti externi spousté provedte toto nastaveni (pokud je to nutné,
tak docasné):

¢ Nastavte ,free run” (samospoust) v ,Job/General”
¢ Nastavte ,continuous” v , Trigger /Collect image”

4.6.14.2 Prepinani mezi rezimem online a offline

Pro konfiguraci snimace a zkusebni béh jsou dostupné dva rezimy pfipojeni, které mizete vybrat v oblasti ,Connection
mode”.

® Rezim online: Konfigurace s pfipojenym snimacem.

¢ Rezim offline: Simulace snimace s pomoci snimkd ulozenych v zaznamniku snimkd (filmstrip).

Connection mode

@ Onlines O Fiane

Obr. 164: Connection mode

S pfipojenym snimacem jsou dostupné oba rezimy a je mozné mezi nimi pfepinat. Pokud neni pfipojen zadny snimac,
je mozné pracovat pouze v rezimu offline, tj. se simulaci snimaca.

4.6.14.3 Simulace uloh (rezim offline)

MdUZete si vytvofit a otestovat vlastni konfiguraci bez nutnosti pfipojeni snimace prostfednictvim ulozenych sérii snimk.
Simulace mUze byt uZite¢na pro pfipravu konfigurace nebo ke zlepseni konfigurace provadéné on-line.

Displays in image window (Page)
Creating filmstrips (Page)

Informace:

e Neékteré série snimk jsou k dispozici v SensoConfig pfi dodani.
¢ Dalsi metody pro snimani obrazu: Zaznamnik snimkd (str. 200)

4.6.14.4 Vytvareni sérii snimk

V rezimu konfigurace jsou snimky souvisle nahravany do pocitacové paméti RAM. Po pfepnuti z rezimu online na rezim
offline je k dispozici maximalné 30 snimkd, které mohou byt uloZeny jako série snimkd ve slozce. Pfipadné kromé ulozenych
snimkU ve snimaci miZete nahrat sérii archivovanych snimkd nebo jednotlivych snimkd na vasem PC nebo na externim
datovém Ulozisti a kombinovat je do novych sérii snimkd.

Kdyz oznacite snimek v seznamu, zobrazi se v malém formatu v okné nahledu (the preview window) napravo.

4.6.14.4.1 Ukladani snimku ze senzoru jako série snimku:

1. Nejprve pfipojte PC ke snimaci a zaplfite pamét snimky v rezZimu samospousté (free run) a ,,collect image*“/souvisly
(continuos) (zpUsob pfipojeni = online)

2. Prepnéte narezim ,offline” v okné ,Connection mode” (Zplsob pfipojeni)

3. Na zalozce ,File” vyberte ,, Configure filmstrips” nebo kliknéte na ikonu , Filmstrip configurations” v panelu nastroja.
Snimky nahrané ze snimace se zobrazi v seznamu, ktery se objevi nize:
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Obr. 165: Série snimkd

Snimky muZete nyni zkontrolovat, roztfidit, jednotlivé mazat nebo je pfidavat. Maximalni pocet snimk{ v jedné sérii je 30.

4. Kliknéte na tlac¢itko ,Save filmstrip” (UloZit sérii) pod seznamem.
VSechny snimky v seznamu budou uloZeny do sloZzky (extension.flm) v zobrazeném pofadi. Nyni jsou pouzitelné

pro budouci simulace.
4.6.14.4.2 Nahrdvani sérii snimku a jednotlivych snimku z PC:
1. Prepnéte na rezim ,offline” v okné ,Connection mode” ( ZpUsob pfipojeni)
2. Na zalozce ,File” vyberte ,,Configure filmstrips” nebo kliknéte na ikonu , Filmstrip configurations” v panelu nastroj

3. Vyberte slozku série ze seznamu a kliknéte na tlacitko ,Load filmstrip” (Nahrat sérii snimkd), nebo kliknéte na tlacitko
.Load” (Nahrat) pro nahrani jednotlivych snimkd z vaseho PC nebo z externiho datového Ulozisté.

Nahrané snimky jsou pfidany do seznamu.

Typ a umisténi slozky je zobrazeno ve sloupci ,Source” — ,Zdroj": série snimk{ uloZzena do PC (Film), jednotlivé snimky
uloZeny do PC (File), snimek v paméti snimace (Sensor). Po pfepnuti z rezimu online na rezim offline jsou vsechny zaznamy
nahravany jako ,Sensor” (do paméti snimace).

4.6.14.4.3 Editace sérii snimkd:
V rezimu konfigurace jsou snimky souvisle nahravany do pocitacové paméti RAM. Po pfepnuti z rezimu online na rezim

offline je k dispozici maximalné 30 snimkd, které mohou byt uloZeny jako série snimkd ve slozce. Pfipadné kromé ulozenych
snimk{ ve snimaci mdzete nahrat sérii archivovanych snimk{ nebo jednotlivych snimkd na vaSem PC nebo na externim

datovém Ulozisti a kombinovat je do novych sérii snimkd.

Kdyz oznacite snimek v seznamu, zobrazi se v malém formatu v okné ndhledu (the preview window) napravo.

4.6.14.4.1 Ukladani snimkl ze senzoru jako série snimk:

MUZete vytvaiet nové série z jednotlivych snimkd v seznamu nehledé na jejich zdroj.
K tomuto Ucelu slouzi nasledujici funkce:

Tlacitko Funkce
A A R Zméni poradi snimk(: Oznaceny snimek je pfemistén nahoru/dold nebo je pfesunut
na konec seznamu.

Nahrat snimek (Load image) | Nahraje dalsi snimky z externiho datového UloZisté.

Vymazat/Vymazat vse VymaZze snimek ze seznamu / Vymaze vsechny snimky ze seznamu.
(Delete/Delete all) (Snimky na datovém nosici nejsou smazany)
Preruseni > (Abort >) Opusténi seznamu bez zadné zmény.
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Importovat (Import) Nahraje vSechny snimky do film paméti na PC v zobrazeném pofadi.
Tyto snimky je moZné zobrazit a analyzovat v rezimu offline.

Nahrat/Ulozit sérii snimk( Nahraje sérii snimk( z datového nosice nebo je do néj ulozi.
(Load/Save film strip)

4.6.14.4.4 Snimky v zobrazovacim okné

4.6.14.4.4.1 Kontrola reprodukce snimku

< || stat [| > 3 ||s0

Fig. 166: Reprodukce snimku

MdUzZete kontrolovat vybér a reprodukci ukladanych snimkd pouzitim tlacitek , <" (zpét), Start (Spustit) / Stop (Zastavit)
a ,>" (dal3i), nebo muizete pouzit posuvnik ve spodni ¢asti zobrazovaciho okna. Pocitadlo snimk{ ukazuje pocet stavajicich
snimkd a pocet snimkd v aktivni sérii snimkd.

4.6.14.4.4.2 Zvétseni ¢asti snimku

| - || 100% $|

Fig. 167: ZvétSeni

MdUzete si zvolit poZzadovanou ¢ast snimku pouzitim tlacitek nebo rozbalovacim menu pod zobrazovacim oknem.

4.6.14.4.4.3 Grafické zobrazeni vysledkU
MUzZete aktivovat nebo deaktivovat nasledujici grafické postupy v nabidce |, View":

.Bargraph result” : zobrazi inspekéni vysledky jako sloupcovy graf.

.Drawings”: zobrazi hledani, charakteristiky a pozice rameck( detektorl a zarovnani detektord.

.Focussing aid” : zobrazi ostrost snimku (viz také v Nastaveni Glohy).

»Enlarge display”: VloZeni samostatného zvétseného zobrazovaciho okna, které muze byt pfizplsobeno pozadovanému
méfitku pouzitim adjustment handles v rozich rameckd.

Program Senso View nabizi omezeny vybér téchto funkci.

4.6.14.5 Zaznamnik snimku

Zaznamnik obrazkd je dostupny v programech ,SensoConfig” a ,, SensoView". KdyZ je zaznamnik aktivovan, jsou viechny
nebo jen zamitnuté snimky (error images) souvisle nahravany do interni paméti. Toto se vztahuje na 10 snimkd, nejstarsi
snimky jsou pak nahrazeny (ring buffer/cyklické vyrovnavani). Zaznamenané snimky mohou byt poté vyvolany a zobrazeny
pocitatem nebo uloZeny v PC nebo v externim datovém uloZisti. Poté jsou k dispozici pro Ucely analyzy nebo simulace

v rezimu offline.

V programu ,, SensoView" mUze byt poZadovano heslo (pokud je aktivovano) pro pfistup k vyvolani zaznamenanych snimkd
(UzZivatelské skupiny, viz , user administration” (uzZivatelska administrace)).
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Obr. 168: Zaznamnik snimk

4.6.14.5.1 Aktivace zadznamniku

Aktivujte funkci zaznamendvani v programu , SensoConfig” v nastavenich Glohy (Hlavni nabidka). MUzete si zvolit, zda budou
nahravany viechny snimky nebo jen zamitnuté snimky (error images) do rozbalovaciho seznamu , Parametrd zaznamniku”
(Recorder parameters).

4.6.14.5.2 Vybér a zdznam snimku
Kliknéte na tlacitko ,,Read-out” zdznamnik snimk( ze zalozky ,File” nebo kliknéte na tlacitko ,Rec. images” (pouze

v SensoView). Objevi se zobrazovaci okno, ve kterém muZzete nahravat snimky ulozené v RAM paméti snimace do PC,
poté je zkontrolovat a uloZit:

Parametry Funkce

Back (Zpét) Zobrazi predchazejici snimek

Next (Dalsi) Zobrazi nasledujici snimek

Save (Ulozit) Ulozi vSechny snimky zobrazené na PC nebo na externim datovém uloZisti
Save all (Ulozit v3e) UlozZi vSechny snimky
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Informace:

e Pofadové Cislo vybraného snimku a celkovy pocet zaznamenanych snimkd na snimaci (max. 10) je zobrazen
na pocitadle pod zobrazovacim oknem.
Snimky jsou ukladany v bitmapovém formatu (extension .bmp) s rozlisenim 640x480 pixeld (VGA).
Vysledky inspekce snimkd (OK nebo error (zamitnuté)) a jejich datum jsou ukladany pod nazvem souboru
(format YYMMDD_running no._Pass/Fail.bmp, e.g. 090225_123456_Pass.bmp).
Pokud chcete zaznamenat podrobné vysledky inspekce se snimky, pouZijte funkci ,Archive” v, SensoView".
Pokud chcete zaznamenat pouze jeden snimek s/bez prekryti, pouZzijte funkci , Save current image” na zalozce ,File”
namisto pouziti zaznamniku.
¢ Ve standardni verzi (Standard-Version) objektového snimace (Vision Sensor) by snimky dostaly ¢asovou zndmku
pfi nahravani z objektového snimace (Vision Sensor).
e Nahravanim snimkd ze snimace do PC se smaZou data ze snimace. Pokud je okno zdznamniku zavfeno, aniz by byly
snimky uloZeny, budou také smazany z PC.

4.6.14.6 Snimky v zobrazovacim okné

4.6.14.6.1 Kontrola reprodukce snimku

< || stat || > 3 ||s0

Obr. 169: Reprodukce snimku
MdUzete kontrolovat vybér a reprodukci ukladanych snimki pouzitim tlacitek <" (zpét), Start (Spustit) / Stop (Zastavit)

a ,>" (dalsi), nebo mizete pouzit posuvnik ve spodni ¢asti zobrazovaciho okna. Pocitadlo snimkl ukazuje pocet stavajicich
snimkd a pocet snimk0 v aktivni sérii snimkd.

4.6.14.6.2 Zvétseni casti snimku

| - || 100% [ +

Obr. 170: Priblizeni

MdUzZete si zvolit poZzadovanou ¢ast snimku pouzitim tlacitek nebo rozbalovacim menu pod zobrazovacim oknem.

4.6.14.6.3 Grafické zobrazeni vysledku

MUzZete aktivovat nebo deaktivovat nasledujici grafické postupy v nabidce ,, View":

»Bargraph result”: zobrazi inspekcni vysledky jako sloupcovy graf.

.Drawings”: zobrazi hledani, charakteristiky a pozice rdmeck( detektorl a zarovnani detektord.

.Focussing aid”: zobrazi ostrost snimku (viz také v Nastaveni ulohy).

»Enlarge display”: VloZeni samostatného zvétseného zobrazovaciho okna, které mulze byt pfizplsobeno pozadovanému
méfitku pouzitim adjustment handles v rozich rdmeckd. Program Senso View nabizi omezeny vybér téchto funkci.

Modul SensoView nabizi omezeny vybér téchto funkdi.
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4.6.14.7 Oblasti hledani charakteristik (Search and parameter zones)

V konfiguracnich krocich sledovani pozice a detektory mlzete definovat oblasti hledani charakteristik. Oblasti jsou znazornény
rlizné barevnymi ramecky v zobrazovacim okné.

Nakresy na obrazovce (Zluté, cervené ramecky atd.) mUzete aktivovat a deaktivovat pro kazdy detektor nebo kategorii

v nabidce , View/Overlay Settings”. V nabidce , View/Overlay current detector only” deaktivujete vSechny nakresy
na obrazovce s vyjimkou aktualné upravovaného detektoru.

4.6.14.7.1 Vymezeni oblasti hledani charakteristik

KdyZ je vytvofen novy detektor, zobrazi se Zluty rdmecek, ktery vymezuje oblast hledani detektoru. Standardnim tvarem
oblasti hledani je obdélnik; pro detektory kontrastu a Urovné Sedé mdze byt vybran také kruh.

Spole¢né s detektory rozpoznani vzoru a kontrastu je tu oblast charakteristiky v rdmci oblasti hledani, ktera je znazornéna
¢ervenym nebo zelenym rdmeckem:

e Cerveny réamecek = porovnavaci charakteristiky (teach parameters)
¢ Zeleny ramecek = nalezené charakteristiky

Pokud je detekce polohy definovana, objevi se také modry ramecek (ve tvaru obdélniku, kruhu nebo elipsy).
Pokud je detektor sledovani pozice definovan, jeho ramecek je zobrazen jako teckovana ¢ara.

V levém hornim rohu kazdého snimku je zobrazeno ¢islo detektoru.

4.6.14.7.2 Prizpusobeni oblasti hledani charakteristik

Oblasti plvodné zobrazené ve standardni velikosti a pozici mlzete vybrat/oznacit v seznamu snimkd nebo detektord

a zménit jejich velikost nebo pozici. Osm Uchytl pro Upravy na ramecku umozruje pfizpUsobit tvar a velikost rdmecku.
Ramecek mUzete premistit kliknutim kamkoli mimo néj. Polohu rotace ramecku miZzete zménit pomoci Sipky,

ktera se nachazi na strané ramecku a sméfuje do jeho stfedu.

Vzorovy snimek je zobrazen v plvodni velikosti na zalozce ,, General” nebo ,Parameters” vpravo na spodni strané
obrazovky. Pouze ramecek pravé aktivniho detektoru, ktery byl vybran v seznamu snimk@ nebo detektord, je zobrazen
tlustymi ¢arami s Uchyty pro Upravu. VSechny ostatni ramecky, které nejsou vybrany, jsou zobrazeny tenkymi nebo teckovanymi
¢arami (detektory vyrovnani pozice).
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Obr. 171: Ramecek oblasti hledani a ramecky odpovidajici oblastem s definovanymi a nalezenymi parametry

Informace:

e Pro zajiSténi optimalni detekce musi byt obrazové parametry snimku vyrazné a nesmi obsahovat Zadné proménné slozky,
napf. stiny.

¢ VWyhodou jsou vyrazné obrysy, hrany a rozdily kontrastu.

e Pro dosazeni kratsi doby vyhodnoceni snimku by neméla byt vybrana oblast hledani zbytecné velka.

Vysledkovy graf

Vpravo od oblasti hledani je zobrazena mira shody parametru vyhledavaného a nalezeného pomoci pevného sloupcového
vysledkového grafu s nastavenou prahovou hodnotou:

e Zeleny sloupec = vyhledavany parametr byl nalezen a bylo dosazeno pfedem nastavené hodnoty minimalni shody.

e Cerveny sloupec = objekt nemohl byt nalezen s pozadovanou mirou shody. Zobrazené grafické funkce mohou byt
vybrany v menu View.

4.6.14.8 Barevné modely

Pro popis barev jsou k dispozici barevné modely.
Snimac VISOR ® Color je schopen pracovat s rliznymi barevnymi modely.

Mohou byt zvoleny nasledujici barevné modely:
Barevny model RGB (str. 186)
Barevny model HSV (str. 186)
Barevny model LAB (str. 186)

Nasledné téma: VISOR ® — Operacni a konfiguracni software — SensoConfig, vSechny funkce (str. 55)
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4.6.14.8.1 Barevny model RGB

Barevny model RGB je aditivni barevny model, popisujici barvy pfidanim komponent zakladnich barev — Cervené, zelené
a modré. Model RGB koduje barvu kazdého pixelu pomoci 3 cisel, reprezentujicich intenzitu cervené, zelené a modré
sloZky svétla (tzv. kanald), které se pfidava na cerny podklad (proto tzv. , aditivni model”).

RGB

@ o O
(=]
alp

Tento model se uziva k vyhodnoceni ze snimaciho obrazového cipu a ze zobrazeni snimku k definovani barev.
Cip pro snimani obrazu a zobrazeni na displeji maji ale rozdilné citlivosti na kazdy barevny kandl, z tohoto ddvodu
je nezbytna kompenzace.

4.6.14.8.2 Barevny model HSV

Barevny model HSV nejvice odpovida lidskému vnimani barev.

HSV

H J§ . 05
s — O
V. - 0

H (Hue — barevny odstin): méfi se Uhlem na standardnim barevném kole (dohodnuto, ze: 0° = Cervend, 120° = zeleng,
240° = modra, 360° opét Cervena)

S (Saturation — sytost barvy): udadva mnozstvi barvy v poméru k Sedé a méfi se v procentech (0% = svétle Sed3,

50% = nizka sytost barvy: 100% = pIné syta barva bez Sedé).

V (Value — jas barvy) udava relativni svétlost nebo tmavost barvy v procentech (0% = tmava, 100% = plny jas)

4.6.14.8.3 Barevny model LAB

Barevny model LAB nebo L*a*b* tvofi trojdimenzionalni soufadnicovy systém:

+L+ white

Lumnancea

+a red

-b blua

black {L=a)
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Osa a* udava hodnotu Cervené a zelené slozky barvy, zaporné hodnoty znamenaji zelenou a kladné cervenou.
Rozsah hodnot od -150 do +100.

Osa b* udava hodnotu modré a Zluté slozky barvy, zadporné hodnoty znamenaji modrou a kladné Zlutou. Rozsah hodnot
od -100 do +150.

Osa L* udava svétlost barvy pomoci hodnot od 0 do 100.

obrazu.

4.6.14.9 Aplikacni priklady

V menu ,File”— , Examples” (,Soubor”) — , Pfiklady” mohou byt nacteny preddefinované priklady.
Série snimkU je nahrana spolecné se souborem ulohy.

4.7 VISOR® - Operacni a konfiguracni software — SensoView,
vsechny funkce

Tento program umoznuje monitorovani snimk( z kamerového snimace a analyzu vysledkd inspekce.

Zobrazeni snimku (str. 187)

Vysledky (str. 191)

Statistiky (str. 191)

Zména aktivni ulohy (str. 192)

Nahravani (Upload) (str. 193)

Prikazy / Zmrazeni snimku (str. 188)
Zaznamnik snimkd (str. 188)

Archivace vysledkd testl a snimkd (str. 190)

Pomoci tohoto softwaru mlze byt provedeno POUZE monitorovani a zména Ulohy (nahrani jiz definovanych tloh).
Tato ¢innost mlze byt chranéna vyzadanim hesla, takze Ize pouze prohlizet (na Urovni pracovnika) nebo prohlizet
a nahravat preddefinované ulohy (na Urovni nadfizeného).

4.7.1Zobrazeni snimku

Grafické zobrazeni snimku a vysledk( inspekce v okné zobrazeni snimku zavisi na nastaveni parametr( ,Image transmission”
v nastaveni Ulohy v programu SensoConfig.

e Prenos snimkU aktivni (Image transmission active): zobrazuje se aktualni snimek spolu s oblastmi hledani, oblasti
vyhledavani pozice a nalezené shody.

¢ Prenos snimkU neaktivni (Image transmission inactive): zobrazuji se pouze oblasti hledani, oblast vyhledavani pozice
a nalezené shody (aktualni snimek neni zobrazen).

Napravo od vyhledavaci oblasti kazdého detektoru se zobrazi stupnice s vyznacenym prahem rozpoznani (max a min)
a skute¢nou Urovni shody mezi pozadovanou charakteristikou a nalezenou oblasti na snimku:

e Zeleny sloupec: pozadovana charakteristika byla nalezena a snimek je pro aktualni nastaveni prahu rozpoznani

akceptovan
e Cerveny sloupec: nebylo mozné najit hledanou charakteristiku s poZzadovanou Urovni shody
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Symbol obsahujici vykFicnik, zobrazeny na priibézné aktualizovaném snimku v pravém rohu nahofe znamen4, Ze zpracovani
snimku probiha v PC pomaleji, nez ve snimaci VISOR ®. Ne vsechny snimky jsou pfeneseny do PC.

To mUZe zpUsobit ztratu snimk{ pfi archivaci. Pokud se tento symbol objevuje ¢asto, méli byste pro zvyseni vykonu PC
zavfit ostatni spusténé programy.

V nabidce ,, View" mdzete konfigurovat zobrazeni vysledkd inspekce.
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Obr. 172: SensoView

Vyjma archivace vysledkd testl a snimkU jsou vsechny funkce modulu SensoView dostupné také v modulu SensoConfig.

4.7.2 Prikazy/Zmrazeni snimku

Pomodi tlacitka ,Freeze image” (Zmrazeni snimku) si mlzete vyzadat jednotlivé snimky podle typu, ktery poZadujete
(stavajici snimek, dalsi snimek, dalsi chybny snimek) a zmrazit je v okné zobrazeni snimku. Pozadovany snimek je zobrazen
a pocitadlo snimkd se zastavi na odpovidajicim cisle. Pro ukonceni zmrazeni snimku zmacknéte ,, Continue” (Pokracovat).

4.7.3 Zaznamnik snimku

Zaznamnik snimkd je dostupny v programech ,, SensoConfig” a ,, SensoView". KdyZ je zaznamnik aktivovan, vsechny
snimky nebo jen zamitnuté snimky (error images) jsou souvisle nahravany do vnitfni paméti snimace. Do vnitfni paméti

se vejde 10 snimkd, poté jsou nejstarsi snimky nahrazovany (kruhova fronta). Zaznamenané snimky je poté mozné zobrazit
v pocitaci nebo ulozit na pocitaci nebo externim datovém ulozisti. Poté jsou k dispozici pro Ucely analyzy nebo simulace

v rezimu offline.

V programu ,,SensoView"” mUze byt poZzadovano heslo (pokud je aktivovano) pro pfistup k zaznamenanym snimkdm
(Uzivatelské skupiny, viz , user administration” (uzZivatelska administrace)).

Aktivace zdznamniku:
Aktivujte funkci zaznamenavani v programu ,SensoConfig” v nastavenich Ulohy. Na zéloZce ,,Image transmission”

mUZete vybrat z rozbalovaciho menu ,Image recorder”, zda chcete nahravat vsechny snimky (any), jen akceptované (pass),
nebo jen zamitnuté snimky (fail).
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Vybér a zaznam snimkd:
Kliknéte na tlacitko , Get recorder images” ze zalozky ,File” nebo kliknéte na tlacitko ,,Rec.images” (pouze v SensoView).

Objevi se okno, na kterém muzete zvolit moznost nahravani snimkd z paméti RAM snimace do PC, poté je prozkoumat
a ulozit.

| oImagesfromrecorder =10] x|

Date | 10/05/2012 Recorded time | 16.22,32.000 mages [1 |[10 | Q@

| Previous || Net || save || Saveal || Close |

Obr. 173: Zaznamnik snimk

Parametry Funkce
Back (Zpét) Zobrazi predchazejici snimek
Next (Dalsi) Zobrazi nasledujici snimek
Save (Ulozit) Ulozi vSechny snimky zobrazené na PC nebo na externim datovém UloZisti
Save all (UloZit v3e) UloZi viechny snimky
Informace:

e Pofadové cislo vybraného snimku a celkovy pocet zaznamenanych snimk{ na snimaci (max. 10) je zobrazen na pocitadle
pod oknem zobrazeni snimku.
Snimky jsou ukladany jako bitmapy (s pfiponou .bmp) s rozlisenim 640x480 pixelt (VGA).
Vysledky inspekce snimkl (akceptované nebo zamitnuté) a jejich datum jsou kédovany v nazvu souboru (ve formatu
RRMMDD_pofadové Cislo_Pass/Fail.bmp, Pass = akceptovany snimek, Fail = zamitnuty snimek,
napfriklad 090225_1233456_Pass.bmp).

e Pokud chcete spolu se snimky zaznamenat podrobné vysledky inspekce, pouzijte funkci , Archive” v ,SensoView".

e Pokud chcete uloZit pouze jeden snimek spolu s oznacenymi oblastmi hledani charakteristik nebo jenom Ccisty snimek,
pouzijte funkci , Save current image” na zélozce ,File” namisto pouZziti zaznamniku.

¢ Ve standardni verzi (Standard-Version) Vision Sensoru snimky dostanou ¢asovou znamku pfi nahravani z Vision Sensoru.
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¢ Nahranim snimk0 ze snimace do PC se smazou data ze snimace. Pokud je okno zédznamniku zavieno, aniz by byly
snimky uloZeny, budou smazany také z PC.

e Snimky z vyrovnavaci paméti budou v pfipadé vypadku napajeciho napéti ztraceny.

4.7.4 Archivace vysledkd testu a snimku

Snimky mUZete archivovat s nebo bez grafického zpracovani a vysledky inspekce mlzete archivovat na vas PC nebo
na externi datové Ulozisté pro Ucely analyzy nebo simulace (viz Offline rezim).

Pro pfistup k této funkci je poZzadovano

PrizpUsobeni archivace:

heslo.

1. Zvolte , Configure archiving” z nabidky ,,File”
Obijevi se dialogové okno s nasledujicimi moZnosti:

1 o Result archiving =

21

Archiving
Path For archiving
|| ron s r—
Settings
Automatic Start
¥ | Archive Images Circularly
¥ | Limitation {max.) | 1omB (-
Type of images | All images =
Irnage MNumeric resuits
OviialE Additional csv File (numeric results)
Storage mode
Bargraphs | Fad6 |
| ok Cancel |
Obr. 174: Konfigurace archivovani
Parametry Funkce

Cesta k adresari

Adresar, ve kterém jsou ulozeny archivované soubory.

Nastaveni, Automaticky start

Spusti automaticky archivaci po startu SensoView.

Nastaveni, kruhova (cyklicka)
archivace snimkd

Aktivuje cyklické pfepisovani nejstarsich snimkU v pfipadé dosazeni limitu moznosti
ukladani snimka.

Nastaveni, Omezeni (max.)

V této rozbalovaci nabidce Ize urit, které snimky (vSechny snimky nebo jen dobré
Ci Spatné snimky) maji byt uloZeny.
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Druh snimkd (Image type) Urcuje, zda maji byt uloZeny viechny, dobré &i Spatné snimky.

Grafické zpracovani, Vybér grafického zpracovani pro archivaci.

Graf vysledk(

(Graphics, Bargraph result)

Ciselné vysledky Pokud je funkce ,record with” (nahrat s) aktivovana, data ciselnych vysledk
(Numerical results) (jako jsou hodnoty soufadnic atd.), jsou archivovana v dodate¢ném .csv souboru.

Nastaveni snimacl FA46/VISOR ® urcuje format ukladani, u snimace FA46 je pfeddefinovan
obsah .csv souboru, v pfipadé snimace VISOR ® mUZe byt obsah definovan v , Output /
Telegram” — ,Vystup / Telegram”.

2. Zvolte pozadované moznosti a potvrdte tlacitkem ,,OK".

Zacit/ukoncit archivovani:
Kliknéte na tlacitko , Archive images” (Archivovat snimky) v poli ,,Commands” (Pfikazy) a tim spustite nebo ukoncite funkci

archivovani s vyse zminénymi nastavenimi. Ve stavovém fadku se objevi nazev snimku, ktery ma byt uloZzen. Archivovani
pokracuje tak dlouho, dokud opét nezmacknete tlacitko , Archive images” (Archivovat snimky).

4.7.5 Statistiky

V reZimu béhu jsou na zalozce , Statistics” zobrazena statisticka data inspekce, ktera jsou stejna pro vsechny detektory:

Parametry Funkce

VSechna vyhodnoceni (All evaluations) Celkovy pocet vykonanych inspekdi.
Dobré snimky (Good parts) Pocet inspekci s vysledkem , OK".
Spatné snimky (Bad parts) Pocet inspekci s vysledkem , Error”.
Min./max./stfedni ¢as vyhodnoceni Min./max./stfedni ¢as vyhodnoceni v ms.
(Min./max./mean execution time)

VSechna statisticka data miZete vynulovat tlacitkem , Reset”.
V programu SensoView mUZete archivovat vysledky inspekce a statistiky véetné vybranych grafd.

4.7.6 Vysledky

Tato funkce vykonava Ulohu definovanou v PC. V zobrazeném okné vysledkovych statistik je zndzornén seznam detektor(
a vysledky vyhodnoceni. Doby vykonani nejsou v tomto rezimu aktualizovany, protoZe nejsou u snimace k dispozici.
Podrobné inspekéni vysledky z detektoru, uvedeného ve vybérovém seznamu, jsou zobrazeny v rezimu béhu.

V zobrazovacim okné se zobrazi snimek, oblasti hledani, oblasti parametrl a sloupcové grafy vysledkd — pokud to bylo
nastaveno.

Parametry se liSi v zavislosti na vybraném detektoru:

e TRk | mamary | bmsesr | bapied

Vorrme
P — T - B

Suew burt = Tnorw vt 154
Tl g Y s = we . 3 e
i e g b i or e —
- N ] Prair v l ke [}

r— Wt g it p =k ra

e
e ags | O gian (O JRNAE WY b Vi VI wad . - e be LGRS S b 2 2 @ 20 9 @ @

Obr. 175: SensoView, Vysledky
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Zobrazeny vysledek Typ detektoru Funkce

Vysledek vie Objekt (jeho hledana charakteristika) rozpoznan (zelena) /
/ nerozpoznan (Cervena)

Uroven shody vse Uroven shody rozpoznané charakteristiky s pozadovanou

Doba vykonani vse Doba cyklu potfebna pro rozpoznani v ms

Pozice X, pozice Y Rozpoznani vzoru, obrysu | Soufadnice nalezené shody (stfed)

Delta X, Delta Y Rozpoznani vzoru, obrysu | Nalezena odchylka soufadnic ve srovnani s nauc¢enou pozici /
/ prostfednictvim vyrovnani odchylky pozice objektu

Kontrola pozice Rozpoznani vzoru, obrysu | Pozice byla nalezena v ramci vymezeného pole

Uhel Rozpoznani obrysu Orientace (absolutni Uhel) rozpoznaného vzoru

Uhel Delta Rozpoznani obrysu Odchylka Uhlu mezi rozpoznanym a naucenym vzorem

Méfitko Rozpoznani obrysu Velikost rozpoznané charakteristiky oproti vzoru

Index vysledku Seznam barev Pofadové dislo v seznamu

Vzdalenost barvy Seznam barev Vzdalenost méfené barvy od naucené barv

Cervena Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota cervené

(Barevny model RGB)

Zelena Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota zelené

(Barevny model RGB)

Modra Seznam barev, jas barvy Stfedni hodnota modré

(Barevny model RGB)

Odstin Seznam barev, jas barvy Hodnota odstinu barvy

(Barevny model HSV)

Sytost Seznam barev, jas barvy Sytost barvy

(Barevny model HSV)

Jas (Barevny model HSV) | Seznam barev, jas barvy Jas barvy

Svétlost Seznam barev, jas barvy Svétlost barvy

(Barevny model LAB)

A (Barevny model LAB) Seznam barev, jas barvy A — Hodnota barvy

B (Barevny model LAB) Seznam barev, jas barvy B — Hodnota barvy

Pro zobrazeni vysledkU inspekce pro jiny detektor, oznacte detektor ve vybérovém seznamu.
V programu SensoView muzete archivovat vysledky inspekce a statistiky véetné vybranych grafu.

4.7.7 Zména aktivni ulohy

Na zéloZce ,Job" jsou v seznamu zobrazeny dostupné Ulohy snimace. Zde mizZete ménit mezi riznymi Glohami uloZzenymi
na snimaci.

K pouZiti funkdi, které zastavi aktivni snimac, mze byt vyZzadovano vloZeni hesla (UZivatel/UZivatelska skupina, viz uzZivatelska
administrace).
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Urovné zabezpeceni (hesla)

_Alluser |
SensoFind | ]
Passw: Admin
Senslowaw ' Ennll::Cnnﬂg
-images and results -All parameter setlings

1

Passw: User

—_—

= Job upload
= Record images

Obr. 176: Urovné zabezpeceni (hesla)
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Obr. 177: SensoView, Vybér Ulohy
Vyberte Ulohu ze seznamu a aktivujte ji pomoci spoustéciho tlacitka ,Set active” — , Aktivovat”.

Pfedchozi Gloha je deaktivovana, vybrana uloha je nyni aktivni.

Upozornéni:

Pfi zméné Ulohy a zméné z Rezimu béhu na Rezim konfigurace budou mit vystupy nasleduijici stavy:

e Vyrovnavaci pamét zpozdénych vystupl bude vymazana.

e Digitdlni vystupy budou resetovany do vychoziho nastaveni pfi zméné z ,,Rezimu béhu” (,Run”) na ,ReZim konfi-

gurace” (,Config"”). Vychozi nastaveni jsou nastavena pfiznakem ,Invert” — , Invertovat”. Pfiznak ,Invert” invertuje
hodnotu vychoziho nastaveni a také vysledek.

e Pfiznaky ,Ready” (,Pfipraven k ¢innosti”) a ,Valid” (,Platné”): tyto pfiznaky indikuji pfi zméné Glohy a zméné operacniho
reZzimu z rezimu béhu na reZzim konfigurace, ze snimac VISOR ® neni pfipraven a vysledky nejsou platné (Log. 0).

4.7.8 Nahravani (Upload)

Na zéloZce ,Upload” mUlzete nahravat nové ulohy nebo celé sady Uloh z PC do paméti snimace.
Dostupné tlohy a sady Uloh jsou zobrazeny v seznamu.

Ulohy a sady Uloh mGzete vytvofit v SensoConfig a uloZit je timto zplisobem: File/Save Job/Save Jobset as ...
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Fig. 178: SensoView, Job set upload

Informace:

e Sady uloh obsahuiji jednu nebo nékolik Uloh, které jsou soucasné ukladany na snimac nebo na pevny disk.

e K pouziti funkci, které zastavi aktivni snimac¢, mdze byt vyZzadovano vstupni heslo (UzZivatel/UZivatelska skupina,
viz uZivatelska administrace).

e Zvolte Ulohu nebo sadu Uloh ze seznamu a nahrajte ji na snimac pomodi tlacitka , Upload”.

e Touto akci smazete viechny dfive ulozené Ulohy v paméti snimace.

5 Komunikace

5.1 Moznosti pfenosu a archivace snimku / dat

Snimac VISOR ® je schopen komunikovat a vymeénovat data prostfednictvim rdznych komunikacnich kanal s PLC, rozsifujicim
IO modulem nebo s PC. Ze snimace je moZné zasilat data na vyzadani nebo cyklicky do PLC/PC. Ale PLC/PC mdze také
aktivné komunikovat se snimacem VISOR ©, napf. pouze na zakladé pfikazu/pozadavku mdze ziskat data vysledku

nebo nastaveni, pfipadné provést pfepnuti Glohy.

K dispozici jsou konkrétné tato komunikacni rozhrani:

e Ethernet
e Rozhrani RS422

Prostfednictvim Ethernetu je také podporovano rozhrani prdmyslové sbérnice Ethernet/IP. Prostfednictvim rozhrani RS422
a pfislusného prevodniku rozhrani je podporovana primyslova sbérnice Profibus.

Kompletni pfehled o v3ech dostupnych moznostech zasilani telegrami (datovy format pfikazd a nastaveni pro komunikaci)
Ize nalézt v kap. , Serial Communication ASCII" -, Sériova komunikace ASCII” a nasledujicich kapitolach.

Na nasleduijicich strankach je na nékolika pfikladech ilustrovana funkce a odpovidajici nastaveni v riznych moznych pfipadech
komunikace se snimacem VISOR®.

Nasleduijici pfiklady ukazuiji, jak pracovat na strané PC se sériovym a Ethernetovym softwarovym nastrojem.

V tomto pfipadé je uZit nastroj ,,Hercules”. Tento nastroj a nastaveni zde uvedena ilustruji pfiklady se viemi potfebnymi
nastavenimi pro vase PC nebo PLC aplikace. Pokud byste také chtéli pouZit nastroj Hercules SETUP utility, produkovany
spole¢nosti HWgroup (viz www.HWgroup.com), mUZete si jej stahnout jako freeware.

5.1.1 Ethernet, Port 2005/2006

Numerickd data, kterd byla definovana v kap. , Output/Telegram” — , Sériovy datovy vystup/Telegram”, mohou byt nyni
prenesena ve formatu ASCII nebo v Binarnim formatu.

Ethernet: zde funguje snimac jako TCP/IP , socket server” a dodava data pres interface , server-socket”.

To je v podstaté ,, programming interface”- ,rozhrani pro programovani aplikaci (API)”. Ke ¢teni nebo zpracovani dat musi
.socket client” (PC, PLC, ....) nastavit aktivni ,socketové” spojeni ke snimadi.
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5.1.1.1 Ethernet - priklad 1: Pouze vystup dat ze snimace VISOR® do PC/ PLC

Krok 1:

Po vykonani ulohy se viemi nezbytnymi detektory (pfipadné i s nastavenou funkci vyrovnani odchylky pozice) se aktivuje
rozhrani Ethernet a pokud je to nezbytné, jsou jeho parametry také nastaveny.

[ osemotonfig-otiect =01

Fla Oplors  Wae  Help

dodd-ogalle o 2

]
» (1 SENSOPART
Rlgrerent | ; .
Hava || Peev. || et Feit
Lemir
-
Dot | 5 3 Digital outputs ' Logie
LEST S | In this tab, you define the. switching
AT behaviour and fegical connectinn of the
ST O | digstal cutpats, Surber of gutputs depends
from ssthegs in Lab 10 mappng
Additsnally thare cam ke conrected am 10-
extension gver the sensl interfece
Trigge fimge undate
M-*_ -
L e— For each pn (outpat) thers are the folleoing
| Cembruaus | pussibities
Carm b md T Creerwll ol reEult Wo phywesd culpul, sifectg)
|| IE—— saat dntal mmisin fos e
= Ordng ohfine = =l T 'I (FAvwL] i bt

Configurs output
o mepng | Dgtamap | Intmtaces | Tng | Teegra |
LT Setting § Seitmg 2 L all gt Enalde
1| Briemal 10 & z *
- JLESR 15000 = 0 =

N External U0 peberak e T
4 Ethernet fIne #_l-::::u:' B O B

B | EtherhiesTF [

Modei Conlig P Vior V10 - your | Actvo bt (kb2 | Crdetme: Inf) Rt 23U8{409M8  [HOWOTG w9 9 9 9 9 9

Obr. 179: Datovy vystup, Ethernet

V tomto pfikladu je na zalozce , Interfaces” — ,Rozhrani” v poli parametr’ dole aktivovéno rozhrani Ethernet oznacenim
zaskrtavaciho policka. Vychozi nastaveni vstupniho portu (IN) = 2006 a vystupniho portu (OUT) = 2005 zdstavaji v dalsim
tak, jako v tomto pfikladu. Samoziejmé zde Ize vybrat i jina nastaveni, vhodnéjsi do vaSeho sitového prostredi. V pfipadé
nezbytnosti se obratte na vaseho spravce sité.

Krok 2:

Na zéloZce ,Telegram” je stanoven uZzite¢ny obsah datové zpravy (payload), ktery by mél byt pfenesen prostfednictvim
Ethernetového portu 2005.

V tomto pfipadu:

Start: ,,010"

Celkovy vysledek detektoru 1

Trailer: , xxx"

Pokud je zprava definovana ve formatu ,, ASCII”, pak je jeji sledovatelnost snazsi. Funkce pro jiny uZzitecny obsah zpravy
nebo pro binarni format je analogicka tomuto pfikladu a zde vytvofenym (zobrazenym) nastavenim.

01-01/14 196



VISOR® — uzivatelsky manudl

(I SENSOPART

Configure output
Momopng | Dgtaloupt | Inbefaces | dmng | Teegram
(owy 3] amt o _ -
e - | Mdtive Detector  Value Mindength |+ |
e TN
End of Telogram | {ae =]  E——N—
Seetolie | || Selectd fieih Cota beegth Satu
[ mese || Owmter et agtal capusts ' bogeal ozt [ w |
| B e hctre b o heckum | o
Made: Conlig | Mime: Voor VI0-your | Actve ok Ilhd | Cycelime: fnfal Axbe 2318{403M8 | 00W0TO oo @ @ @ @ @ @

Obr. 180: Datovy vystup, konfigurace vystupnich dat

Krok 3:

Po spusténi Ethernetového nastroje , Hercules” musi byt zvolena zalozka , TCP-Client” pro komunikaci se ,socketovym

serverem” VISOR ® prostiednictvim Ethernetu.

4> Hercules SETUP utility by HW-group.com

UDF Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Receved/Sent data

=10l x|

~TEA authorization
TEA key
1:[01020304 3 [030A0BOC

2|05060708 4 [ODCEOF10

Athonzstion cods
I it

~ PortStore test
[T NVT disable
Received lest data

™ Redrect to UDP

- Send
| I~ HEX

Send

HWsrous

| I HEX

Eard i HW-group.com

| I~ HEX

Hercules SETUP wtility
Version 3.2.5

Send

Obr. 181: Datovy vystup, Ethernetovy nastroj / 1

Pro pfijem dat zde musi byt nastavena IP adresa snimace VISOR® a spravné cislo portu pro pfijem dat.

IP addresu snimace VISOR ® naleznete v SensoFind — viz prvni fadek v oknu , Active Sensors” — , Aktivni snimace” =

192.168.60.199
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SensaFind - VISOR Vision Sensor
Fila  Sattngs  Help

o ) 2

1P address Hardware

(I SENSOPART

=0l x]

[ Home

|[ Previous || meat || Pk |

Add active sarmor

1P address | 192,166.60 199 w | |

| Find | L -:J'ﬁ,'l

IP address (PC)r 192.168.60.20

Add ] B when calling up some funciions, pou [

Welcome to SensoFind!

In this program you can selsct a sensor or
sensor simulabion fior configuration or
display (monltaring) and carry aut diffarant
bazic sattings:

Active Sensors
Sennod s for sinmsdation made
Fioved © Adil active sensor
Carfigure connected sansor
Diisgelay mage and resull data
Sansor sattings
..... Updlaie | Firmisisne ugsdate
| Uner administration | Fasswords
I the "Configure” Functian 15 not accesnble

{button inactive), login
antry 15 required. [f you do not know tha
passiwerd, pleate contact the administratar,

may be reguired (o enter 8 password. See
aser administration for defining passwords,  |[=|

[¥]

with password

Subnet mash: 255.295.255.0

Obr. 182: SensoFind, IP addresa ...

Cislo pro vystupni port bylo pfevzato z kroku 1, tj. &slo portu 2005.

Krok 4:

Nasledujici nastaveni se tedy provadi v programu Hercules: Module IP = 192.168.60.199, Port = 2005.

Zbytek vsech nastaveni zUstava ve vychozim (firemnim) nastaveni. Po kliknuti na tlacitko ,Connect” — , Pfipojit” je vytvofeno
spojeni ke snimaci VISOR ® a zobrazeno zelenym pismem v hlavnim oknu.
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4 Hercules SETUP utility by HW-group.com
UDP Setup | Serial  TCP Client | TCP Server | UDP | Test Mode | About |
Received/Sent data

_Tw

(I SENSOPART

=10l

Connecced to 192.1658.60.159

conneccing Tvo 19£.168.60.199 ...

Medule I

Far

[192.168

0193 |_-|.-|::'_

“TEA authorization
TEA key

1:|01020304 3 {03040BOC

205060708 4 [ODOEOF10

8|

— PuortStome test
[T NWT dizable
Received lest data |

I Rediect to UDP
-~ Send -
[
| " HEX Send H |_U T
I I— HEX Send wrw. HU-group.com
Hercales SETUP wtility
I ™ HEX  Send Version 3.2.5
Obr. 183: Datovy vystup, Ethernet, Nastroj / 2
Krok 5:
Nyni musi byt snimac VISOR ® spustén z PC aplikace pomoci , Start sensor” — , Spustit snimac”. (Pozdéji v autonomnim

provozu je snimac spustén pfimo po zapnuti napajeciho napéti a odesila data, pokud je takto nakonfigurovan).

V tomto pfikladu je rezim spousté nastaven na ,Continuous” — ,Souvisle”, coZ znamena, Ze vyhodnocovani i odesilani dat
je provadéno prabézné. Vsechna tato data jsou zobrazena v hlavnim oknu programu Hercules.
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Alignment |
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Output |

Trigger/Image update
) Singe |
Trigger

Obr. 184: Datovy vystup, Ethernet, Spusténi snimace
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Obr. 185: Datovy vystup, Ethernet, Nastroj / 3
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Poté se zde zobrazi viditelna data (jak je nastaveno v ,Output” — , Vystup”):

e Start:

,010"

(I SENSOPART

e Celkovy vysledek detektoru 1 (,,P” — pozitivni, vysledek detektoru jasu =, Vyhovujici”)

e Traile

1

r:,xxx’

5.1.1.2 Ethernet - priklad 2: Pfikazy (pozadavky) z PC/PLC do snimace VISOR ©

S odezvou / datovym vystupem ze snimace VISOR ®

Krok 1

Z dlvodu lepsi sledovatelnosti je tomto prikladu uzit rezim spousté. Toto Ize provést nasledovné:
Nastavit: Job/Image acquisition/Trigger mode = Trigger (Uloha/Pofizeni snimku/Rezim spousté) = Spoust.
Vsechna ostatni nastaveni zdstavaji stejna, jako v pfikladu 1.
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Obr. 186:

Krok 2

Datovy vystup, Ethernet, Spoust

Pro odeslani prikaz{/pozadavk( na snimac VISOR ® je spusténa druhd instance programu Hercules. V tomto pfikladu s portem
2006 jako vstupnim portem VISOR ®, kde mize pfijimat prikazy. Vsechny telegramy (poZadavkové a odezvové fetézce)
do a ze snimace VISOR © Ize nalézt v kap. Sériova komunikace ASCII a nasledujicich.
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Obr. 187: Datovy vystup, Ethernet, Nastroj / 4

V pravém okné byl odeslan ke snimaci VISOR ® pfikaz , TRG" (Trigger, Spoust, viz nize — prvni fadek) kliknutim na pfislusné

tlacitko , Send”

—,Odeslat”. Tento pfikaz je zobrazen po odeslani v hlavnim okné cervenym pismem.

Snimac odpovida prostfednictvim portu 2006 potvrzenim pfikazu , TRG"”, zde s ,,P" (pozitivni, kladny vysledek detektoru
1), oboji (TRGP) ¢ernym pismem, také v pravém okné Hercules.

V levém okné snimac VISOR ® odesila prostfednictvim vystupniho portu 2005 vystupni definované hodnoty ,,010Pxxx",

jako v pfikladu Ethernet 1 (pravé okno).
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Obr. 188: Datovy vystup, Ethernet, Nastroj/ 5

V prikladu byl do snimace VISOR ® zaslan pfikaz GIMO (GetIMage0 — ziskej snimek). Tomu odpovidaji data snimku v binarni
formé, zobrazena v pravém okné. To znamena, Ze datovy vystup manualné definovaného uZite¢ného obsahu zpravy

v, Output” —, Vystup” se uskutecnil prostfednictvim portu 2005. Ale odezva na poZadavek ,GIMO” byla pfenesena
prostfednictvim portu 2006. Toto pravidlo plati pro kazdy uZite¢ny obsah zpravy nebo pro data v odezvé.

Upozornéni: pfi uZiti pfikazu GIMx musi byt zapnut zaznamnik snimkd.
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(I SENSOPART

5.1.1.2.1 Ethernet - prikaz pro prepnuti ulohy z PC/PLC do snimace VISOR ®©

S odezvou / datovym vystupem ze snimace VISOR ®

Krok 1

Z dlvodu lepsi sledovatelnosti je tomto pfikladu uZit rezim spousté a format dat ASCII. Toto Ize provést nasledovné:

Nastavit: Job/Image acquisition/Trigger mode = Trigger (Uloha/PoFizeni snimku/Rezim spousté = Spoust).

V3echna ostatni nastaveni z(stavaji stejnd, jako v pfikladu 1.

Pro tento priklad byla Uloha 1 nastavena s nize viditelnym datovym vystupem (viz obr. 189):

e Start: ,010"
e Trailer: ,xxx"
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ik T iskon Cekak Deadtipticn of et I Beguae Detegrans
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T fimwg
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Communicatian Ethernet RE427
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1 Command {SW- Protncal (Binary o
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Configure cutput
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innary 2| = nan Paad
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Obr. 189: Datovy vystup, Ethernet, Pfepnuti Glohy, Uloha 1

Uloha 2 byla nastavena s detektorem 1 a datovym vystupem:
e Start: ,010"

e Celkovy vysledek detektoru 1
e Trailer: ,xxx"
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Obr. 190: Datovy vystup, Ethernet, Pfepnuti tlohy, Uloha 2

Krok 2

Zde je aplikace Hercules dvakrat znovu spusténa. Poprvé s portem 2005 (pro pfijem vysledkd, definovanych v ,Output” —
LVystup” a s portem 2006 (pfikazy a odezvy), jako se vstupnim portem snimace VISOR ® k pfijmu pfikazu.
V3echny telegramy (poZadavkové a odezvové fetézce) do a ze snimace VISOR ® Ize nalézt v kap. Sériova komunikace ASCII

a nasleduijicich.
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Obr. 191: Datovy vystup, Ethernet, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 1
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V okné na pravé strané (port 2006) byl odeslan pfikaz , TRG" (Trigger — Spoust, viz prvni fadek ,Send” — ,, Odeslat”).
Toto je zobrazeno v hlavnim okné ¢ervenym pismem ,TRG”. Snimac VISOR ® odpovida s potvrzenim , TRGP” (opakovani

ptikazu ,TRG" + ,,P" — pozitivni).

V okné na levé strané (port 2005) snima¢ VISOR ©, ve kterém je aktudlné aktivni Uloha 2, odesila odpovidajici vysledkovy
Fetézec, ktery byl definovan v , Output” — , Vystup” v Uloha 2 jako , 020Pyyy”.
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Obr. 192: Datovy vystup, Ethernet, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 2

Nyni v pravém okné (port 2006) byl odeslan p¥ikaz ,CJBO01" (ChangeJoB 001 — Pfepnout Ulohu 001; 001 = Uloha ¢is. 1,
viz nize, druhy fadek ,Send”). Toto je zobrazeno v hlavnim okné ¢ervenym pismem ,,CJBO01". Snima¢ VISOR ® odpovida
s potvrzenim ,CJBPTO01" (opakovani pfikazu , CJB”, ,P" — pozitivni, ,T" = Spusténo, ,, 001" — Cislo ulohy, na kterou bylo
prepnuto) — viz obr. 192
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Obr. 193: Datovy vystup, Ethernet, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 3

Po dalSim pfikazu spousté ,TRG" (viz niZe tfeti fadek ,Send”) se tento pfikaz opét zobrazi v hlavnim okné cervenym
pismem. Snimac VISOR ® odpovida s potvrzenim ,, TRGP" (opakovani pfikazu , TRG", ,P” — pozitivni). V levém okné
(port 2005) snima¢ VISOR ®, po piepnuti na Ulohu 11, nyni odesle odpovidajici vysledkovy fetézec, ktery byl definovan
v, Output” — , Vystup” v Uloha 1 jako , 010xxx" !
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Funkce obou Ethernetovych portl pro vstup a vystup:

*A: Port 2005, pouze jednosmérny: Snimac >> PC, vsechna data uzite¢ného obsahu zpravy, definovana v ,, Output”
-, Vystup”

*B: Port 2006, obousmérny: Snimac¢ <> PC, pfikazy/pozadavky ke snimaci VISOR @, s potvrzenim, + vSechna data odezvy
na pozadavek (ne ale uZziteCny obsah datové zpravy!)

A

Obr. 194: Ethernetové porty

5.1.2 RS422

Numericka data, kterd byla definovana v kap. , Output/Telegram” — , Sériovy datovy vystup/Telegram”, mohou byt nyni
prenesena ve formatu ASCII nebo Binarnim formatu.

Ethernet: zde funguje snimac jako TCP/IP ,socket server” a dodava data pres interface , server-socket”. To je v podstaté

.programming interface” — , rozhrani pro programovani aplikaci” (APl — Application Interface Programming).”.
Ke Cteni nebo zpracovani dat musi ,socket client” (PC, PLC, ....) nastavit aktivni ,socketové” spojeni ke snimaci.
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5.1.2.1 RS422 - priklad 1: Vystup dat ze snimace VISOR ® do PC/PLC, prikazy/
/pozadavky do VISOR ®

Krok 1:

Po vykonani tlohy se viemi nezbytnymi detektory (pfipadné i s nastavenou funkci vyrovnani odchylky pozice) se aktivuje
rozhrani RS422 a pokud je to nezbytné, jsou jeho parametry také nastaveny.
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Obr. 195: Datovy vystup RS422

V tomto pfikladu je rozhrani RS422 aktivovano na zéloZzce , Interfaces” — ,Rozhrani” po zaskrtnuti pfislusného policka
ve spodni ¢asti pole s nabidkou rliznych rozhrani.

Vychozi nastaveni pro znakovou rychlost (Baud rate) 19200* a logické vystupy = 0 (viz obr. 195) zUstavaji dale nastaveny

stejné. Lze samoziejmé provést i jiné nastaveni, které musi odpovidat nastaveni na druhé strané (v PC nebo PLC,
ktery bude uzit).

Krok 2:

Na zéloZce ,Output” — , Vystup” je definovan uzite¢ny obsah zpravy, kterd ma byt pfenesena prostfednictvim RS422.

V tomto pfikladu je:

e Start: ,010"

e Celkovy vysledek detektoru 1

e Trailer: ,xxx"

e Pokud je zprava definovana ve formatu ,, ASCII"”, pak je jeji sledovatelnost snazsi. Funkce pro jiny uZite¢ny obsah zpravy
nebo pro binarni format je analogicka tomuto pfikladu a zde vytvofenym (zobrazenym) nastavenim.
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Obr. 196: Datovy vydstup RS422, konfigurace vystupnich dat

Krok 3:

Nyni musi byt snimac VISOR ® spustén z PC aplikace pomoci , Start sensor” — , Spustit snimac”. (Pozdéji v autonomnim
provozu je snimac spustén pfimo po zapnuti napajeciho napéti a odesila data, pokud je takto nakonfigurovan).

V tomto pfikladu je reZim spousté nastaven na ,Continuous” -, Souvisle”, coZ znamena, Ze vyhodnocovani i odesilani dat
je provadeéno pribézné. Viechna tato data jsou zobrazena v hlavnim okné programu Hercules.

Setup
Job
Aligrment
Datector
Dutpt
Result
Trigger/Image update
Sirngis
Trigger =
Continuous
Obr. 197: Spusténi snimace
Krok 4:
Po spusténi sériového nastroje Herkules musi byt vybrana zalozka ,,Serial” — ,Sériovy” pro komunikaci prostfednictvim

RS422 se ,socketovym serverem” VISOR®.
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4= Hercules SETUP utility by HW-group.com =10] x|

UDP Setup Sedial | TCP Client | TCP Server| UDP | TestMods | About |
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Obr. 198: Datovy vystup, RS422, Nastroj / 1

Nyni musi byt provedeno odpovidajici nastaveni pfenosové rychlosti (baud rate), jako ve snimaci VISOR . Také musi byt
nastaven spravny sériovy port COMx pro pfijimani dat.

Pfenosovou rychlost Ize nastavit na zalozce ,, Output/Interfaces” — , Vystup/Rozhrani”.

Cislo sériového portu COM (COM x v PC) Ize nalézt ve Windows:

Start/Control panel/Performance and Maintenance/ System/Hardware/Device Manager, at Universal Serial Bus Controllers
(Zde COM5).

— Start/Nastaveni/Ovladaci panely/Nastroje pro spravu/Sprava pocitace/Systémové nastroje/Spravce zafizeni/Univerzalni
sériové sbérnice — COM5.

Zbytek nastaveni na pravé strané jsou hodnoty vychoziho nastaveni nastroje Hercules. Policka ,DTR”* a ,RTS"** musi byt

aktivovana. Kliknutim na tlacitko ,, Connect” — , Pfipojit” se vytvofi spojeni se snimacem VISOR ® a je zobrazeno v hlavnim
okné zelenym pismem.
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Obr. 199: Datovy vystup, RS422 COMx

Krok 5:

Po kliknuti na tlacitko ,Send” — ,Odeslat” je zaslan pfikaz ,TRG"” do snimace VISOR ©
doplnéna ,P" (pozitivni) a uzitecnym obsahem zpravy ,010Pxxx".

01-01/14
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Obr. 200: Datovy vystup, RS422, Nastroj / 2

Krok 6:

V nasledujicim pfikladu je do snimace VISOR® zaslan pfikaz: ,SST041000" (SetShutterTemporary, 04 = number of letters
of shutter value, 1000 = shutter value in ms = NastavitZavérkuDocasné, 04 = pocet znakl (Cislic) hodnoty zavérky,
1000 = cas zavérky v ms). Odpovéd ze snimace: ,SSTP” (SetShutterTemporary, P = positive — NastavitZavérkuDocasneg,

P = pozitivni).

VSechny dostupné telegramy, které Ize analogicky pouZit, Ize nalézt v kap. Sériova komunikace ASCII a nasledujicich.
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Obr. 201: Datovy vystup, RS422, Nastroj / 3

5.1.2.1.1 RS422 - Priklad 1.1: Pfikaz pfepnuti Ulohy z PC/PLC do snimace VISOR ®
S odezvou / datovymi vystupy ze snimace VISOR ©
Krok 1

Zde je uzito stejné nastaveni pro Ulohu a Vystup, jako v: ,Ethernet — piiklad 2.1".
Z dAvodu lepsi sledovatelnosti je tomto prikladu uzit rezim spousté a format dat ASCII.

Nastaveno: Job/Image acquisition/Trigger mode = Trigger = Uloha/Pofizeni snimku/Rezim spousté) = Spoust.
Vsechna ostatni nastaveni zdstavaji stejna, jako v pfikladu 1.
V , Output/Interfaces” — , Vystup/Rozhrani bylo aktivovano rozhrani RS422.

V tomto ptikladu Uloha 1 byla nastavena nize uvedena vystupni data:

e Start: ,010"
e Trailer: ,xxx"
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(I SENSOPART

Obr. 202: Datovy vystup, RS422, Pfepnuti tlohy, Uloha 1

Uloha 2 byla nastavena s detektorem 1 a s vystupnimi daty:
e Start: ,010"

e Celkovy vysledek detektoru 1
e Trailer: ,xxx”
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Obr. 203: Datovy vystup, RS422, Pfepnuti tlohy, Uloha 2

Krok 2

Po spusténi sériového nastroje Herkules musi byt vybrana zalozka , Serial” — , Sériovy” pro komunikaci prostfednictvim
RS422 se ,socketovym serverem” VISOR®.

Nyni musi byt provedeno odpovidajici nastaveni pfenosové rychlosti (baud rate), jako ve snimaci VISOR © . Také musi byt
nastaven spravny sériovy port COMx pro pfijimani dat.

Pfenosovou rychlost Ize nastavit na zalozce , Output/Interfaces” — , Vystup/Rozhrani. Cislo sériového portu COM

(COM x v PC) Ize nalézt ve Windows: Start/Control panel/Performance and Maintenance/System/Hardware/Device Mana-
ger, at Universal Serial Bus Controllers (zde COM5)

= Start/Nastaveni/Ovladaci panely/Nastroje pro spravu/Sprava pocitace/Systémové nastroje/Spravce zafizeni/Univerzalni
sériové sbernice — COMS5.

Zbytek nastaveni na pravé strané jsou hodnoty vychoziho nastaveni nastroje Hercules. Policka ,DTR” a ,RTS” musi byt

aktivovana. Kliknutim na tlacitko ,, Connect” — , Pfipojit” se vytvofi spojeni se snimacem VISOR © a je zobrazeno v hlavnim
okné zelenym pismem.

Krok 3
Pomoci pfikazu ,, TRG" (Trigger — Spoust, viz nize fadek 1 ,,Send” — ,Odeslat”) bylo zahajeno snimani a vyhodnocovani

obrazu. Snima¢ VISOR ® bezprostfedné odesild odezvu , TRGP” (,P” — pozitivni). JelikoZ nyni je Uloha 1 aktivni, snima¢
odesila datovy fetézec ,010xxx".
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Obr. 204: Datovy vystup, RS422, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 1

Krok 4

Pomoci piikazu ,CJB002" (ChangeJoB, Job Nr. 002 — Zménit Glohu, Uloha ¢&is. 002) — viz nize Fadek 2 ,Send” — ,Odeslat”,

snimac VISOR® nyni pfepne na Ulohu 2.

Odezva: ,CJBPT002" (opakovani pfikazu ,,CJB", ,P” — pozitivni, , T" = Triggered (spustséno), 002

Cislo Ulohy pFepnuté na Job 2 je odeslano a zobrazeno v hlavnim okné.
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Obr. 205: Datovy vystup, RS422, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 2

Krok 5

Po pfichodu dalsiho pfikazu spousté , TRG" (viz niZe fadek 1, ,Send” —

01-01/14

,Odeslat”) se provadi dalsi vyhodnoceni
a je odeslana odpovéd , TRGP” (opakovani piikazu ,TRG” a ,P" — pozitivni). Také nyni, jelikoz Uloha 2 je aktivni,
je odeslan odezvovy Fetézec ,,020Pyyy*, definovany jako v Uloze 2.
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Obr. 206: Datovy vystup, RS422, Pfepnuti Ulohy, Nastroj / 3

5.1.2.2 Nastaveni snimace VISOR ® pro pripojeni modulu ,1/0-Box" pro rozsifeni

I/0 nebo pro ovladani ejektoru

K provozu s pfipojenym modulem I/O-Box ke snimaci VISOR ® je zapotfebi provést nasledujici nastaveni v:
Output/Interfaces/External I/O extension = Vystup/Rozhrani/Externi I/O rozsifeni.

Nastaveni 1: 8Inputs_320utputs (8 vstupd, 32 vystupd)

Aktivace: oznacte (zaskrtnéte) policko ve sloupci ,Enable” — ,UmozZnit (aktivovat)”
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Obr. 207: Datovy vystup, spojeni s modulem I/O Box

5.1.3 PC - Archivace (SensoView)

Prostfednictvim SensoView mohou byt snimky a numericka data (ve formatu .csv) ulozeny do slozky v PC.
Nastaveni (slozka ...) se provadi pomoci SensoView v menu ,, File/Archiving” — ,Soubor/Archivace”. Tato funkce je dostupna

pouze na PC.

Krok 1:

Spustte SensoView z aplikace SensoFind (kliknutim na tlacitko ,, View")
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Obr. 208: SensoFind

SensoView je spustén

Podminkou pro spravné zobrazeni snimku je nasleduijici nastavent:

e Free run (Samospoust) — nastavit v Job/Image acquisition (Uloha/Pofizeni snimku)

e Byl pfijat alespori jeden signal spousté

e Image transmission active (Aktivni pfenos snimku) — nastavit v Job/Image transmission (Uloha/Pfenos snimku)

Krok 2

Vyberte v menu: File/Archiving (Soubor/Archivace)
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Obr. 209: SensoView, Archivace

Nyni se objevi dialogové okno s nasledujicimi moZnostmi pro nastaveni parametrd archivace.

Parametr Funkce

Cesta k adresafi Adresaf, ve kterém jsou uloZeny archivované soubory.
(Path for archiving)

Nastaveni, Automaticky start | Spusti automaticky archivaci po startu SensoView.

Nastaveni, kruhova archivace | Aktivuje cyklické pfepisovani nejstarsich snimkd v pfipadé dosazeni limitu moznosti
snimkd ukladani snimk.

Nastaveni, Omezeni (max.) V této rozbalovaci nabidce Ize urcit, které snimky (vdechny snimky nebo jen dobré
¢i Spatné snimky) maji byt uloZeny.

Druh snimkd Specifikuje, zda budou uloZeny vdechny, dobré ¢&i Spatné snimky.

Grafické zpracovani, Vybér grafického zpracovani pro archivaci.

Sloupcovy graf vysledk

(Graphics, Bargraph result)

Numerické vysledky Pokud je funkce ,record with” — ,nahrat s aktivovana, data numerickych vysledkd,
jako jsou napf. hodnoty soufadnic, atd., jsou archivovana v dodate¢ném .csv souboru.
Nastaveni snimacl FA46/VISOR ® urcuje format ukladani, u snimace FA46 je pfeddefinovan
obsah .csv souboru, v pfipadé snimace VISOR® mUzZe byt obsah definovan v ,Output/
/Telegram” — , Viystup/Telegram”.

Zvolte poZadované moznosti a vybér potvrdte tlacitkem , OK”.
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5.1.3.1 Start/konec archivace

Kliknéte na tlacitko , Archive images” — ,, Archivovat snimky” v poli ,Commands” — , Pfikazy"” pro spusténi nebo zastaveni
archivacni funkce s vyse uvedenymi nastavenimi. Nazev souboru snimk, které maji byt aktualné ulozZeny, se zobrazi
na stavové listé. Archivace se provadi tak dlouho, pokud je stisknuté tlacitko , Archivovat snimky”.

5.1.4 Archivace prostrednictvim ftp nebo smb

Pomoci této funkce mohou byt snimky a vysledna data v numerické formé (ve formatu .csv) aktivné uloZeny snimacem
prostfednictvim ftp/smb. Tento zplsob archivace Ize nakonfigurovat v , Job/Archiving” — ,Uloha/Archivace”.
V tomto pfipadé:

a) PFi uziti ,ftp (File Transfer Protocol)”: snimac je ,ftp klient” a ,zapisuje” data do slozky ,ftp serveru” na disku,
ktery je k dispozici v siti.
Po aktivaci , Job/Start” — , Uloha/Start” se snimac spoji s ftp serverem.

b) PFi uziti ,,smb (Server Message Block)”: snimac , zapisuje” data pfimo do slozky v siti. Po aktivaci ,Job/Start” —

,Uloha/Start” snimac ziské pfistup do této slozky.

U tohoto druhu archivace, v pfipadé normalniho provozu, nejsou aktivovany zadné PC aplikace, jako SensoFind
nebo SensoConfig, pouze je spustén odpovidajicim zplsobem nakonfigurovany ftp nebo smb server.

5.1.4.1 Priklad: Archivace prostifednictvim ftp

V tomto pfikladu byla zfizena ftp komunikace pomoci freeware , Quick’n Easy FTP Server”. Snimky a vysledna data

jsou ukladana na pevny disk v PC.

V ftp serveru s napovédou pro zfizeni Uctu byl vytvoren uZivatelsky Gcet s ndazvem ,, VISOR_FTP”. Byly specifikovany heslo
a cesta pro ukladani dat a je aktivovano nahravani a stahovani.
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Obr. 211: FTP Server

V programu SensoConfig musi nyni byt v, Job/Archiving” — , Uloha/Archivace” provedena nésledujici pfislusna nastaveni

snimace VISOR ® pro ftp server:

Druh archivace = FTP

IP addresa = IP adresa PC, na kterém je spustén ftp server (IP addresu pfipojeného PC Ize nalézt ve stavovém fadku

v SensoFind v levém dolnim rohu)
Nazev uzivatele = Nazev uZivatelského Uctu v ftp serveru
Password = uzité heslo v uzivatelském Gctu (volitelné)

Timto je nastaveni pro ftp komunikaci ukonceno.

Mozna jsou zde také i dalsi nastaveni, jako: File name (Nazev souboru), Max. number of files (Max. pocet soubor(),

Storage mode (Rezim ukladani).....
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Obr. 212: FTP Server, nastaveni v SensoConfig

Jakmile byla tato nastaveni provedena a pfenesena do snimace VISOR® (pomoci pfikazu ,Start Sensor” — ,Spustit snimac”),

snimky a vysledna data jsou pfeneseny a uloZeny do urcené slozky v PC, aniz by byla aktivni néktera z aplikaci SensoFind,
SensoConfig nebo SensoView.

~i(
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Obr. 213: Pfenos soubord pomoci FTP.

Funkce archivace prostfednictvim smb funguje analogicky pfes smb server, ktery musi byt odpovidajicim zplsobem nastaven.
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5.1.4.2 Priklad: Archivace prostrednictvim (Server Message Block)

.... zde ze Sablon SMB_E text + snimky ...

5.1.5 RAM disk (ve snimaci)

Pokud je RAM disk aktivni, pak pfislusny posledni snimek a ciselné Udaje vysledku, které byly specifikovany ve:
,Output/Telegram” — , Vystup/Telegram” (ve formatu .csv), jsou vzdy uloZeny ve snimaci ve slozce ,,RAM disk/tmp/results”
— ,RAM disk/tmp/vysledky”.

Tato funkce je aktivovana v ,Job/Image transmission” — , Uloha/Pfenos snimku.
Pro pfistup k témto datlm musi byt zfizeno aktivni ftp spojeni se snimacem a je nutné vytvofit pozici ,, ftp klient”.
Pokud:

e SensoConfig/Job/iImage transmission/Ram Disk (SensoConfig/Uloha/Pfenos snimku/Ram Disk) jsou aktivovany
ve snimaci VISOR @, pak je vzdy uloZen posledni snimek (vSechny, vyhovuijici, nevyhovuijici dilce).
Soubor: ,image.bmp” -, snimek.bomp” ve sloZce ,/tmp/results/” — ,/tmp/vysledky/".

¢ SensoConfig/Output/Telegram data (SensoConfig/Vystup/Telegram data) byly specifikovany, pak jsou také ulozeny
ve formatu .csv ve snimaci VISOR ® ve sloZce ,/tmp/results” — , tmp/vysledky”.
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Trigges/Irnesge uodsts Image protespng on VISOR. Mot all images
are transfesrs C, This may causs fnst
( Srge - mages B ims rhivabian, IF the spmbel
Teigger | ; = gours often; GFETENS FUnning in
| '—m background should be doted ih order 1
orirnn Hoire B Bt B
Connschion e Minagrr acyuisiteen; Paremeterns for mege
— — B i it —
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1 kbl ok L
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Obr. 214: RAM Disk

Pro pfistup k témto datlim je tfeba zfidit spojeni ftp klient, napf. nasledujici ve Windows Explorer prostfednictvim:
ftp://" IPAdr_VISOR" /tmp/results.
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Obr. 215: RAM Disk snimace prostfednictvim Windows Explorer

Dalsi mozZnost pfistupu k datdm ve snimaci je napf.:

PouZijte pfikaz Windows ,,cmd” ve , Start/Run” —

Postupujte podle nasledujicich pokynu:

Heslo nastavené ve vyrobé (tovarné nastavené heslo?) je,user” —

Nejprve prejdéte do slozky na

Uzivatelské jméno: user
Heslo: user

Pomoci = ftp: ,IP_Adr_VISOR"

L uzivatel”.

PC, kde by data méla byt uloZena.
se navaze spojeni s e snimacem VISOR ®.

Prejdéte do slozky: /tmp/results (tmp/vysledky) ve snimaci VISOR®.
Tam se nachazeji oba soubory: image.bmp (snimek.bmp) a results.csv (vysledky.csv), které obsahuji snimek a vysledna

»Start/Spustit menu” k otevieni okna DOS (Disk Operating System).

data posledniho vyhodnoceni, pokud byly definovany jako datovy fetézec v Output/Telegram (Vystup/Telegram).

e Pfikazem ,getimage.bmp” -

»Ziskat snimek.bmp” nebo , get results.csv” —

prekopirovany do vybrané slozky v PC.
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Obr. 216: RAM prostfednictvim DOS
Upozornéni:
* Format viech .csv soubort (ftp, smb, RAM-disk, SensoView) je vzdy stejny.

* Data jsou Citelné ulozena v souboru .csv (ve vychozim nastaveni oddélena stfednikem).
* Pfenesen je pouze uzite¢ny obsah datové zpravy, ktery byl definovan v Output/Telegram.

5.2 Zalohovani

5.2.1 Vytvoreni zalohy

Pro zalohovani vdech nastaveni snimace, ktera byla vytvofena pro inspekci jednoho nebo nékolika dilcl, uloZte viechna
tato nastaveni pomoci pfikazu ,Save job as ..."” — ,UloZit Ulohu jako....” nebo ,Save job set ..."” — , UloZit sadu uloh...”
v SensoConfig/File.

Pomocdi pfikazl ,Load job ...” — ,Nahrat dlohu ..." — ,Nahrat sadu uloh ..."”
tato nastaveni ve snimaci obnovena.

nebo ,Load job set ...” mohou byt pozdéji
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5.2.2 Vyména snimace VISOR®

Pfed vyménou snimace uloZte vdechna nezbytna nastaveni (viz popis v kap. 5.2.1 Viytvoreni zalohy). Pfed vyménou snimace
VISOR® za jiny je tfeba vzit v Gvahu, Ze snimace nejsou opticky ani mechanicky zkalibrovany. To znamena, Ze novy snimac
musi byt mechanicky instalovan a elektricky pfipojen tak, jak je popsano v kap. 3 Instalace. Také musi byt opticky sefizen
(zaostfen) a spravné nastaven pro praci v siti.

Teprve poté Ize pfedem uloZend nastaveni parametr( prenést z PC do snimace.

5.3 Zména ulohy

5.3.1 Zména ulohy prostfednictvim digitalnich vstupl

Chcete-li prostfednictvim digitalnich vstupU pfepinat mezi nékolika Glohami, které jsou jiz uloZeny ve snimadi, jsou k dispozici
nasledujici moznosti:

Viz také nasleduijici kapitolu, ¢asovani signalt a komentare.

5.3.1.1 Uloha 1 nebo Uloha 2

K pFepnuti mezi Ulohou 1 a Ulohou 2 je mozné pomoci funkce ,Job 1 or 2" — , Uloha 1 nebo Uloha 2" nastavit jakykoliv
vstup v ,, SensoConfig/Output/ I/0 mapping” -, SensoConfig/Vystup/Mapovani I/0". Po pfichodu signalu s odpovidaijici
logickou Grovni na tento vstup prob&hne pfepnuti mezi Glohami (Log. 0 = Uloha 1, Log. 1 = Uloha 2).

5.3.1.2 Uloha 1... 31 pomoci binarniho kédovani

K pfepinani mezi az 31 tlohami pomoci binarniho kédovani prostfednictvim 5 digitalnich vstupl musi byt vdechny potfebné
vstupy v ,, SensoConfig/Output/l/O mapping” — ,SensoConfig/Vystup/Mapovani I/0"” nastaveny v souladu s funkci
.Job switch (Bitx)” — ,, Pfepnuti Ulohy (Bitx)".

V nasledujicim grafickém znazornéni je zfejmé, jak pfislusna konfigurace vstupnich signald (kddova informace) pfimo
prepina Ulohu pozadovaného ¢isla (poradi).

Upozornéni:

e Pfepnuti Ulohy zacne/je provedeno bezprostiedné po zméné koédové informace na vstupu.

e Zobrazeni aktivni Ulohy se zméni s pfichodem prvniho nasledného signalu spousté.

e Mapovani I/O neni pevné stanoveno, zavisi na nastaveni v , SensoConfig/Output/l/O mapping”
- . SensoConfig/Vystup/Mapovani I/0".

* Zména logickych drovni na viech odpovidajicich vstupech musi probéhnout soucasné
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Obr. 217: Pfepinani Uloh pomoci binarniho kédovani

5.3.1.3 Uloha 1..n - pfepinani mezi tlohami pomoci impulzt

Pro pfepnuti mezi Ulohami pomoci funkce ,Job 1..n" — ,Uloha 1...n" je mozné nastavit jakykoliv vstup pomoci této funkce
v ,,SensoConfig/Output/l/O mapping” — ,SensoConfig/\Vystup/Mapovani I/0* . Toto je dostupné pouze tehdy, pokud je pfiznak
Ready nastaven na log. 1. Po poslednim impulzu (+ 50 ms) je pfiznak Ready nastaven na log. 0. Impulzy jsou pocitany

az do prvni prodlevy >= 50 ms, potom je snimac prepnut na odpovidajici Glohu. Pfiznak Ready zUstane nastaven na log. O
tak dlouho, dokud se neuskutecni pfepnuti na novou Ulohu. Pokud je vyuzit signal ,,Job change confirm” — ,,Potvrzeni
zmeény uUlohy”, ktery je generovan az po zméné Ulohy, pak pfiznak Ready bude napfisté nastaven znovu na log. 1.

Béhem prdbéhu zmény Ulohy pomoci binarnich vstupl nesmi byt zaslan zadny signal spousté. Délka pulzu pro zménu
Ulohy by méla byt 5 ms, nasledna prodleva 5 ms.

Pokud je to mozné, zména Ulohy by se méla nejrychlejsim zplsobem provadét pomoci bindrniho kédovani
—viz kap. ,Uloha 1 ...31 pomoci binarniho kodovani*.

Vd

5.3.2 Prepinani ulohy prostrednictvim Ethernetu

Viz kap. 5.1.1.2.1: Ethernet — pfiklad 2.1: pfikaz pfepnuti Ulohy z PC/PLC do snimace VISOR®.
Upozornéni: pfi uziti pfikazu GIMx musi byt zéznamnik snimkd zapnut.

5.3.3 Prepinani ulohy prostfednictvim sériového rozhrani

Viz. kap. 5.1.2.1.1: RS422 — priklad 1.1: (pfikaz pfepnuti Ulohy z PC/PLC do snimace VISOR ®).
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5.3.4 Prepinani ulohy prostrednictvim SensoView

V aplikaci SensoView |ze provést pfepinani Ulohy nebo Ize nahrat zcela nové Ulohy, pfipadné celé sady uloh.

Na zéloZce ,SensoView/Job” — , SensoView/Uloha” jsou v seznamu zobrazeny Glohy, uloZené ve snimadi. Pokud je v paméti
snimace vice nez jedna uloha, jedna z nich mUze byt oznacena v seznamu Uloh a aktivovana pomodi tlacitka ,, Set active” —
. Aktivovat”.
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Obr. 218: SensoView, Pfepinani ulohy

e Na zalozce ,SensoView/Job upload” — , SensoView/Nahrani Ulohy” jsou zobrazeny vsechny sady Uloh, dostupné v PC.
Tyto Ize oznacit v seznamu Uloh a nahrat do snimace pomodi tlacitka , Upload” — , Nahrat”.

Upozornéni:

Pfi nahrani nové sady Uloh budou v3echny dfive uloZené Glohy v paméti snimace vymazany.
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Obr. 219: SensoView, Nahrani Glohy

5.4 Spoluprace s PLC

5.4.1 Zasuvkovy adaptér Profibus (R5422)

Prostfednictvim zasuvkového adaptéru Profibus mdze byt zfizeno komunikacni spojeni mezi snimacem a PLC.

Toto Ize uskutecnit pomoci pfevodniku RS422/Profibus, popsaného v dokumentu: ,, Anybus Profibus operating instruction”
ve: Startmenue/SensoPart/ VISOR © Vision Sensor/Tools/Anybus Profibus/...

= (,,Anybus Profibus — provozni navod” ve: Startmenue/SensoPart/VISOR © Vision Sensor/Nastroje/Anybus Profibus/...)

5.4.2 Priklad spoluprace s PLC Siemens S7

Spojeni s PLC Siemens S7 a nastaveni jeho parametrl je popsano v dokumentu:
.Siemens S7 operating instruction” in: Startmenue/SensoPart/ VISOR © Vision Sensor/Tools/SPS/PLC/...
= (,,Siemens S7 — provozni ndvod” ve: Startmenue/SensoPart/ VISOR ® Vision Sensor/Nastroje/SPS/PLC/...)

5.4.3 Priklad spoluprace s Beckhoff CX 1020

Spojeni s Beckhoff CX 1020 a nastaveni jeho parametrl je popsano v dokumentu:
.Beckhoff operating instruction” in: Startmenue/SensoPart/VISOR © Vision Sensor/Tools/SPS/PLC/...
= (,,Beckhoff — provozni ndvod” ve: Startmenue/SensoPart/VISOR ® Vision Sensor/Nastroje/SPS/PLC/... )

5.5 Sitové pripojeni

5.5.1 Instalace snimace VISOR ® do sité/brana

V ,,SensoFind/Active sensors” — ,, SensoFind/Aktivni snimace”, jsou zobrazeny vsechny snimace VISOR @, které jsou pfipojeny
ve stejném segmentu sité jako PC, na kterém je instalovan program SensoFind. Pro aktualizaci tohoto seznamu kliknéte

na tlacitko ,Find” — ,Hledat"” k zobrazeni snimacd, které byly napf. pfipojeny k napajecimu napéti poté, co byl spustén
SensoFind.

U snimacd, které jsou pfipojeny v siti, ale jsou instalovany v jiném segmentu sité prostfednictvim brany, uvedte jejich IP
adresu v policku ,,Add active sensor” — , Pfidat aktivni snimac” a kliknéte na tlacitko ,Add” — , Pfidat”.

Prislusny snimac se nyni zobrazi v seznamu ,, Active sensors” — , Aktivni snimace” a mize byt vzapéti pfistupny.
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5.5.2 Postup / Odstraniovani zavad — Primé pripojeni

Vytvoreni funkéniho ethernetového spojeni mezi snimacem VISOR® a PC

Dalezité upozornéni :

Pro konfiguraci PC pomoci pfimého pfipojeni musi byt zménéna IP konfigurace v PC. Informujte spravce sité pfedem o této zméné!

ano
¥
Je snimac spravné pripojen? Pfipojte snimac spravné!
- Napéjeci napéti 24 V ne - Napéjeci napéti 24 V
- Ethernetovy kabel - Ethernetovy kabel
ano l
h
Je elektrické pripojeni OK?
- zelena LED ,,Pwr” (,Sit “) na VISOR® aktivni
- stavova LED na sitovém adapteru aktivni ne
- a/nebo LAN status indikuje , spojeni
navazano”. (Ovladaci panely —> sitova pfipojeni -
—> pripojeni k mistnf siti (LAN) —> stav)
ano ano,
¥ h
Shoduje se IP adresa PC se snima¢em? Zkontrolujte/opravte nastaveni
IP senzoru: 192.168.100.100/24 (nastaveno) IP pro PC (pevna IP adresa, odpovidajici snimaci):
- PC: napf. 192.168.100.101/24 ne: napf. 192.168.100.101 - maska podsité: 255.255.255.0
(/24 znaci 24 Bit masku podsité = Konfigurace: Start —> ovladaci panely —> sitova pfipojeni —>
255.255.255.0) pripojeni k mistni siti LAN —> vlastnosti —> protokol sité Internet (TCP/IP)
ano, > |
ano:
~Opravte” sitové pripojeni
Pokud je to nutné, spolupracujte se spravcem sité.
b J ) Start —> ovladaci panely —> sitova pfipojeni — kliknéte pravym
tlacitkem mysi na uzité pfipojeni LAN —> opravit
Nalezl program SensoFind snimac? (odstrani napf. ARP Cache)
- Spuste program SensoFind = Adress Resolution Protocol - rychla vyrovnavaci pamét
- Kliknéte na tlac¢itko ,Find” (,,Hledat") N
- Oznacte snimac Zkontrolujte IP-spojeni
- Je tlacitko ,, Connect” (,, PFipojit”) aktivni? - v pfikazovém Fadku: ping* 192.168.100.100
(IP adresa snimace) [ENTER].
Pokud byly vydany ctyfi kladné odpovédi, pokracujte s , Yes”.
(Pfikazovy Fadek:
Start —> Programy —> pfislusenstvi —> piikazovy fadek)
ne —l
Y
ano Vypnout / nastavit Firewall
' Zkontrolujte se spravcem sité
Kontrola IP-spojeni (viz vyse)
Pozor!
Po dokonceni nastaveni parametrt znovu aktivujte Firewall.
.‘r ' ano
Spousti SensoFind uzivatelské software? Ovérte verzi sensoru a verzi software
- Dvakrat kliknéte na snimac v seznamu ne - Verze snimace je zobrazena v programu SensoFind (napf. 1.0.0.0).

- Spusti se PC aplikacni software

ano
¥

Nyni mize byt provedeno nastaveni
parametrd snimace.

Primé pfipojeni snimac / PC, postup / odstrafiovani zavad
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5.5.3 Postup / Odstraniovani zavad - Sitové pripojeni

Vytvoreni funkéniho ethernetového spojeni mezi snimacem VISOR® a PC

Dulezité upozornéni :

Aby bylo mozné provést konfiguraci snimace VISOR® pro sitové propojeni, musi byt nezbytné integrovan do sité.
Pred pfipojenim zkontrolujte, zda jiz snimaci byla pfifazena adresa (nastaveno: 192.168.100.100/24). Jinak by mohlo dojit k selhanf sité.

Ke konfiguraci snimace je zapotfebi VISOR ® software a moznost komunikace mezi senzorem a PC. Pro vytvoreni tohoto spojeni

je vyzadovana volna IP adresa*1).

ano 1
L I
Zjistili jste u sprévce sité, zda IP | e Prekonfigurujte alternativni IP addresu pomoci pfimého
addresa 192.168.100.100/24 je volna? ’ pfipojeni (viz 3.3.1.1. Pfimé pfipojeni)
ano ano |
h 4 h ) |
Je snimac spravné ptipojen? Pfipojte snimac spravné!
- Napéjeci napéti 24 vV ne > - Napéjeci napéti 24 V DC
- Sitovy kabel - Sitovy kabel
ano A
¥
Je elektrické pFipojeni OK?
- Je zelend LED (,,Pwr” -,Sit”) na VISOR ® aktivni? ne
- Je stavova LED na sitovém adapteru aktivni?
- a/nebo LAN Status indikuje , Spojeni
navazano” (ovladaci panely —> sitova pfipojeni - ne

—> pfipojeni k mistni siti (LAN) —> stav).

ano ano -
h h 4 '
Nalezl SensoFind snimac ? .Opravte” sitové pfipojeni
Zapojte snima do sité a zapnéte —ne Pokud je to nutné, spolupracujte se spravcem sité.
—> spustte SensoFind —> vyberte snimac¢ - Start — ovladaci panely —> sitova pfipojeni — kliknéte pravym

ano

Y

Nakonfigurujte IP adresu snimace
Nastavte IP —> IP adresa *1) a zadejte masku podsité )
—> nastavte IP —> restartujte snimac
(rozpojte sitové napéjeni na dobu min. 6 s).

ano
ne

Y

Nalezl SensoFind snimac s novou IP adresou ?
- Stisknéte tlacitko ,Find” (,Hledat"”)
- Oznacte snimac
-Je tlacitko , Connect” (,, Pripojit”) aktivni?

ano r ano

L J Y

tlacitkem mysi na uzité pfipojeni LAN —> opravit
(odstrani napf. ARP Cache)
= Adress Resolution Protocol - rychla vyrovnavaci pamét

Zkontrolujte IP-spojeni
- v piikazovém fadku: ping* XXX.XXX.XXX.XXX
(IP adresa snimace) [ENTER].
Pokud byly vydany Ctyfi kladné odpovédi, pokracujte s , Yes”.
(Pfikazovy radek:
Start —> Programy —> pfislusenstvi —> pfikazovy rfadek)

ne —— ano
¥
Vypnout / nastavit Firewall
Pfezkousejte se spravcem sité
Zkontrolujte IP-spojeni
Pokud byly vydany ¢tyfi kladné odpovédi, pokracujte s , Yes”.

Pozor!
Po dokonceni nastaveni parametrd znovu aktivujte Firewall.

Spousti SensoFind aplika¢ni software?
- Kliknéte dvakrat na snimac v seznamu ne -
- PC aplikacni software se spousti
ar;o
L 4

Nyni mUze byt provedeno nastaveni
parametr( snimace

*1) u spravce sité si vyzadejte pfifazeni vyhovujici volné IP adresy

Sitové pfipojeni snimac / PC, postup / odstrafnovani zavad

01-01/14

Ovéfte verzi snimace a verzi software

Verze snimace je zobrazena v programu SensoFind (napf. 1.0.0.0).

Aktudlni software naleznete na adrese www.sensopart.com
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5.5.4 Pouzité Ethernetové porty

Pokud ma byt snimac VISOR ® pfipojen v siti, musi byt spravcem sité povoleno odblokovani nasledujicich portd. To je nutné
pouze v pfipadé, Ze tyto konkrétni porty byly blokovany napf. ve firemni siti prostfednictvim firewalu*, instalovaného v PC.

Ke komunikaci mezi PC (pro konfigurovani) a snimacem VISOR® jsou uZity nasleduijici porty:

* Port 2000, TCP
* Port 2001, UDP Broadcast* (k nalezeni snimact prostfednictvim SensoFind)
* Port 2002, TCP
* Port 2003, TCP
* Port 2004, TCP

Ke komunikaci mezi PLC (také i mezi PLC-PC) a snimacem VISOR ® jsou uZity nasledujici porty:

* Port 2005, TCP (Implicitni, vyplyvajici) vysledky, tzn. uZivatelem konfigurovana vysledna data)
* Port 2006, TCP (Explicitni, vyslovné) pozadavky, napf. spoust nebo pfepnuti tlohy)

Pokud jsou v SensoConfig ménény porty 2005 nebo 2006, musi byt spravcem sité odblokovany také odpovidajici porty
ve firewalu.

Pokud je pouzito rozhrani EtherNet/IP, musi byt také povoleno vyuZit nasledujici dva porty:

* Port 2222, UDP (EtherNet/IP)
* Port 44818, TCP (EtherNet/IP)

5.5.5 Pristup ke snimaci VISOR ® prostrednictvim sité

Priklad hodnot pro IP, atd.

PFistup ke snimaci VISOR® 1 z PC 1, pokud je ve stejné podsiti.

e Prostfednictvim SensoFind

PFistup ke snimaci VISOR® 2 z PC 1, pokud je v jiné podsiti.

Pouze tehdy, pokud:

e Brana je ve snimaci 2 spravné nastavena (zde na 192.168.30.1) — a v SensoFind prostfednictvim Add-IP-the sensor

(Pfidat IP snimace) je IP adresa snimace 2 spravné nastavena

> nyni se snimac VISOR ® 2 zobrazi v seznamu , Active Sensors” — , Aktivni snimace” v SensoFind!
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(I SENSOPART

PC1
IP: 192.168.20.x
Maska podsité: 255.255.255.0
Brana: 192.168.20.1
Aldiven Sensor hingullgen
= IF Adresse .Jﬂ?
fa = N
| e ]
VISOR1
IP: 192.168.20.199
Maska podsité: 255.255.255.0
Brana: 192.168.20.1
.e“’d’_'__“.‘__\__‘-\--‘-"""‘--.,_\_‘
Aremni podsit 1 napf. \
Ip: 192.16820x
Maska podsité: 2552552550 |
Brana: 192.168.20.1
i I
Smérovac
brana IP/LAN
192.168.30.1
ﬁemm podsit 2 napF.
192.168.30.x
aska podsité: 255.255.255.0
Q 192.168.30.1
—
VISOR2
IP: 192.168.30.199

Obr. 220: Pfistup ke snimaci VISOR ® pres sit (ze stejné, nebo odlisné podsité)

01-01/14

Maska podsité: 255.255.255.0
Brana: 192.168.30.1
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5.5.6 Pristup ke snimaci VISOR ® prostrednictvim Internetu
Priklad hodnot pro IP, atd.
Pfistup z PC 1 (firemni sit 1), pfes Word Wide Web (WWW), do firemni sité 2 ke snimaci VISOR® 1

e  Pridejte IP-WLAN routeru 2 (firemni sit 2) v PC 1 (firemni sit 1) v SensoFind pod , Add active sensor”— , Pfidat aktivni
snimac” (zde napf.: 62.75.148.101)

V routeru 2 musi byt definovany porty, které by mély byt vyuzity snimacem.
(Viz také kap. Used Ethernet- Ports —Pouzité Ethernetové porty — Str. 232)

PC1
IP: 192.168.20.x
Maska podsité: 255.255.255.0
Brana: 192.168.20.1
- Akkiven Sensor hinzufigen
S ) —
) IP Adresse |62 .75 148.101] | v || Hineufiigen |
[ =
‘_.-"'..- .-.‘...H-\.
/ Firemni podsit 1 napf. \'\_
l" IP: 192.168.20.x |
\ Maska podsité: 255.255.255.0
'*\ Brana: 192.168.20.1 ¢
\\‘H. .-""/ ‘
brana IP/LAN 192.168.20.1
Smérovac 1
brana IPAWLAN
napf. 173.194.35.191
B
Iy "
i L
p Internet “~.
L World wide web )
L -
P, . —~
e
/# ™
brana IP/LAN 192.168.30.1 /" Firemni podsit 2 napf. ™
Smérova& 2 ! IP: 192.168.30.x
brana IPAWLAN \ Maska podsité: 255.255.255.0 |
napr. 62.75.148.101 , Brana: 192.168.30.1  /
\___‘ o
~ __._____,
V tomto routeru je nezbytné pfesmérovani portu T—
VSechny uZité porty musi byt zpfistupnény
prostfednictvim tabulky pfesmérovani portu
v nastaveni routeru. VISOR1
Odkaz (link) na zvlastni kapitolu — viz vyse. P 192.168.30.199
Maska podsité: 255.255.255.0
Brana: 192.168.30.1

Obr. 221: Pfistup ke snimaci VISOR ® pfes internet
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VISOR ©

»zachranny” nastroj pro resetovani snimacu

(I SENSOPART

.Zachranny” nastroj ,, SensoRescue” slouzi k resetovani (vynulovani) snimact VISOR @, které uz nemohou byt identifikovany

modulem SensoFind, do vychoziho stavu, aby byly znovu pfistupné pomoci SensoFind a SensoConfig.

e Spustte SensoRescue, policko ,,MAC address of Sensor”

volné.

e Resetujte snimac VISOR ®

se ve stejné siti jako PC.

e Vpoli pod ,Received Data” — , Pfijata data” se nyni zobrazi vSechna nastaveni snimace VISOR®.

W VISOR Sensoft escus

Litage
Redriening settings from sensoe:

{1} Laava field ‘MAC address of sansor’ blank.
{2} Restart sansor sither by re-powering or via soft reset (Sensofind -> File),
{3) Settngs of sensor wall be displayed in fickd Receved data’,

of sanoor;

Changing sattings

{1} Insart MAC address of sensor in fizld MAC address of sensor’,

(2] Select new ssttings and startup behaviour of sensor,
mmmmuﬂnbymwmtuwm;ﬂtrm{md > Fila).

Attenition: Data dsplayed in Field Fecsived data’ s previous setting, not new setting in case that DHCP &s dsabled,

— Vypnout/Zapnout sitové napajeni nebo ,SensoFind/File/Sensor soft reset”
— . SensoFind/Soubor/Softwarovy reset snimace”. Snimac VISOR ® musi byt pfipojen pres Ethernet a nachazet

i d S el .

B

New sendor sattings

[P address | 192.168.100,100

Subnetmask | 2+ o |25 088 2sm g
Gateway | [92.168.100.1

DHCP ictive

Permanent settngs

Temporary sottings
® Mo change

Startup behaviour
Stop sensor firmiware:
Diefete jobs on sensor

Recerved data;

MAC address = 00-19-8F-0C-59-03
IF address = 192, 168.60.199
Subret mask = 255 295 2550

Gt essdry = 192, 168,60.1

Sansor name = Wisor Y10 - your name

DHCP = Drgabled

s CeD da sl g S

| (X

Obr. 222:
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SensoRescue / 1

— ,MAC adresa snimace” (Media Access Control) ponechte
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¢ Nyni mdze byt do policka ,,MAC address of Sensor”

e Restartujte snimac VISOR® .

Upozornéni:

Zobrazena data po dalSim restartu jsou jiz stara (neplatna), protoZe nejsou aktualizovana restartem snimace.

I YVISOR SensoRescue

Lisage
Pretrieving seft

ings from sensor:
(1) Leaws field MAC address of ssnsor’ blank.
!}Ml‘tmdi-'hyrmianﬂmhruﬂt{hﬂﬂﬂ > Fis).
ﬂ}ﬁe\ﬂuﬂfm will be displayed in field Taceived data’

Changing settings of sensor:

{0 Insert MAC address of sensor in field MAC sddress of sensor’,
{2) Select new settings and startup behaviour of sensor.
{3) Restart cansor mther by re-poisering or via soft resst (Sersofind - Fils).

Attention: Data dsplayed in Fleld Fecaived data’ is previous satting, not nes satting in case that DHCP & desbled,

MAC address of sensor | 00-19-6F-0C-55-03
Newws sereor sathings

Paddess | 15216860 .19

Subrak mack | 21 |3} [=5.2552550

Gateway | 152.168.50..1]

DHCP active
Permmanent settings
Temporary settings

® Nachange

Startup behaviour
| Stop sensor Frmesars
| Delate jobs on sarsor

Recerved data:

WAC address = DO-19-6F-0C-55-03
IF addrecs = 192, 168.60.199
Subnat mask = 255,255,255.0
Gty = 192, 166,60.1

Sangor name = Wesor V10 - your name

DHCP = [isabled

AR VIS08 detads and ®eeeses

el

[a]

Obr. 223: SensoRescue / 2
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(I SENSOPART

— ,MAC adresa snimace” zapsana dole uvedena MAC adresa.
Do nizsich radkd mohou byt zapsana vsechna sitova nastaveni jako IP adresa, Maska podsité (Subnet Mask),
Brana (Gateway) atd., kterd by mél VISOR ® mit po nasledujicim Restartu (Vypnout/Zapnout sitové napajeni).
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6 Nastaveni snimku a prislusenstvi

6.1 Dobré snimky
K dosazeni dobrych (vyhovuijicich) snimk( postupujte podle niZze uvedenych krokd:

e  Prizplsobte snimac pro detekci v poZadovaném zorném poli. Dbejte na stabilni upevnéni.

*  Pro vysoce kontrastni snimky nastavte Uhly a osvétleni dle popisu v kap. NejdUlezitéjSimi druhy osvétleni jsou: Osvétleni
s jasnym zornym polem, Osvétleni s temnym zornym polem a Difuzni osvétleni.

¢ Nastavte ostry obraz pomoci zaostfovaciho Sroubu na zadni strané krytu snimace.

¢ Nastavte jas snimku pfednostné pomoci parametru ,Shutter speed” — ,Rychlost zavérky” v ,,SensoConfig/Job/Image
acquisition” — , SensoConfig/Uloha/Pofizeni snimku” (NeuZivejte parametr ,Gain” — ,Zisk”, dokud nejste schopni
dosdhnout pozadované Urovné jasu pomoci parametru ,Shutter speed” — , Rychlost zavérky”). Jas snimku nastavte
prednostné pomoci rychlosti zavérky, pouze v pfipadé nezbytnosti jako druhou mozZnost pouZijte nastaveni pomoci

zisku. Nastavena hodnota zisku (Gain) = 1.

6.2 Sveétlo z okolniho prostredi, zakryti, IR- verze (s infraCervenym

osvétlenim)
Mechanické zakryti
V mnoha pfipadech je mnohem jednodussi, také z hlediska dodate¢nych naklad mnohem efektivnéjsi, ochranit scénu
proti rusivému svétlu nebo proti slunecnimu svétlu, které zafi jen docasné v urcitém dennim ¢i ro¢nim obdobi z oken.
Vhodnéjsi je pouzit rizné mechanické kryty, napf. rolety, plechové kryty, atd., nez nakladné vytvaret svételné podminky
pomoci pfidavného osvétleni, které musi byt dostatecné vykonné, aby v Zadné situaci nemohlo byt ovlivnéno.
Verze s infracervenym osvétlenim
Dalsim elegantnim zpUsobem, jak zajistit nezavislost na svétle okolniho prostredi, je uziti verze snimace VISOR ® s infracer-
venym osvétlenim. Scéna je pak osvétlena pomoci vestavéného vykonného IR- osvétleni. Pfijimaci ¢ast snimace je vybavena
odpovidajicim filtrem. Snimac pak pracuje pfi svétle s Uzkym rozsahem této specifické vinové délky a tedy v co nejvétsi mite

pouze s vlastnim svétlem.

Dalsi vyhodou osvétleni infracervenym svétlem je to, ze svételné zablesky nejsou viditelné a nerusi pracovniky, zdrzuijici
se pobliz kontrolniho pracovisté snimace.

6.3 Vnegjsi osvéetleni

Ke snimacdm VISOR © je k dispozici Siroky rozsah pfislusenstvi, véetné velkého rozsahu vnéjsiho osvétleni, které mize byt
dodatecné nainstalovano nebo uzito misto vnitfniho osvétleni.

Dalsi informace o pfislusenstvi ke snimacdm VISOR © : http://www.sensopart.com/de/download.

Oba typy osvétleni LF45 xxx a LFR115 xxx mohou byt pfimo pfipojeny ke snimaci.
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Anschiuss | Wiring / Raccordement

158-00147
2 BN
® 8 2 RD Uy
5oy :':
5" Pr TG
»—NC
ERECTI
738U P

TEF002M0

Obr. 224: Pfipojeni vnéjsiho osvétleni LF45 xxx a LFR45 xxx. VSechny ostatni uvedené typy jsou pfipojeny ke snimaci
VISOR ® dle nasledujiciho schéma.

Anschluss | Wiring / Raccordement
TR4-00R00

1
{= U,

Dz
ED

4 e

S .
LY

Anschiuss Ringlicht - Anschlussadapler - Sensor | Connection ring light - connNection adapier - Sensor |
nt lumie B, .

Argchisss VIS0

155-01552

Ring light Connaction adapier Sensor
LR 100 xD LA 45 V-24-2112 VISOR

)

Obr. 225: Pfipojeni vnéjsiho osvétleni, vdechny typy vyjma LF45 xxx a LFR115 xxx.
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6.4 Nejdulezitéjsi druhy osvétleni: Osvétleni s jasnym zornym
polem, osvétleni s temnym zornym polem a difuzni osvétleni

6.4.1 Osvétleni s jasnym zornym polem

Vnitfni osvétleni s jasnym zornym polem / Vnéjsi osvétleni s jasnym zornym polem

Obr. 226: Osvétleni s jasnym zornym polem

V pfipadé osvétleni s jasnym zornym polem je usporadani osvétleni, snimace a objektu takové, Ze povrch objektu odrazi
svétlo pfimo do snimace. Hladky povrch objektu se jevi jako svétla plocha a kazda ryha, hrbol nebo defekt, napf. trhliny
Ci poskrabani maji tmavé okraje (hrany).

Upozornéni: pfi tomto zplsobu osvétleni je velmi rozhoduijici nastaveni Uhlu mezi osvétlenim a objektem a Uhlu mezi
snimacem a povrchem objektu, protoZe pfimy odraz od povrchu objektu je Uc¢inny pouze tehdy, pokud Uhel a vlastnosti
povrchu objektu (leskly, matny, zamastény....) jsou neménné!

Osvétleni s jasnym zornym polem / Osvétleni s temnym zornym polem

Obr. 227: Pfiklad osvétleni s jasnym zornym polem
PFi usporadani osvétleni s jasnym zornym polem je mozné vyuzitim pfimého odrazu odlisit a rozpoznat i vysoce reflexni

(leskly) kovovy dilec i pfed bilym pozadim! Pfi osvétleni s temnym zornym polem neni mozné rozliseni mezi lesklym kovovym
dilcem a bilym pozadim!
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6.4.2 Osvétleni s temnym zornym polem

Vnitfni osvétleni s temnym zornym polem / Vnéjsi osvétleni s temnym zornym polem

/

Obr. 228: Osvétleni s temnym zornym polem

V pfipadé osvétleni s temnym zornym polem je uspofadani osvétleni, snimace a objektu takové, Ze hladky povrch objektu
neodrazi svétlo pfimo do snimace. Hrany objektu (zafezy, vrypy, vyvyseniny) se zobrazuji jako svétlé oblasti, hladké plochy
objektu jsou viak tmavé. Tento typ osvétleni je funkéni v Sirokém rozsahu UhlU a jen malo zavisi na vlastnostech povrchu
objektu.

Osvétleni s jasnym zornym polem / Osvétleni s temnym zornym polem

Obr. 229: Pfiklad, temné zorné pole

Hrany jsou jasné zvyraznény pfi uspofadani osvétleni s temnym zornym polem.
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6.4.3 Difuzni osvétleni (pouze vnéjsi)

Vnéjsi difuzni osvétleni

v El

Obr. 230: Difuzni osvétleni

Difiuzni (rozptylené) osvétleni se pouZiva viude tam, kde se vyskytuji vysoce odrazivé (reflexni), zakfivené a zejména nepra-
videlné tvarované povrchy objektl (napf. hlinikova folie na blistrovych obalech, atd.). Takové objekty nemohou byt osvétleny
bodovym svétlem, ale pouze difuznim (rozptylenym) osvétlenim, tj. musi byt osvétleny ze vdech smérQ. Difuzni osvétleni

je také nazyvano jako osvétleni , cloudy day” (,svétlo béhem zamraceného dne”), tj. rovhomérné svétlo zpoza krytu mrakd,
jiné nez od pfimého slune¢niho svétla.

Bodové osvétleni / Difuzni osvétleni

Obr. 231: Difuzni osvétleni

Z obrazku vyplyva, Ze jasny homogenni snimek byl ziskan pomoci difuzniho osvétleni! PFi jakémkoliv bodovém osvétleni
jsou patrné nestejné vzajemné odrazy od rlznych ¢asti hlinikové folie.

6.5 10-Box jako IO-Rozsifeni (RS422)

Pomoci modulu I0-Box Ize zvysit pocet digitalnich vstupU/vystupd (8 vstupd, 32 vystupl), nebo mdze byt realizovan
enkdderem fizeny ejektor. Pfipojeni a nastaveni parametrd modulu I1/0-Box je popsano v dokumentu: ,,I0-Mounting
and operating instructions” - ,,10 — Montazni a provozni pokyny” ve:

Startmenue/SensoPart/ VISOR ® Vision Sensor/Documentation/...
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7. Technické parametry

(I SENSOPART

Elektrické parametry

Napajeci napéti

U, 24V DC, -25% / +10%

Zbytkové zvInéni <5Vss

Proudova spotfeba (bez I/0) <200 mA

VSechny vystupy PNP/NPN Log. 1 >UB -1V (High), Log. 0 < 3V (Low)
Vstupni odpor > 20 kOhm

Enkéderovy vstup High > 4V

Vystupy PNP / NPN

Maximalni vystupni proud (pro kazdy vystup) | 50 mA, Ejektor (Pin 12 /RDBU) 100 mA

Ochrana proti zkratu (vSechny vystupy) ano

Induktivni zatéz

typ.: Relé 17 K/ 2 H, pneumaticky valec 1,4 K/ 190 mH

Ochrana proti pfepélovani

ano

Interface VISOR ® -XX-Standard (standardni)
Interface VISOR ® -XX-Advanced (pokrocilé)

Ethernet (LAN)
Ethernet (LAN), RS422/RS232

Zpozdéni po zapnuti

Typ. 13 s po zapnuti napajeciho napéti

Optické parametry

Pocet pixell, technologie
CMOS (monochrom. / barevna)

VISOR®-V10.... 736 (H) x 480 (V)
VISOR ®-V20.... 1280 (H) x 1024 (V)

Integrované osvétleni snimani

8 x LED (vyjma provedeni C-Mount)

Integrované objektivy, ohniskova vzdalenost

6, 12 nebo 25 mm, nastavitelné zaostreni

Objektivy (zaostfeni nastavitelné do oo)
Min. skenovaci vzdalenost
Min. zorné pole X x Y

V10 V10 V10 V20
6 12 25 12
6 30 140 30
5x4 8x6 18 x 14 16 x 13

Mechanické parametry

Délka x Sitka x vyska

65 x 45 x 45 mm (bez konektoru)

Hmotnost

ccale0g

Vibrace / razy

EN 60947-5-2

Pracovni teplota okolniho prostfedi

0° C ....+50° C (80% vlhkost, bez kondenzace par)

Skladovaci teplota

-20° C ... +60° C (80% vlhkost, bez kondenzace par)

Stupen kryti

IP 65/67

Konektorové pfipojeni

24V DC a /O M12 12-pin, LAN M12 4-pin, Data M12 5-pin

Material krytu

hlinik, plast

Funkce a charakteristiky

Detekce objektu

Pocet Uloh / detektor(

VISOR © - XX-Standard: 2 / 32
VISOR © - XX-Advanced: max. 255/ max. 255

Vyhodnocovaci rezimy

e vyrovnani odchylky (Advanced — pokrocilé provedeni)

e porovnavani obrysu s/bez sledovani pozice

e porovnavani shody se vzorem s/bez sledovani pozice

e detekce Urovné Sedé v oblasti hledani

e detekce kontrastu v oblasti hledani

e detekce jasu v oblasti hledani

e informace o sméru prohledavani, nebo soufadnice pro sledovani pozice
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Typicka doba cyklu

typ. 20 ms porovnavani vzoru
typ. 30 ms detekce obrysu
typ. 2 ms area test

Detektor kodu

Pocet Uloh / detektor(

VISOR ® - XX-Standard: 8 / 1
VISOR © - XX-Advanced / Professional: max. 255 / max. 255

Vyhodnocovaci rezimy

* 2D maticovy kod (DataMatrix Code) dle standardu ECC 200
v jakémkoliv natoceni, ¢tvercovy a obdélnikovy

¢ QR kéd, Model 1 a Model 2, Verze 1... 40

e Carovy kéd prokladany 2 z 5 (interleaved 2 of 5), Code 39 (k6d 3 2 9),
kody dle EAN: EAN13-Gruppe (EANS8, EAN13, UPC-A, UPC-E),
EAN128 (Codes A, B, C)

e Optické rozpoznavani znakd (OCR — Optical character recognition)
— profesionalni provedeni

® umisténi a velikost zorného pole volné nastavitelné

* |ogické operace (AND, OR = tfidéni)

e ovefovani

Typicka doba cyklu

40 ms pro jedno vyhodnoceni u ¢teni kddl, 10 ms na jeden znak u OCR

Detektor solarnich ¢lankd

Pocet Uloh / detektord

VISOR ® - XX-Standard: 2 / 32
VISOR ® - XX-Advanced: max. 255 / max. 255

Vyhodnocovaci rezimy

e Pozice a rozméry solarnich ¢lankd

e Detekce odlomkU a otvord

* \/ystup viech parametr( inspekce

e detekce Urovneé Sedé v oblasti hledani

e detekce kontrastu v oblasti hledani

e detekce jasu v oblasti hledani VISOR ® - XX-Advanced:

e navic lokalizace sbérnic a detekce fragmentd (odlomk()

e vyrovnani odchylky

e informace o sméru prohledavani, nebo soufadnice pro sledovani pozice

Typicka doba cyklu

100 ms pro jedno vyhodnoceni

Detektor barev

Pocet Uloh / detektor(

VISOR ® - XX-Standard: 8 / 32
VISOR ® - XX-Advanced: max. 255/ max. 255

Vyhodnocovaci rezimy

e vyrovnani odchylky (Advanced — pokrocilé provedeni)

e porovnavani obrysu s/bez sledovani pozice

e porovnavani shody se vzorem s/bez sledovani pozice

e detekce Urovné Sedé v oblasti hledani

e detekce kontrastu v oblasti hledani

e detekce jasu v oblasti hledani

e informace o sméru prohledavani, nebo soufadnice pro sledovani pozice
® jas barvy

e barevna oblast

e seznam barev

Typicka doba cyklu

typ. 30 ms rozpoznavani vzoru
typ. 60 ms obrys

typ. 2 ms jas

typ. 2 ms kontrast

typ. 2 ms prahova Uroven Sedé
typ. 2 ms jas barvy

typ. 30 ms barevna oblast

typ. 2 ms seznam barev

U stinénych kabell propojte stinéni.
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8. Doplnék

8.1 Dalsi vysvétleni k funkci Detektoru pozice Rozpoznavani hran
(vyrovnavani odchylky)

Funkce ,Number search rays” — , Pocet fez( hledani”

Parametr ,Number search rays” — , Pocet fezl hledani”, udava, do jakého poctu paralelnich prohlizenych Usek( je rovno-
mérné rozdélena Sitka prohledavané oblasti. Rozpoznavani hran je provadéno v kazdém dil¢im Useku zvIast.

Zvysenim hodnoty parametru ,,Number search rays” — ,Pocet fez(l hledani” se zvySuje pravdépodobnost dfivéjSiho nalezeni
prvni hrany v oblasti hledani.

ZvySeni hodnoty parametru ,,Number search rays” — , Pocet fezl hledani” mdze zapficinit, Ze hodnota prahu rozpoznani
bude silné kolisat, napf. pokud hrana pokryva pouze polovicni sitku oblasti hledani. Pfic¢ina je v tom, Ze jako prvni
je detekovana hrana s vy3si, nez prahovou hodnotou rozpoznani kontrastu ve sméru hledani (oviem ale ne ta nejostiejsi).
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Obr. 232: Rozpoznavani hran s hodnotou parametru ,,Number search rays” — Pocet fezl hledani” = 1.
Je nalezena dominujici hrana, kolma ke sméru hledani.
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Obr. 233: Rozpoznavani hran s hodnotou parametru ,,Number search rays” — Pocet fezl hledani” >> 1.
Je nalezena prvni hrana, kolma ke sméru hledani.

Funkce Sigma k vyhlazeni ostrych nebo rozmazanych hran (filtrace ostrych i rozmazanych hran nebo
potlaceni nezadoucich jemnych ¢ar — poskrdbani, atd.)

Pfi vyskytu hran s rdznou ostrosti Ize predpokladat, ze hrana pfesahne hranice urcité oblasti ve sméru hledani, dané nasta-
venim pro funkci ,,Sigma” (vyhlazeni). U ostrych hran ostrost nevzr(istd s nastavenou rostouci hodnotou parametru Sigma.
Pokud se vyskytuji rozmazané hrany, ostrost hrany vzrlsta pfi zvysené hodnoté Sigma.
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Obr. 234: Rozpoznavani hran — pfiklad ostré hrany. Velka ostrost hrany s nizkou hodnotou parametru Sigma (vyhlazeni).

Obr. 235: Rozpoznavani hran — neostra (rozmazand) hrana. Mald ostrost hrany s nizkou hodnotou parametru Sigma.
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Obr. 236: Rozpoznavani hran — neostra (rozmazana) hrana. Velka ostrost hrany s vysokou hodnotou parametru Sigma.

Funkce Sigma k odstranéni (vyhlazeni) zbytkovych hran

Jak je uvedeno vyse, vyskyt rlizné ostrosti hrany navozuje pfedpoklad, Ze hrana pfesahne hranice urcité oblasti ve sméru
hledani, které jsou stanoveny pro funkci ,Sigma” (vyhlazeni).

Pokud jsou v této oblasti nalezeny hrany s rlznou polaritou (tmava-jasna: kladna polarita, jasna-tmava: zaporna polarita),

jejich &asti se mohou navzajem neutralizovat. Tento princip mdzZe byt uzit k odstranéni zbytkovych hran pomoci volby do-
statecné vysoké hodnoty parametru Sigma.
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Obr. 237: Rozpoznavani hran s hodnotou parametru Sigma = 1. Zbytkova hrana neni odstanéna.
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Obr. 238: Rozpoznavani hran s hodnotou parametru Sigma >> 1. Zbytkova hrana je odstanéna.

8.2 Spusténi SensoView nebo SensoConfig pomoci funkce Autostart

Ke spusténi modulu SensoView nebo SensoConfig pomoci funkce Autostart je v instalacnim adresafi dostupny davkovy
soubor.

C:\Programme\SensoPart\VISOR Vision Sensor\SensoConfig\Code readen\1.5.15.0\VISOR_Autostart_Example.bat.
Navod k pouZiti je uvnitf souboru.

Priklad: Slozka ve Windows 7:

Jednotlivy uzivatel , xx":
C:\Users\wx\AppData\Roaming\Microsoft\Windows\Start Menu\Programs\Startup

Vsichni uZivatelé:
C:\ProgramData\Microsoft\Windows\Start Menu\Programs\Startup
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