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1. Aligemeines

1.1 Informationen zu dieser Anleitung

Diese Anleitung gilt fir das Produkt Plugin VisionApp 360 (Artikelnummer DNNPO11).
Sie ermdglicht den sicheren und effizienten Umgang mit dem Produkt.

Diese Anleitung ist Teil des Produkts und muss wahrend der gesamten Lebensdauer aufbewahrt werden.

Die értlichen Unfallverhutungsvorschriften sowie die nationalen Arbeitsschutzbestimmungen sind vor,
wahrend und nach der Inbetriebnahme zu beachten.

Das Produkt unterliegt der technischen Weiterentwicklung, sodass Hinweise und Informationen in
dieser Betriebsanleitung ebenfalls Anderungen unterliegen kénnen. Die aktuelle Version finden Sie unter
www.wenglor.com im Download-Bereich des Produkts.

HINWEIS!
. Die Betriebsanleitung muss vor Gebrauch sorgféltig gelesen und fir spateres Nachschlagen
aufbewahrt werden.

1.2 Symbolerkldrungen

+ Sicherheits- und Warnhinweise werden durch Symbole und Signalworte hervorgehoben.
» Nur bei Einhaltung dieser Sicherheits- und Warnhinweise ist eine sichere Nutzung des Produkts mdglich.

Die Sicherheits- und Warnhinweise sind nach folgendem Prinzip aufgebaut:

SIGNALWORT

Art und Quelle der Gefahr!

M@ogliche Folgen bei Missachtung der Gefahr.
* MaBnahme zur Abwendung der Gefahr.

>

Im Folgenden werden die Bedeutung der Signalworte sowie deren Ausmaf der Gefdhrdung dargestellt:

GEFAHR!
Das Signalwort bezeichnet eine Gefahrdung mit einem hohen Risikograd, die, wenn sie nicht
vermieden wird, den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge hat.

WARNUNG!
Das Signalwort bezeichnet eine Geféahrdung mit einem mittleren Risikograd, die, wenn sie
nicht vermieden wird, den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge haben kann.

VORSICHT!
Das Signalwort bezeichnet eine Gefdhrdung mit einem niedrigen Risikograd, die, wenn sie
nicht vermieden wird, eine geringfligige oder méaBige Verletzung zur Folge haben kann.

ACHTUNG!
Das Signalwort weist auf eine méglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu Sachschéden
fihren kann, wenn sie nicht vermieden wird.

> BB P
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HINWEIS!
. Ein Hinweis hebt nutzliche Tipps und Empfehlungen sowie Informationen fiir einen
effizienten und stérungsfreien Betrieb hervor.

1.3 Haftungsbeschrankung

+ Das Produkt wurde unter Berlcksichtigung des Stands der Technik sowie der geltenden Normen und
Richtlinien entwickelt. Technische Anderungen sind vorbehalten.

Eine gliltige Konformitatserklarung finden Sie unter www.wenglor.com im Download-Bereich des Produkis.

Eine Haftung seitens der wenglor sensoric elektronische Gerate GmbH (nachfolgend ,wenglor*) ist ausge-
schlossen bei:

» Nichtbeachtung der Betriebs- bzw. Bedienungsanleitung,

» ungeeigneter oder unsachgeméBer Verwendung des Produkts,

» UbermaBiger Beanspruchung, fehlerhafter oder nachlassiger Behandlung des Produkts,

» fehlerhafter Montage oder Inbetriebsetzung,

» Einsatz von nicht ausgebildetem Personal,

» Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile oder

» UnsachgemaBen oder nicht genehmigten Anderungen, Modifikationen oder Instandsetzungsarbeiten an
den Produkten.

» Diese Betriebsanleitung enthéalt keine Zusicherungen von wenglor im Hinblick auf beschriebene Vorgange
oder bestimmte Produkteigenschaften.

» wenglor Ubernimmt keine Haftung hinsichtlich der in dieser Betriebsanleitung enthaltenen Druckfehler oder
anderer Ungenauigkeiten, es sei denn, dass wenglor die Fehler nachweislich zum Zeitpunkt der Erstellung
der Betriebsanleitung bekannt waren.

1.4 Urheberschutz

* Der Inhalt dieser Anleitung ist urheberrechtlich geschutzt.
» Alle Rechte stehen ausschlieBlich der Firma wenglor zu.

» Ohne die schriftliche Zustimmung von wenglor ist die gewerbliche Vervielféltigung oder sonstige
gewerbliche Verwendung der bereitgestellten Inhalte und Informationen, insbesondere von Grafiken oder
Bildern, nicht gestattet.
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2. Zu lhrer Sicherheit
2.1 BestimmungsgemadiBe Verwendung

Das Plugin VisionApp 360 lauft ausschlieBlich auf den Control Units von wenglor mit der Bestellnummer BB1C
(empfohlen werden ausschlieBlich Control Units mit i7-Prozessor). Es gibt Control Units mit vorinstallierter
Software VisionApp 360 und gultiger Lizenz. Die Software und deren Lizenz kénnen aber auch nachtraglich
installiert bzw. bestellt werden.

Mit dem Plugin VisionApp 360 werden die Héhenprofile von bis zu 16 (modellunabhangigen) 2D-/3D-Profilsen-
soren vereint. Das Kalibrieren erfolgt tiber ein beliebiges Kalibrierobjekt. Die 2D-/3D-Profilsensoren kénnen
beispielsweise im Kreis oder nebeneinander angeordnet werden. AnschlieBend wird das vereinte Hohenprofil
an die parametrierbare Software uniVision Ubertragen und kann dort beliebig ausgewertet werden.

HINWEIS!

Details zur Software uniVision bzw. zur genauen Funktionsweise der 2D-/3D-Profilsensoren
. befinden sich in den jeweiligen Betriebsanleitungen. Diese Anleitung beschreibt ausschlie-

lich die Funktionsweise des Plugins VisionApp 360 — als Schnittstelle zwischen mehreren

2D-/3D-Profilsensoren und der Software uniVision.

Dieses Produkt kann in folgenden Branchen verwendet werden:

» Sondermaschinenbau Konsumglterindustrie

)
.

Schwermaschinenbau Papierindustrie

Logistik Elektronikindustrie

.
.

Glasindustrie
Stahlindustrie
Luftfahrtindustrie
Chemieindustrie

Automobilindustrie

Nahrungsmittelindustrie

.
.

Verpackungsindustrie

Pharmaindustrie

.
.

Kunststoffindustrie Alternative Energien

Holzindustrie Rohstoffgewinnung

2.2 Nicht bestimmungsgemaéBe Verwendung

+ Keine Sicherheitsbauteile gemaB der Richtlinie 2006/42 EG (Maschinenrichtlinie).
» Das Produkt ist nicht fir den Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen geeignet.

» Das Produkt darf ausschlieBlich mit Zubehér von wenglor oder mit von wenglor freigegebenem Zubehor
verwendet oder mit zugelassenen Produkten kombiniert werden. Eine Liste des freigegebenen Zubehérs
und der freigegebenen Kombinationsprodukte ist auf der Produktdetailseite unter www.wenglor.com abruf-
bar.

GEFAHR!

g Gefahr von Personen- oder Sachschéden bei nicht bestimmungsgeméBer Nutzung!
Die bestimmungswidrige Verwendung kann zu gefahrlichen Situationen fiihren.
» Die Angaben zur bestimmungsgeméafBen Verwendung sind zu beachten.
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2.3 Qualifikation des Personals

« Eine geeignete technische Ausbildung wird vorausgesetzt.
+ Eine elektrotechnische Unterweisung im Unternehmen ist notig.

» Das mit dem Betrieb befasste Fachpersonal benétigt (dauerhaften) Zugriff auf die
Betriebsanleitung.

GEFAHR!

Gefahr von Personen- oder Sachschaden bei nicht sachgeméaBer
A Inbetriebnahme und Wartung!

Schéden an Personal und Ausrlstung sind mdéglich.

+ Zureichende Unterweisung und Qualifikation des Personals.

2.4 Allgemeine Sicherheitshinweise

HINWEIS!
» Diese Anleitung ist Teil des Produkts und wahrend der gesamten Lebensdauer des
. Produkts aufzubewahren.

« Im Falle von Anderungen finden Sie die jeweils aktuelle Version der Betriebsanleitung
unter www.wenglor.com im Download-Bereich des Produkts.

3. Technische Daten

Anzeigesoftware

Auswertungssoftware

Verwendung Fir 2D-/3D-Profilsensoren ab Firmware-Version 1.1.0
Fir Control Unit

Sprachen Englisch

Lizenzierungsmodell Lizenzkey

Minimale Auflésung 1280x1024 Pixel

2D-/3D-Profilsensoren 7
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4. Montage

Zur Montage der 2D-/3D-Profilsensoren stehen verschiedene Befestigungslésungen zur Verfligung. Details
hierzu befinden sich im Download-Bereich der Produktdetailseiten unter www.wenglor.com.

Die 2D-/3D-Profilsensoren miissen so positioniert sein, dass die Sichtfelder aller Sensoren in einer Ebene
liegen. Hierflir missen sich die Laserlinien aller Sensoren in einer Ebene befinden. Zudem miissen alle
2D-/3D-Profilsensoren so orientiert sein, dass sich das Messobjekt in Richtung Laseraustritt bewegt.

Ewengior .

wecaso il ]

©

Laseraustritt Empfanger
Messobjekt
HINWEIS!

. Sollte diese Ausrichtung nicht mdéglich sein, mussen die Sensoren per Software invertiert
werden (siehe Kapitel ,9. Plugin VisionApp 360" auf Seite 16). Mittels Software invertierte

Sensoren werden im Plugin VisionApp 360 ohne Logo dargestellt.
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5. Anschluss
5.1 Netzwerk

Bis zu 16 2D-/3D-Profilsensoren (Port 2) kdnnen direkt oder Uber einen Switch an eine der LAN-Schnittstellen
der Control Unit angeschlossen werden. Das Netzwerk muss durchgéngig 1 Gigabit unterstitzen.

1022
O ; _ - 0G WH
———C Bi.DA+ ——®
BT 2 (cipa- -2 )OOOC_OG_.
g oor BT
- - )OOOC GN °
> BiLDD + 5 | BNWH o
BEL— G- B TOOOOC e,
—— Bi_DC — 7 BU WH
B8 ¢ socr - —0
i | OO v

Anschlussbild Port 2 des 2D-/3D-Profilsensors Passende wenglor-Anschlusstechnik

HINWEIS!
. Passende Netzwerkkabel befinden sich im Download-Bereich auf der Produktdetailseite der
2D-/3D-Profilsensoren unter www.wenglor.com.

2D-/3D-Profilsensoren 9
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5.2 Spannungsversorgung

Port 1 der 2D-/3D-Profilsensoren an 18...30 V DC anschlieBBen.
» Pin 1: + (Braun bei passender wenglor-Anschlusstechnik)

* Pin 2: - (Blau bei passender wenglor-Anschlusstechnik)

1034 ] S89
+
() 2 E/A1 = ® BN
b @ BU
= E/A2 I3 o
S E/A3 34 ® GN
> E/A4 > g ® PK
il En A b @ YE
8 En A 2 8 ® EK
ENCODER 9 > ® GY
RS 422 10 EnB 5 ® RD
) @ VT
(TTL) i ene 1 ® GYPK
12 ne > @ RDBU
> | En 0] ®S
Anschlussbild Port 1 des 2D-/3D-Profilsensors Passende wenglor-Anschlusstechnik

5.3 Synchronisation

Die 2D-/3D-Profilsensoren missen synchronisiert werden, damit das Plugin VisionApp 360 verwendet werden
kann. Dies ist notwendig, um die H6henprofile synchron aufzunehmen und um gegenseitige Beeinflussungen
der Sensoren zu vermeiden.

Hierzu muss ein 2D-/3D-Profilsensor als Master Unit, alle anderen 2D-/3D-Profilsensoren als Sub Units
verwendet werden. Die Master Unit kann beliebig getriggert werden und schickt das Triggersignal tber einen
Synchronisationspin an alle Sub Units weiter.

Zur Synchronisation wird standardmaBig E/A 3 der Master Unit mit allen E/A 4 der Sub Units verbunden.

E/A4
Sub Unit 1

E/A3

Master Unit

Sub Unit 2

E/A4

Bei Verwendung der wenglor-Standardkabel ergibt sich folgende Farbcodierung:
» Master Unit: E/A 3 (Pin 5) > Pink

+ Sub Unit: E/A 4 (Pin 6) > Gelb

10 Anschluss
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6. Installation des Plugins

. HINWEIS!
Das Plugin VisionApp 360 wird ab der Control Unit Firmware 2.2.0 untersttzt.

Das Plugin VisionApp 360 kann wie folgt installiert bzw. aktualisiert werden:
1. Die aktuellste Version des Plugins VisionApp 360 von der wenglor Webseite herunterladen
(www.wenglor.com/product/DNNPO011).
2. Das Plugin (tgz-Datei) in den Firmware-Ordner auf der Control Unit kopieren.
2a. Uber einen USB-Stick an die Control Unit libertragen und die Firmware-Datei in den Ordner
/media/card/firmware kopieren.
2b. Uber FTP in den Firmware-Ordner der Control Unit kopieren.

HINWEIS!
. Hierflr ist eine Netzwerkverbindung vom Windows-Rechner zur Control Unit nétig. Im Datei-
manager ftp:// + IP-Adresse der Control Unit eingeben.

Beispiel mit der Standard-IP-Adresse der Control Unit: ftp://192.168.100.252
Benutzerdaten:
» Benutzername: ftpuser

» Passwort: ftpvision

3. Die Control Unit neu starten (Uber Software uniVision -> Gerateliste, iber VNC oder direkt auf der Control
Unit Gber Menu -> Reboot).

HINWEIS!
. » Das Plugin VisionApp 360 startet nach dem Neustart der Control Unit automatisch.
* Mit einem Firmware-Update fiir die Control Unit kénnen alle installierten Plugins deinstal-
liert werden.

2D-/3D-Profilsensoren 11


http://www.wenglor.com/product/DNNP011

7. Lizenzierung
Es gibt Control Units mit vorinstallierter Software VisionApp 360 und giiltiger Lizenz. Die Software und deren

Lizenz kénnen aber auch nachtraglich installiert bzw. bestellt werden.

Die Installation des Plugins ist kostenlos méglich. Die Ausgabe des vereinten Héhenprofils ist aber nur mit
einer passenden Lizenz des Moduls ,GigE Vision* fir die jeweilige Control Unit mdglich.

License request

“o > 555

wenglor
License

Iag ««<=>*

12 Lizenzierung
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Die Lizenz zur Nutzung des Plugins VisionApp 360 kann wie folgt fiir eine Control Unit bestellt werden.
1. Das Plugin VisionApp 360 auf der Control Unit 6ffnen.

2. ,Help“ > ,Licensing" auswahlen.

3. Benutzername, Organisation und ggf. weitere Informationen eintragen.

4. Die Lizenzanforderungsdatei fiir das ,Module GigEVision 1.0” generieren.

-i License Dialog o x|

License Request ‘ ProductActivation

Activation sefup.

User. |univision user

[wangmvsansnm GmbH ]

Info:

Options:
Wodule License Status
¥ Module GigEVision 1.0 lifetime activation licensed

Generate request

5. Die *.req-Datei gemeinsam mit der Bestellung des Produkts DNNPO11 (Plugin VisionApp 360) per Email an
die wenglor-Kundenbetreuung (order@wenglor.com) schicken.

HINWEIS!
. Die Bearbeitung der Lizenzdatei kann 2-3 Arbeitstage bendtigen. Sie erhalten die lizenzierte

Datei per Email zurtick.

2D-/3D-Profilsensoren 13
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6. Nach dem Erhalt der *.lic-Datei erneut die Lizenzverwaltung im Plugin VisionApp 360 6ffnen.
7. ,Product Activation® anklicken und die Lizenzdatei auswahlen.

(] License Dialag

License Request | ProductActivation

| Open License|

Path and filename:

loptiicense/WenglorMEL.com-VisionApp360/activation.lic

Open activation file
Lookin: | FJ/nome/usenDeskiop e e mE
B computer|Hame - Size  Tyme Date Modified
user
[| File game: | |
| Files ot type: \u:ensemes(-u:) v” Cancel

8. Die Lizenz fur das ,Module GigEVision 1.0" ist aktiviert.
-

License Dialog

License Request | ProductActivation |

(=3

Path and filename

foptilicense/WenglorMEL.com-VisionApp360/activation.lic

License content:

[a
1. Module GigEVision 1.0
Expiry date: Lifetime
Status: licensed

14 Lizenzierung
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8. Netzwerkeinstellungen

Zur Nutzung des Plugins VisionApp 360 missen sich die Control Unit und die 2D-/3D-Profilsensoren im
selben Netzwerk befinden. Der Netzwerkanteil der IP-Adressen von Control Unit und 2D-/3D-Profilsensoren
muss identisch sein. Beim Geréateanteil der IP-Adressen missen sich alle Gerate unterscheiden.

Netzwerkanteil Gerateanteil (Hostanteil)
IP-Adresse 192.168.100. 001
Subnetzmaske 255.255.255. 000

Standard-Netzwerkeinstellungen:
+ Control Unit

— Bridge: LAN1 + LAN2
— Bridge IP Adressbereich: 192.168.100.250 — 192.168.100.252
— Bridge Subnetzmaske: 255.255.255.0
» 2D-/3D-Profilsensoren
— IP-Adresse: 192.168.100.1
— Subnetzmaske: 255.255.255.0

Beispielhafte Netzwerkkonfiguration fiir eine Control Unit mit Plugin VisionApp 360 und drei 2D-/3D-Profilsen-
soren.

192.168.100.10 192.168.100.250 —
Subnetzmaske: 192.168.100.252
255.255.255.0 Subnetzmaske:
IP-Adresse: 255.255.255.0

192.168.100.11
Subnetzmaske:
255.255.255.0

== IP-Adresse: IP-Adresse:

IP-Adresse:
192.168.100.12
Subnetzmaske:
255.255.255.0

2D-/3D-Profilsensoren 15



HINWEIS!

» Die Netzwerkeinstellungen der Control Unit kdnnen Uber die Software uniVision geéndert
werden. Details hierzu befinden sich in der uniVision Software Anleitung.

+ Die Netzwerkeinstellungen der 2D-/3D-Profilsensoren kénnen Uber das OLED-Display am
. Gerét oder Uber die Sensor-Website gedndert werden. Details hierzu befinden sich in der

Betriebsanleitung der 2D-/3D-Profilsensoren.

* Die einzelnen 2D-/3D-Profilsensoren dirfen zur Nutzung durch das Plugin VisionApp 360
nicht Uber die Gerateliste in der Software uniVision zur Control Unit hinzugefligt werden,
da die Sensoren ansonsten fiir das Plugin VisionApp 360 nicht mehr erreichbar sind.

9. Plugin VisionApp 360
9.1 Couple erstellen

Im Plugin VisionApp 360 muss zunédchst ein Couple erstellt werden.

. HINWEIS!
Im Plugin VisionApp 360 kann maximal ein Couple erstellt werden.

® VisionApp 360/- default®
File Tools Window Modules View Help

- 3>
| N-B=K SO}
Sensors 28 Previews o
S Properti L]
1229, pr "

1

"

1

Modules. @
Global Coordinate System

@ stopped
@ venu | 89 b unvision T VisionApp 360 - defaultr B S onoesis|fosre (o) SVt [ ) Proects || cpuflmem| 1200

Plugin VisionApp 360
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Hierzu in der Meniileiste ,Add new couple” auswahlen und einen Namen eingeben.

,,Add new couple”

®

VisionApp 360 - default*
File Tools Window Modules View Help

2t
PBs @

Sensors

196

163
Sensor Properties |

Name [Couplel ]

o | o]

9.2 Master Unit einrichten

Das neu erstellte Couple auswahlen und einen Sensor zum Couple hinzufligen.

HINWEIS!
. Maximal 16 modellunabhangige 2D-/3D-Profilsensoren kdnnen zu einem Couple hinzugefigt
werden.

»Add new sensor*

VisionApp 360 - default*
File Tools Window Modules View Help

PeBs XO®

Sensors

Sensor Properties

294 _-261 -229_ -196 -163 -131 98 60 _ 65...98 131 163 196 229 261 294

2D-/3D-Profilsensoren 17



Den ersten 2D-/3D-Profilsensor als Master Unit des Couples definieren:
» Namen vergeben

+ |IP-Adresse des Gerats eintragen
» Geréatetyp auswahlen (MLSL oder MLWL)
 Triggerung auswéhlen

+ Sensor invertieren, wenn sich das Messobjekt nicht in Richtung Laseraustritt bewegt (siehe Kapitel
+4. Montage* auf Seite 8)

® VisionApp 360 - default S
File Tools Window Modules View Help

PABE ®9XO
Sensors e®
v couple (fps: 0

)

Previews ®

© Edit sensor ol x

Name master-unit [~ color ]
Encodertype
s Praar @ 1P address | 192.168.100.10 |
ensor Properties e® o o
Property Local Value = Encoder divider 0 B
Trve Invert  Type: MLSL -

Triggers
bicivcad Vi Master In (-ignore) |0 ST @ eEiL
Z-Range start [mm]

Out (¢-ignere) | 3 =
Py m— Prafile enable -
——— Activated 12
X-Range Start [mm] @cancel FJear |
Fange End Encoder trigger function
il Tye DirectionUp -
Fimware Version
Exposure Time [us] 150 -
LaserActive 1
Measurement Pate [Hz] 50
Pulse width [us] 1000
HINWEIS!

Folgende Triggereinstellungen sind an der Master Unit méglich:

» Software (SW): Die Master Unit nimmt mit einer festen Frequenz Hohenprofile auf (z.B. 200 Hz)

h

=

‘ n S [ Belichtungszeit
! t % % > tinps
0 1 |
200 5000 10000
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» Hardware (HW): Einen Eingangspin am 2D-/3D-Profilsensor als Triggereingang definieren, sodass bei einer
steigenden Flanke ein Héhenprofil aufgenommen wird.

eass 1 0N M
_h h_h h_ [ Belichtungszeit
i' l l i tinus
I i ' 2 M
0 ! ! !
200

» Encoder: Einen HTL- oder TTL-Encoder zur Triggerung der Master Unit verwenden, um Héhenprofile nur
bei Bewegungséanderungen aufzunehmen.

HINWEIS!
Die Encoder Triggerfunktion kann festgelegt werden:
+ Position Hoch: Nur wenn der Encoderwert héher als zuvor ist, wird der Sensor getriggert.

. « Position Runter: Nur wenn der Encoderwert niedriger als zuvor ist, wird der Sensor getriggert.
+ Richtung Hoch: Jegliche Zunahme des Encoderwerts triggert den Sensor.
 Richtung Runter: Jegliche Abnahme des Encoderwerts triggert den Sensor.
+ Bewegung: Jegliche Anderung des Encoderwerts triggert den Sensor.

Zeilen-
7 starttrigger

A
i N|
\ 7

ADAPDADDAP DA

N

Triggerteiler = 0 }
i
i
i
i

T T d\

Triggerteiler = 2 1\

+ Profile enable: Ist die Triggerfunktion ,Profile enable” aktiviert, so werden nur dann Héhenprofile aufgenom-
men, wenn ein Signal (24 V) an einem definierbaren Eingangspin anliegt (z. B. E/A 4).

E/A#4 L ——  [Bslichtungszsit
n—n _n . n
H— % e ? s
0 i i | :
200 5000 10000 15000 20000

Alle Sub Unit werden durch das Synchronisationssignal der Master Unit (standardméBig Out: E/A 3) getriggert.
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Ggf. weitere Einstellungen an der Master Unit in den Sensoreinstellungen vornehmen.

* Belichtungszeit
» Aufnahmefrequenz
» Messbereich (ROI)
* Anzahl an Signalen
— 1 = Erstes Signal
— 2 = Zweites Signal
— 3 = Erstes und zweites Signal
+ Signalauswabhl
— 0 = Erstes Signal in der Kameraspalte
— 1 = Stérkstes Signal in der Kameraspalte
— 2 = Breitestes Signal in der Kameraspalte
— 3 = Letztes Signal in der Kameraspalte

5 VisionApp 360 - default ~ o x
File Tools Window Modules View Help

2l o ¢
PeBs ®O9XO
Sensors =[] Previews a®
v Couplel. (fps: 0) e

: Mastor -192.168.100.10 (ips:0

Sensor Properties.
Proper Local Value
Tyve

Serial Number

2-Range start{mm]

Z.Range [mm] 27. 204, 251 5163 131, 98... 65.. 33.. 0....33...65...98... 131 163 . 196 ..229. 261, . 294
X-Range Start[mm]

X-Range End (mm]

Firmware Version

Exposure Time [us] 150

LaserActive 1

Measurement Pate [Hz] 200

Pulse width [us] 1000

Trigger Delay [us] 0 CED es
ROIX-Width [px] 1280

RoIOMsetp) 0

POIX-Step [ 0

ROIZHeigp 1024

ROI Z-Offset (pX] 0

Amountotpeaks 1

Global Coordinate System
@ somed

20

Plugin VisionApp 360



wenglor

9.3 Sub Units einrichten

Die Sub Units nacheinander zum Couple hinzufligen. Hierflir muss zunachst das Couple ausgewahlt werden,
damit in der Mendleiste der Button ,Neuen Sensor hinzufligen* erscheint.

»Add new sensor”

Bei allen Sub Units folgende Einstellungen vornehmen:

® VisionApp 360 - default* -8 X

PR ONX®S

Sensors B® Previews 2|

Name | sub-unit
IP address 192.168.100.11 Encader e
=
Sensor Properties 8% T ® HIL
Encoder divider 0 |s
Invert Type: MLSL =
Triggers
Master  In (0-ignore) |4 B SW e HW Encoder
Out (0-ignore) |0 & Prafile enable 1
Activated 1 s
@cancel || @Pcreate
Encoder trigger function
Tvpe DirectionUp >

Namen vergeben
IP-Adresse des Gerats eintragen
Gerétetyp auswéhlen (MLSL oder MLWL)

Die Triggerung aller Sub Units muss auf Hardware (HW) gestellt bleiben, damit das Synchronisationssignal
der Master Unit die Sub Units triggert. StandardméaBig ist der Triggereingang bei den Sub Units auf E/A 4
gestellt.

Sensor invertieren, wenn sich das Messobjekt nicht in Richtung Laseraustritt bewegt
(siehe Kapitel ,4. Montage” auf Seite 8)

File Tools Window Modules View Help

couple (ips: 0)
master-unit - 192.168.100.10 (fps: 0)

Add sensor
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Weitere Einstellungen der Sub
Belichtungszeit

selben Zeit erfolgt, sondern z
Profilsensoren zu vermeiden.

Messbereich (ROI)
Anzahl an Signalen
— 1 = Erstes Signal
— 2 = Zweites Signal

— 3 = Erstes und zweites Si

Signalauswahl

Units vornehmen:

Triggerverzdgerung: Die Triggerverzégerung so einstellen, dass die Belichtung der Sensoren nicht zur

eitversetzt, um eine gegenseitige Beeinflussung von mehreren 2D-/3D-

gnal

— 0 = Erstes Signal in der Kameraspalte
— 1 = Stérkstes Signal in der Kameraspalte
— 2 = Breitestes Signal in der Kameraspalte
— 3 = Letztes Signal in der Kameraspalte

File Tools Window Modules View Help

PeBEy ®9XO
Sensors B®
w Couplel (fps: 0)

Sensor Properties 8%
Property Local Value
Type

Serial Number
Z-Range startmm]
Z-Range [mm]

X-Range Start [nm]
X-Range End [mm]
Firmware Version

Exposure Time [us] 150
LaserActive 1

\easurement Rate [Hz] 200

VisionApp 360/~ default” _ ol x

Previews 2]

Pulse width [us] 1000
Trigger Delay [us] 150 Modules a®
ROIX-Widih [oX 1280
ROIX-Offset [p] 0
ROIX-Step [px] ]

ROI Z-Height 3] 1024
ROI Z-Offset [px] ]
Amount of peaks 1
Global Coordinate System
@ Stopped
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HINWEIS!
. Folgende Einstellungen fir Belichtungszeiten und Triggerverzdgerungen sind beispielsweise
moglich:

» Master Unit:

— Belichtungszeit: 150 ps

* Sub Unit 1:

— Triggerverzdégerung: 150 ps
— Belichtungszeit: 200 us

» Sub Unit 2:

— Triggerverzégerung: 350 ps
— Belichtungszeit: 200 ps

Master Unit m m H Belichtungszeit
Sub Unit [ [
Sub Unit 2 m m

> tinps

HINWEIS!

2D-/3D-Profilsensoren mit roten und blauen Laserlinien beeinflussen sich nicht gegenseitig
. und kdnnen zur selben Zeit Profile aufnehmen. Werden die Sensoren somit abwechselnd mit

rotem und blauem Laserlicht angeordnet, so ist eine Belichtung aller Sensoren zur selben

Zeit moglich.
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9.4 Kalibrierung

Um die Héhenprofile von mehreren 2D-/3D-Profilsensoren zu einem gemeinsamen Héhenprofil zu vereinen,
mussen die Sensoren zueinander kalibriert werden. Dazu wird ein prazises, festes und moglichst temperatu-
runabhéngiges Kalibrierobjekt mit einem eckigen Querschnitt benétigt. Das Kalibrierobjekt wird so positioniert,
das jeder Sensor auf jeweils eine Ecke des Kalibrierobjektes ausgerichtet ist. Die Laserlinien der Sensoren
mussen dabei alle in einer Ebene liegen.

HINWEIS!

Die Genauigkeit des Kalibrierobjekts ist entscheidend fiir die Genauigkeit der Kalibrierergeb-
. nisse! Es sollte somit ein moglichst prazises Kalibrierobjekt gewéhlt werden. Das Kalibrier-

objekt kann mit einer Linie markiert werden, damit die koplanare Sensoranordnung einfach

maoglich ist. Zudem muss vor dem Starten des Kalibrierens abgewartet werden, bis die

Warmlaufphase der 2D-/3D-Profilsensoren abgeschlossen ist.

9.4.1 Kalibrierobjekt
Fir ein 360° Hohenprofil (z.B. Rohrvermessung) wird beispielsweise folgendes Kalibrierobjekt benétigt.

E 40% Rohrvermessung

Kalibrierobjekt

Fir eine Messung in einer Ebene (z.B. Breitenmessung) wird beispielsweise folgendes Kalibrierobjekt bend-
tigt.

Breitenmessung

N P T

Kalibrierobjekt

2730 -40 ) 40 930
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9.4.2 Kalibrierobjekt zeichnen

Im Messbereich des Plugins VisionApp 360 anschlieBend die Koordinaten des Kalibrierobjekts eintragen. Dies
erfolgt im Messbereich tber einen Doppelklick mit der linken Maustaste oder tber das Kontextmeni ,Neuen
Punkt hinzufligen®. Sind alle Koordinaten eingetragen, so wird das Kalibrierobjekt mit einem Doppelklick auf
den Startpunkt des Kalibrierpunkts geschlossen.

Add a new point

Save chart
Load chart

Beispielhaft ein Kalibrierobjekt fir vier im Kreis angeordnete Sensoren.

© VisionApp 360 - defaultt S
File Tools Window Modules View Help

PrBs ®95XO

sensors 88 | Previews @
v Couplel (ps:0)

2:Slavel - 12.168.100.11 (ips: 0)
1:Slave? - 192.168.100.12 (fps: 0)
1 Slave3 - 192.168.100.1 (fps: 0)

Sensor Properties 8%
Property Local Value
Towe

Serial Number

Z:Range start[mm]
-Range [mm]
-Range Start (mm]

X-Range End [mm]

Firmware Version
Exposure Time [us] 150
LaserAtive 1

Measurement Rate [Hz] 200

Puise widih [us] 1000
Trigger Delaylusl 0 Modules (@l
ROIX-Width [pg 1280

ROIXOffset [px] 0

ROIX-Step [pY 0

ROI 2-Height [pH] 1024

ROI Z-Offset o] 0

Amount of peaks 1

Global Coordinate System

@ Stopped
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Jeder Koordinate des Kalibrierobjekts muss nun der jeweilige Sensor zugeordnet werden. Die Zuordnung in
der Software muss mit der mechanischen Sensoranordnung Ubereinstimmen.

X position: |20 mm

Iposition: 175 mm |1
|

CoupleliMaster - i
|
|
|

Cancel

AnschlieBend werden alle Sensoren im Messfeld angezeigt.

1: SlaveZ - 192.168.100.12 (fps: 0) -
1: Slave3 - 192.168.100 13 (fps: 0)

131
Sensor Properties a®
Property Local Value
Type
Serial Number
Z-Range start [mm] 4. 2615229 o196 2168 AL 131163, 19229, 261294 3

Z-Range [mm]

X-Range Start [mm]
X-Range End [mm)]
Firmware Version

Exposure Time [us] 150
Laser Active 1

Neasurement Rate [Hz] 200

Pulse width [us] 1000
Trigger Delay [us] 0
ROIX-Width 2] 1280
ROl X-Offset [px] 0
ROI X-Step [px] 0
ROI Z-Height [px] 1024
ROl Z-Offset [px] 0
Amount of peaks 1

@ stopped

L262 Modules

Global Coordinate System

HINWEIS!
Invertierte Sensoren werden ohne Logo angezeigt (siehe ,4. Montage* auf Seite 8).
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9.4.3 Kalibrierung vornehmen

wenglor

In der Menlileiste auf ,Run” klicken, um die Profilaufnahme aller Sensoren zu starten.

~Run®

File Tools Window Modules View Help
PBy @

Sensors @@

00)

192.168.100.10 (fps: 100)

2:Slavel - 162.168.100.11 (ips: 100)
3:Slave2 - 192.168.100.12 (fps: 99)

4 Slave3 - 192.168.100.13 (fps: 100)

Sensor Properties

Global Coordinate System

@ Running

Previews an

Master Signal strength = 13%

s

Slavel Signal strength = 7%

Slave2 Signal strength = 15%

Modules e

2D-/3D-Profilsensoren

27



Die Kalibrierung kann flr das gesamte Couple oder fiir einzelne Sensoren vorgenommen werden. Zur Kali-
brierung aller Sensoren das Couple auswéhlen und ,Perform calibration“ anklicken.

@ ~Perform calibration*

App/360 - default

File Tools Window Modules View Help

& af
Py @OX
Sensors (2]E) Previews [2]E)
(fps: 100) B
laster - 192.168.100.10 (fps: 100) Master Signal strength = 13%
2:Slavel - 192.168.100.11 (fps: 100)
3:Slave2 - 162.168.100.12 (fps: 100)
—4:Slave3 - 192.168.100.13 (fps: L00)
¢
.Al
w5
B®
Slavel Signal sirength = 7%

Sensor Properties

e
Slave2 Signal strength = 15%
Modules (]

Global Coordinate System

@ Running
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Die Kalibrierung kann auch fir einzelne Sensoren vorgenommen werden und auf eine Region of Interest
beschrankt werden, um stérende Einfliisse im Messbereich fiir die Kalibrierung zu eliminieren. Hierfiir den
Sensor auswahlen und in der Menlleiste auf ,,Define Sensor ROI“ klicken. Nun kann im Messfeld die relevante
Region eingezeichnet werden. Punkte der Region of Interest werden tber einen Doppelklick im Messfeld
erzeugt und automatisch miteinander verbunden. Die Region wird tiber einen Doppelklick auf den Startpunkt
oder Uber den Klick auf ,Finish sensor ROl beendet.

© VisionApp 360/ - default ~ 5 x
File Tools Window Modules View Help

P+ Q0@

Sensors B& 99 Previews BE®
¥ Couplel fps: 100) ; =
1: Master - 192.168.100.10 [fps: 101) | Master Signal strength = 13%
156
by

Sensor Properties G
Slavel Signal strength = 7%
Property Local Value
Type

Serial Humber
Z-Range start [mm]
Z-Range [mm]

*-Range Start [nm]
*-Range End [mmi

Firmware Version

Exposure Time [us] 150
log Slave2 Signal strength = 15%
LaserActive 1 I
Measurement Rate [Hal 200
Puise widih us] 1000 = =
Trigger Delay [us] 300 Wi B&®
ROIX-With [px] 1280
ROl X-Offset [ 0
ROIX-Step [ 0 e
ROl Z-Height [ 1024 i
ROI Z-Offset [54 0 o
Amount of peaks 1
Global Coordinate System
@ Running
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HINWEIS!
Uber die ROI kann die Region eingeschrénkt werden, so dass die Kante ausgeschnitten
wird. Dies flihrt zu besseren Ergebnissen bei der Kalibrierung.

30
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AnschlieBend kann flr den jeweiligen Sensor die Kalibrierung mit dem Klick auf ,,Perform sensor calibration”
vorgenommen werden.

VisionApp 36!

default o B 5
File Tools Window Modules View Help

= L]
PsBs®
Sensors BE Previews 2®

¥ Couplel (ips: 100)
1: Master - 192.168.100.10 (fps: 100)
2 192.168.100.11 (ips: 99)

Master Signal sfrength = 13%

3:
4 Slave3 - 192.168.100.13 (fps: 100)

nirf'y

Slavel Signal strength = 7%

Sensor Properties 2E]

Property Local Value
Type

Serial Number

Z-Range start [mm]

Z-Range [mm]

X-Range Start [nm]

%Range End [mm] @
Firmware Version | v R
MMW,

Exposure Time [us] 150

Slave2 Signal strength = 15%
LaserActive 1
\easurement Rate [Hz] 200
Pulse width [us] 1000 B
Trigger Delay [us] 300 I =l
ROIX-Width [pd 12680
ROI X-Offset [p] 0
ROIX-Step [px] 0
ROI Z-Height [pK] 1024
ROI Z-Offset [px] 0 i
Amount of peaks 1
Global Coordinate System
@) PRunning
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Nach erfolgreicher Kalibrierung sind Messprofil und Kalibrierobjekt deckungsgleich.

VisionApp 360 - default

File Tools Window Modules View Help

PBs@@X
Sensors @6 H Previews (EE)

¥ Couplel (ips: 100)

1: Master - 192.168.100.10 (fps: 100)
2: Slavel - 162 168.100.11 (fps: 100)
3 1021 0)
4:Slave3 - 192.168.100.13 (ips: 100)

Master Signal strength = 13%

e
Sensor Properties (2]
i Slavel Signal strength = 7%
Property Local value 55
Type |

Serial Number

Z-Range start [mm]

2-Range (mm]
X-Range Start [mmj

*-Range End [mm]

Firmware Version e '
Exposure Time [us] | 150
Slavez Signal strength = 15%
LaserActive 1
Neasurement Rate [Hz | 200
Pulse width [us] 1000 =
Trigger Delay us] 300 GRS o®
ROIX-Width [ 1280
ROIX-Offset [px] 0
ROIXStep [px] 0
ROI Z-Height [px] 1024
ROI Z-Offset [px] 0
Amount of peaks 1
| Global Coordinate System
@ PRunning

HINWEIS!
. Fir die Kalibrierung ist der Eckpunkt gleich dem Schnittpunkt der verlangerten Seitengera-
den zweier benachbarter Kanten.
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9.5 Filterung und Sortierung

StandardmasBig ist die Filterung der einzelnen Héhenprofile und die Sortierung des vereinten Héhenprofils
deaktiviert.

Sorting/Eiltering options

Sorting methods Filter methods

'® Disable
' Angle sorting (fasf)
Square sorting (slow)

Scanner : master-unit

Size of search rectangle (mm) 11.000 Median filter

Segmentation filter

Ok | Apply | cancel

Zur Aktivierung der Filterung den jeweiligen Sensor auswéhlen und unter ,Tools" auf ,Sorting options* klicken.
Zur Verfligung stehen ein Medianfilter und ein Segmentierungsfilter (siehe Kapitel ,11.2 Tools* auf Seite
43).

Zudem kénnen die Messpunkte des vereinten Hohenprofils im Falle von Uberschneidungen der einzelnen
Punktewolken sortiert werden. Dies muss zur anschlieBenden Profilauswertung in der Software uniVision fir
einzelne Module aktiviert sein. Details hierzu befinden sich in der uniVision Software-Anleitung im jeweiligen
Modul.
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9.6 Modul GigE Vision

Zur Ubertragung des vereinten Héhenprofils an die Software uniVision miissen die Daten (iber das Modul
GigE Vision ausgegeben werden. Hierfir in der Mendleiste unter ,Modules” ,Module Viewer“ auswahlen.
Dort die IP-Adresse flir den GigE Vision Server eingeben und die Einstellungen speichern.

HINWEIS!
» Die IP-Adresse des GigE Vision Servers fir die VisionApp 360 darf nicht identisch sein
mit der IP-Adresse eines andere Gerates im Netzwerk oder eines weiteren virtuellen GigE
Vision Servers auf derselben Control Unit.
. Die Verwendung derselben |IP-Adresse wie die der Control Unit selbst oder einer der uni-
Vision-Applikationen ist mdglich.
Als IP-Adresse fiir den GigE Vision Server wird die IP-Adresse der zugehérigen uniVision-
Applikation empfohlen (standardméBig 192.168.100.251)

® VisionApp 360 - default
File Tools Window Modules View Help
3 ’
PBEsF OYX®D
Sensors @® L Previews
© Module Viewer o X
Filename: gigevision0.xm| v Auto-run Load SaveAs Controller GigEVision ~
Module GigEVision
Name Information Value
NICIP The Network Interface Card IP |192 168.100.251
ServerlP The GigE server IP 192.168.100.251
P Interface Selector
Sensor Properties
T -]

AnschlieBend unter ,Modules” das ,Module GigE Vision“ auswahlen und auf ,Run” klicken.
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®

File Tools Window Modules View Help
PBs @8X
5 o
Sensors B®
¥ Couplel (fps: 100)
: Master - 102,168.100.10
2. Slavel - 102,168 100.11 (ips: 100)
1: Slave2 - 192.168.100.12 (fps: 100)
1: Slave3 - 192.168.100.13 (fps

Sensor Properties B®
Property Local Value
Type
Serial Mumber
Z-Range start [mm]

Z-Range [mm]

%-Range Start [nm]
%-Range End [mm]
Firmware Version

Exposure Time [us] 150
LaserActive 1

Measurement Rate (Hz] 100

Pulse width [us] 1000
Trigger Delay [us] 0
ROIX-Width [px] 1280
ROIX-Offset [py 0
ROIX-Step [pY] ]
ROI Z-Height [ 1024
ROI Z-Offset [px 0
Amount of peaks 1

@ Running

HINWEIS!

Interface IP 192.168.100.251

\\\ wenglor

-8 x
Previews (=)
Master Signal strength = 13%
2
Slavel Signal strength = 7%
JERP N P
Slave2 Signal strength = 15%
Modules o8

Module GigEVision

Fir das Modul GigE Vision ist eine giltige Lizenz notwendig (siehe ,,7. Lizenzierung® auf

HINWEIS!

Nach einer neuen Kalibrierung, Anderungen an den Sensoreinstellungen oder am Modul

. Seite 12).

GigE Vision muss das Couple neu gestartet werden.

2D-/3D-Profilsensoren
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10. Software uniVision
10.1 Mit VisionApp 360 verbinden

Die Software uniVision 6ffnen und auf ,Mit Gerat verbinden“ klicken.

Gerateliste eS|

| 9, Netzwerk durchsuchen |

|Gerﬁte-Schnellsuche |

Status Mame * |[P-Adresse Artikelnummer Serialnummer

control-unit 192 168 .100.252 BB1CO007

.= Verbinden | X Eigenschaften | ¥, Loschen

Mit einem Doppelklick auf die Control Unit oder nach Auswahl der Control Unit auf ,Verbinden* klicken, um
alle an die Control Unit angeschlossenen Geréate anzuzeigen. Bei der VisionApp 360 ,Verwaltet durch Control
Unit* auswéhlen.

Gerate zur Control Unit hinzufiigen

Mame IP-Adresse Artikelnummer Serialnummer EBenutzer-LED Sensor Verwaltet durch Control Unit
digital-camera 192 168.100.98 EBEKI04 4103620434
visionapp360-1 192 168.100.251 |DMNPOLL 000000 v
wecatdd 192 168.100.13 MLSL132 0olo72
wecatdd 192 168.100.11 MLSL132 001008
wecatdd 192 168.100.12 MLSL121 001006
wecatdd 192 168.100.10 MLSL123 001000
HINWEIS!
Die einzelnen 2D-/3D-Profilsensoren (weCat3D-Sensoren) dirfen hierbei nicht ausgewahlt
. werden, da ansonsten die Netzwerkkonfiguration und der Betriebsmodus der einzelnen

Sensoren geéndert wird und sie flr das Plugin VisionApp 360 nicht mehr erreichbar sind.
Lediglich den Haken bei der VisionApp 360 setzen.
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Das Fenster ,Gerate zur Control Unit hinzufiigen“ schlieBen und mit einem Doppelklick auf die VisionApp 360
eine uniVision-Applikation zur Auswertung des vereinten Héhenprofils erstellen.

Gerateliste [ ]

| 9, Netzwerk durchsuchen |

|Gerﬁte-EcI‘n‘mllsuche |

Status Mame * |[P-Adresse Artikelnummer Serialnummer
w control-unit 192 168.100 252 BB1COO7 1005

visionapp360-1 192.168.100.251 DMNPOLL 000000

X

.= Verbinden ' X Eigenschaften
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Ein leeres uniVision-Projekt wird gedffnet und das vereinte Héhenprofil wird angezeigt.

0200617104842,

Datei Konten Einstellungen Ansicht Hilfe il |G

‘i|& B E ®- @ 0 zumLiemodus wechsein

Projektbaum B® | 4 I - Werkzeugleiste B

1.Schritt: Objektlokalisierung & Vorverarbeitung

A\ Modul hinzufigen

wert l

@B Modul Punktewolke Mustervergleich
[l Modul Punkiewolke Filter

[ Modul Punktewolke Region

| Modul Punktewalke Koordinatensystem

2.Schritt: Werkzeuge

Prozesszert[us] 65 “ Modul Punktewolke Calculus

Modulstatus 0 Ll Modul Punktewolke Messen

i | i | &

Geritename visionapp360-1 y N
3.Schritt: Ergebnisberechnung

+-  Modul Mathematik
(4 Modul Tabellenkalkulation
2:1 Modul Numerischer Vergleich
2#1 Modul Matchcode
{} Modul Logik
[] Module Counter

Modul Statistik

4.Schritt: Datenausgabe

& _ Gerat Industrial Ethernet
& GeritTCP
2 GeratUDP
10 Gerat E/A

& ceratFTP
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10.2 Device VisionApp 360

Im Gerat VisionApp 360 kénnen einzelne Parameter der VisionApp 360 angezeigt bzw. eingestellt werden.

Einstellungen

Prozesszeit [us]

Bearbeitungszeit fir das Modul in ps

Modulstatus

0: Kein Fehler

Wert ungleich 0: Fehler (Details zu den Fehlercodes befinden sich in der Anleitung fiir die
uniVision-Software)

Geratename Der Name des aktuellen Geréts wird angezeigt.
Ill:ﬁ]r;’lerbehand- Im Fehlerfall werden Werte mit einem definierbaren Wert ersetzt.

10.2.1 Bildformatsteuerung

Komponente ID
Wert

Die ausgewéhlte Komponenten-ID wird angezeigt.

Region Auswahl

Breite, Hohe, Offset x und y werden fiir die Scan3D Extraction 0 angezeigt.

Komponente
Auswahl

Die Komponente Intensitat kann deaktiviert werden.

. HINWEIS!

Der Wert Range kann nicht deaktiviert werden.

10.2.2 Aufnahmesteuerung

. Kontinuierlich: Nach dem Acquisition Startsignal flihrt jedes Triggersignal zur Aufnahme,
Triggermodus L o )
solange bis ein Acquisition Stoppsignal erfolgt.
Die Einstellungen firr den Zeilenstart-Trigger vornehmen:
Der Triggermodus fiir die Triggerquelle Software kann aktiviert bzw.
deaktiviert werden.
Ist der Triggermodus fiir die Triggerquelle Software angeschaltet, so
Trigger Auswahl | Triggermodus wird mit jedem Softwarebefehl genau ein vereintes Profil ausgewertet.

HINWEIS!

Weitere Triggereinstellungen missen in der Visi-
onApp 360 bei der Master Unit eingestellt werden
(siehe ,9.2 Master Unit einrichten” auf Seite 17).

Triggerquelle

Die Triggerquelle Software wird angezeigt.

2D-/3D-Profilsensoren
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10.2.3 Transportschicht-Steuerung

NutzdatengréBe

Wert in Byte, der bestimmt wie viele Daten pro Profil von der VisionApp 360 an die
uniVision-Applikation Ubertragen wird.

10.2.4 Datensteuerung

Chunk-Daten
Auswahl

Der Encoderwert und der Bildzahler kénnen als Chunk-Daten mit jedem Hohenprofil Gber-
tragen werden. Hierflr muss der jeweilige Chunk-Wert aktiviert sein.

10.2.5 3D-Scan

3D-Scan Der 3D-Scan wird als ,CalibrateABC_PointCloud“ ausgeben.
Ausgabemodus
Definiert die Anzahl an Profilen, die gemeinsam ausgelesen werden. Der Wert ist stan-
Anzahl an o L - i o
Profilen dardméBig auf 1 gesetzt, damit jedes Profil in der uniVision-Applikation separat ausgewer-

tet wird. Ein Wert gréBer als 1 wird in uniVision aktuell nicht unterstttzt.

3D Scan Koordi-
natenauswabhl

Folgende Koordinaten stehen zur Verfigung:

Koordinate A

Entspricht dem x-Wert (nicht verénderbar)

Koordinate B

Entspricht dem y-Wert (einstellbare Skala, einstellbarer Offset und
einstellbare Koordinatenquelle)

Koordinate C

Entspricht dem z-Wert (nicht veranderbar)

10.2.6 Gerétesteuerung

Geratetyp

Geratetyp (fix)

Gerat Aufnahmetyp

Gerate-Aufnahmetyp (fix)

Gerat Modellname

Artikelnummer (fix)

Gerét Herstellername

Hersteller (fix)

Geréteversion

Version (fix)

Gerét Serialnummer

Serialnummer (fix)

Gerat TL Typ

Geratetyp GigE Vision

Gerat Temperaturauswahl

Fir das ausgewahlte Gerat wird die Temperatur der CPU angezeigt.
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10.3 Weitere uniVision-Module

Das vereinte Hohenprofil kann anschlieBend flexibel mit allen zur Verfligung stehenden Modulen in uniVision
ausgewertet werden und die Ergebnisse kénnen Uber die vorhandenen Schnittstellen an der Control Unit aus-
gegeben werden. Beispielsweise kann im Modul Punktewolke Region die Querschnittsflache eines 360°-Ho-

henprofils ermittelt werden.

HINWEIS!
Fir bestimmte Funktionen von Modulen muss die Sortierung des vereinten Héhenprofils

. in der Software VisionApp 360 aktiviert sein (siehe ,9.5 Filterung und Sortierung” auf Seite
33). Beispielsweise bendtigen verschiedene Filter (Modul Punktewolke Filter), das ,Kanten
finden“-Tool (Modul Punktewolke Calculus) sowie die Flachenberechnung (Module Punkte-

wolke Region) ein sortiertes Héhenprofil.

10.4 Startprojekt einstellen

Das gespeicherte uniVision-Projekt kann in den globalen Einstellungen der uniVision-Applikation als Start-
projekt eingerichtet werden. Hierzu die Gerateliste in der uniVision-Software 6ffnen und nach Auswahl der

Applikation auf Einstellungen klicken.

2D-/3D-Profilsensoren
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11. Bedienoberflache VisionApp 360

PBL X®®

Sensor Properties 5

Modules 8 x

@ = Mendileiste und Icons

@ = Sensors: Angelegte Sensorengruppe und Sensoren

® = Sensor Einstellungen: Eigenschaften des markierten Sensors

@ = Globales Koordinatensystem: Hauptfenster mit Koordinatensystem
® = Previews: Anzeige der Messprofile und der Intensitatsverteilung

® = Module: Aktivierte Software-Module

11.1 Menlileiste

Open Gespeichertes Projekt 6ffnen.
HINWEIS!
. Vor dem Projektwechsel miissen zunéchst das Modul GigE Vision und
die Messung gestoppt werden.
Save Aktuelles Projekt speichern.
HINWEIS!
. Projekte kénnen unter einem beliebigen Namen gespeichert werden.
Beim Neustart der Control Unit bzw. der Software VisionApp 360 wird
das zuletzt geladene Projekt geoffnet.
Exit Programm beenden.
HINWEIS!
. Die Software VisionApp 360 wird auf der Control Unit nach dem Schlie-

Ben der Software automatisch wieder gestartet.
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11.2 Tools

wenglor

Undo chart

Die letzte Eingabe riickgangig machen.

Redo chart

Die letzte riickgangig gemachte Eingabe wieder herstellen.

Preferences

Weitere Optionen kénnen ausgewahlt werden.

Run couple auto-
matically

Sensorgruppe automatisch starten.

Reset sensors
automatically

Sensoren automatisch zuriicksetzen.

Use sequence
indices

Sequenz-Indizes anzeigen.

Enable logging

Logdateien aufzeichnen. Die Logdateien werden im Ordner VisionApp 360
(unter /media/card/projects/VisionApp360/resources) gespeichert.

Enable log
terminal

Das Logterminal unter "Window" kann aktiviert bzw. deaktiviert werden.

Simulate trigger-
ing sequence

Das Triggersignal durch blinkendes Sichtfeld anzeigen.

Enable global co-
ordinate system

Koordinatensystem anzeigen.

Enable coordi-
nates next to

Koordinaten neben dem Cursor anzeigen.

cursor

Enak?le sensor Messprofil mit Intensitéten im Preview-Fenster anzeigen.

preview

Job Manager Uber den Port 62232 kénnen LIMA-Befehle weitergegeben werden (siehe
TCP/IP Server Kapitel ,12. LIMA-Protokoll* auf Seite 47).

Grid size Breite x in mm fiir das Koordinatensystems

2D-/3D-Profilsensoren
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Sorting
options

Sortier- und Filtereinstellungen 6ffnen.

Die Filteroptionen kénnen fir den jeweils ausgewéhlten Sensor aktiviert werden.

Median filter

Das Héhenprofil wird je nach eingestellter MediangréBe gefiltert.

Segmentation
filter

Das Hoéhenprofil wird in Segmente unterteilt. Uber die MindestgréBe eines
Segments (Mindestanzahl an Messpunkten pro Segment) und die Mindest-
distanz zwischen Messpunkten kann gefiltert werden, so dass zu kleine
Segmente entfernt werden.

Remove double contour: Bei nicht eindeutigen/iiberlappenden Konturen
wird die kirzere Kontur geléscht.

Noise filter: Uber das ,Recognition Level* (Winkelwert zwischen 1 und
180°) wird bestimmt, welcher maximale Winkelwert zwischen 3 Messpunk-
ten akzeptiert wird. Wenn der Winkel groBer ist, dann wird Punkt B entfernt.

Recognition level = |alpha-beta|

a4
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Sorting Die Sortieroptionen kénnen fir das vereinte Héhenprofil angewandt werden.
options

Disable StandardmaBig ist die Sortierung deaktiviert.
Im Fall von runden Objekten kann die schnelle Sortieroption ausgewahit
werden. Hierflr ist eine eindeutige Zuordnung der Messpunkte im Koordi-

natensystem notwendig.
Die Sortierung wird vom Mittelpunkt der gefundenen Kontur aus vorgenom-
men.

Angle sorting -
(fast)

a6
a4 s ®
a3
al L
Profile 1
Profile 2 N

\

Common coordinate system

Fur alle Formen geeignet.

Square sorting Das vereinte Hohenprofil wird Gber Quadranten abgetastet und dadurch
(slow) sortiert. Die GréBe des Quadranten muss entsprechend eingestellt werden.
Je kleiner der Wert, desto genauer wird die Kontur erfasst. Der Wert muss
mindestens 10-fach héher sein als die Auflésung des Sensors.

HINWEIS!
. Einzelne Funktionen in der Software uniVision benétigen ein sortiertes
Héhenprofil. Details hierzu befinden sich in der Anleitung der uniVisi-
on-Software.
Export Sensordaten exportieren.
sensor data
Disable/ Den Passwortschutz aktivieren bzw. deaktivieren, um ungewollte Anderungen zu verhindern.
Enable
features
Change Das Passwort dndern, um Anderungen zu deaktivieren bzw. zu aktivieren.
password
11.3 Window
Full screen | Wechsel zwischen Vollbild- und Fenstermodus.
Log Log Terminal 6ffnen.
terminal
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11.4 Module

Module Ubersicht tber alle Software-Module

Viewer

Module Mit dem Modul GigE Vision kénnen die vereinten H6henprofile ausgegeben und an die

GigE Vision |uniVision-Applikation Gibergeben werden (siehe Kapitel ,9.6 Modul GigE Vision“ auf Seite
34).

11.5 View

Sensors Sensoren anzeigen.

Sensor Sensoreinstellungen anzeigen.

Properties

Previews Preview der Sensoren anzeigen.

Module Module anzeigen.

11.6 Help

Licensing | Lizenzdialog &ffnen.

Manual Betriebsanleitung 6ffnen.

About Software-Version anzeigen.
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12. LIMA-Protokoll

Zunéchst die Sensoreinstellungen vornehmen und das Projekt der VisionApp 360 speichern. AnschlieBend
kénnen LIMA-Befehle genutzt werden, um beispielsweise Projekte zu laden oder die Messung zu starten oder
zu stoppen.

12.1 TCP/IP-Verbindung aufbauen

Eine TCP/IP-Verbindung zur VisionApp360 auf der Control Unit aufbauen:
 |IP-Adresse der VisionApp360

* Port: 62232

Beispiel mit den Standardeinstellungen der Control Unit:
 IP-Adresse: 192.168.100.251

» Port: 62232

HINWEIS!
. Zum LIMA-Verbindungsaufbau muss unter ,Tools" -> ,Preferences” der ,Job Manager TCP/
IP-Server* aktiviert werden.

12.2 Aligemeine Informationen zur LIMA-Kommunikation

Folgende allgemeine Punkte missen bei der LIMA-Kommunikation beachtet werden:
» LIMA-Befehle dirfen nur sequenziell an die VisionApp 360 geschickt werden.

 Die Konsistenz der Daten muss durch den Ablauf der Kommunikation sichergestellt werden.

12.3 LIMA-Befehle
12.3.1 Module GigE Vision stoppen

<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="GigEVision"
PATH="Start" VALUE="0" />

Beschreibung Den GigE Vision Server stoppen.

Befehl
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12.3.2 Messung stoppen

Befehl

<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="couple_name"
PATH="Start" VALUE="0" />

Beschreibung

Stoppt die Messung des Couples.

Parameter:
+ Couple_name: Name des Couples

Beispiel mit dem Couple-Name ,couple*:
<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="couple" PATH="Start"
VALUE="0" />

HINWEIS!
. Vor dem Stoppen der Messung muss das Module GigE Vision gestoppt
werden.

12.3.3 Projekt laden

Befehl

<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="PROJECT"
PATH="SetFile" VALUE="Path to file name" />

Beschreibung

Ein Projekt laden.

Parameter:
» Path to file name: Pfadangabe auf der Control Unit, unter der das Projekt abliegt

Beispiel:
<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="PROJECT"
PATH="SetFile" VALUE="/media/card/projects/VisionApp360/resources/0.vcfg" />

HINWEIS!
. Vor dem Projektladebefehl miissen das Module GigE Vision und die
Messung gestoppt werden.

12.3.4 Messung starten

Befehl

<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="couple_name"
PATH="Start" VALUE="1" />

Beschreibung

Startet die Messung des Couples.

Parameter:
» Couple_name: Name des Couples

Beispiel mit dem Couple-Name ,couple*:
<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="couple" PATH="Start"
VALUE="1" />
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12.3.5 Module GigE Vision starten

<LIMA CMD="Module_SetNode" DIR="Request" MODULENAME="GigE Vision"
PATH="Start" VALUE="1" />

Beschreibung Startet den GigE Vision Server.

Befehl

13. Anderungsverzeichnis Betriebsanleitung

Version Datum Beschreibung/Anderung
1.0.0 17.06.2020 Erstversion der Dokumentation
1.0.1 08.07.2021 » Kleine Bugfixes und Erweiterungen

Erganzungen zum Bugfix 1.3.1
Beschreibung der neuen Funktionen flr das Plugin VisionApp 360 (V 1.4)

Integration der LIMA-Schnittstellenbeschreibung innerhalb der
Betriebsanleitung

1.1.0 21.12.2021

Kleine Bugfixes und Erweiterungen

1.2.0 22.06.2022 » Ergénzung zum Modul GigE Vision Seite 34

Aktualisierung des Software-Anderungsverzeichnisses

Beschreibung der neuen Funktionen fiir das Plugin VisionApp 360 (V1.4.3)

1.3.0 25.05.2023

14. Anderungsverzeichnis Plugin

Version Datum Beschreibung/Anderung

1.3.0 17.06.2020 Erstversion (kompatibel mit Firmware 2.2.x und 2.3.x der Control Unit)

1.3.1 28.06.2021 Kleinere Bugfixes (kompatibel ab der Firmware 2.4.x der Control Unit)

1.4.1 21.12.2021 Neue Funktionen (kompatibel ab der Firmware 2.5.x der Control Unit und ab

der Firmware 2.0.x der 2D-/3D-Profilsensoren):

» Projekte in der VisionApp 360 mit verschiedenen Namen speichern
» Projekte in der VisionApp 360 tber LIMA-Befehl laden

» Encoderkonfiguration zur Triggerung der Sensoren

« Profile Enable zur Triggerung der Sensoren

» Neue Sensorfunktionen ,Amount of peaks“ und ,Signal selection®

Bugfixes:

» Synchronisationsprobleme durch Module GigE Vision sind behoben

1.4.2 22.06.2022 Bugfixes:

» Kompatibilitdt mit der Firmware 2.2.0 der 2D-/3D-Profilsensoren der
weCat3D-Serie

1.4.3 25.05.2023  Unterstitzung der Control Units BB1C5xx
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