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KeMotion Einleitung

1 Einleitung

1.1 Zweck des Dokuments

Dieses Dokument beschreibt, wie ein Kamera-System gemeinsam mit der Ke-
Motion Tracking Technologie verwendet wird.

1.2  Voraussetzungen

Diese Dokument richtet sich an folgende Personen mit entsprechenden Vor-
aussetzungen:

Zielgruppe Voraussetzung an Wissen und Kénnen
Technische Grundausbildung (Fachhochschule, Ingenieur-Ausbildung
oder entsprechende Berufserfahrung).

o Kenntnisse uber:
Projektierer ‘ . o
e die Arbeitsweise einer SPS,

e Sicherheitsvorschriften,

e Steuerungsprogrammierung (IEC61131)

Technische Grundausbildung (Fachhochschule, Ingenieur-Ausbildung
oder entsprechende Berufserfahrung).

Kenntnisse Uber:

Programmierer e die Arbeitsweise einer SPS,
o Sicherheitsvorschriften,
e Steuerungsprogrammierung (IEC61131)
e Grundlagen der Robotik
Technische Grundausbildung (Fachhochschule, Ingenieur-Ausbildung
oder entsprechende Berufserfahrung).

' ) Kenntnisse uber:
Servicetechniker _ . o
e die Arbeitsweise einer SPS,

e Sicherheitsvorschriften,
e Steuerungsprogrammierung (IEC61131)

1.3 Bestimmungsgemalier Gebrauch

Die beschriebene Software wurde fir die Steuerung von Industrierobotern und
elektrischen Servoantrieben entwickelt. Sie darf nur in den beschriebenen
Einsatzfallen und nur in Verbindung mit empfohlenen bzw. zugelassenen Ziel-
systemen verwendet werden.

User manual 2.40 7
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A

WARNUNG!

1)

2)

3)

Das Kemro K2-System ist nicht fir sicherheitsrelevante Steuerungs-
aufgaben (z.B.: Stillsetzen im Notfall oder Uberwachung reduzierter Ge-
schwindigkeiten) vorgesehen.

Das Kemro K2-System entspricht It. EN ISO 13849-1 nur Sicherheits-Kate-
gorie B PL aund ist somit fur die Realisierung von Sicherheitsfunktionen
fur den Personenschutz nicht ausreichend.

Fur sicherheitsrelevante Steuerungsaufgaben oder Personensicherheit
missen zusatzliche externe Schutzmafinahmen realisiert werden, die auch
im Fehlerfall einen sicheren Betriebszustand des Gesamtsystems gewahr-
leisten.

1.4 Hinweise zu diesem Dokument

Dieses Handbuch ist Teil des Produktes. Es ist Uber seine gesamte Lebens-
dauer aufzubewahren und gegebenenfalls an nachfolgende Besitzer oder
Benutzer des Produkts weiterzugeben

14.1 Inhalt des Dokuments
e Bearbeitung der Daten des Kamera-Systems in der Steuerung mit integ-
rierter KeMotion Tracking Technologie
e Verwendung des Kameratreibers in der Steuerung
e Uberblick uiber den Software Datenfluss
e Beschreibung der Aktivitdten des Kamera-Systsems und der Hardware-
Verbindung.
1.4.2 In diesem Dokument nicht enthalten
e Steuerungsprogrammierung
e Grundlagen der Robotik
e Grundlagen der Tracking Technologie

1.4.3 Weiterfilhrende Dokumentationen

8

Folgende Dokumente sind zu beachten:

Nr

Bezeichnung Zielgruppe
e Projektierer

PLC Robotic Programmierhandbuch Programmierer
e Servicetechniker
e Roboter Bediener
) e Projektierer
Grundlagen der Robotik .
e Programmierer

e Servicetechniker

User manual 2.40
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e Roboter Bediener

e Projektierer
KAIRO Sprachreferenz .

e Programmierer

e Servicetechniker

e Projektierer
Tracking Benutzerhandbuch e Programmierer

e Servicetechniker

Die Dokumente kénnen bei Fa. KEBA bezogen werden.

User manual 2.40 9
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Sicherheitshinweise KeMotion

2 Sicherheitshinweise

2.1 Darstellung

A
A

Ara\
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Im Handbuch finden Sie an verschiedenen Stellen Hinweise und Warnungen
vor moglichen Gefahren. Die verwendeten Symbole haben folgende Bedeu-
tung:

GEFAHR!

e bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten werden, wenn
die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

WARNUNG!

e bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten kann, wenn
die entsprechenden VorsichtsmafRnahmen nicht getroffen werden.

VORSICHT!

e bedeutet, dass ein Sachschaden oder leichte Kérperverletzung eintreten
kann, wenn die entsprechenden Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen wer-
den.

ACHTUNG

e bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden
VorsichtsmafRhahmen nicht getroffen werden.

e Mitdieser Warnung wird auf die méglichen Folgen beim Beriihren von elek-
trostatisch empfindlichen Bauteilen hingewiesen.

Information

Anwendungstipps und nutzliche Informationen werden mit "Information” ge-
kennzeichnet. Sie enthalten keine Informationen, die vor einer gefahrlichen
oder schadlichen Funktion warnen.

User manual 2.40
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3 Hardware Aufbau
Dieses Kapitel beschreibt die Einbindung eines Kamerasystems anhand einer
typischen Tracking-Anwendung. Die Kamera erfasst Objekte auf einem For-
derband und stellt diese Informationen einer Robotersteuerung zur Verfigung.

3.1 Verbindungsdiagramm

Folgende Abbildung zeigt die bendtigten Hardwarekomponenten und deren
Zusammenspiel an:

KeMotion Steuerung MM 240/A

Kamera
system

Forderband =

Q O

Abb.3-1: Verbindungsdiagramm eines Kameratrackingsystems

Beschreibung der Verbindungen

1) Der Inkrementalgeber ist mit dem Inkrementalgeber-Eingang der MM 240/
A verbunden um die Position des Foérderbandes an die Steuerung zu
Ubermitteln.

2) Der Latch-Eingang der MM 240/A ist mit dem digitalen Ausgang der Ka-
mera verbunden. Jede Bildaufnahme der Kamera l6st somit im selben
Moment einen Interrupt auf der Steuerung aus. Nun kann die Steuerung
die Positionsinformation der Kamera mit dem Wert des Inkrementalgebers
verknipfen, um die Positionen des Objekts vorauszusagen. Ohne diese
Verknupfung wisste die Steuerung nicht, wann und wo das Obijekt fir den
Roboter zu greifen ist.

3) Verbindung zwischen Kamera-System und Steuerung via Feldbus

4) Die Steuerung benutzt die vom Kamera-System und dem Inkrementalge-
ber gewonnenen Informationen und bewegt den Roboter dementspre-
chend via Feldbus.

User manual 2.40 11
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3.2  Kompatibilitat der Komponenten

12

Roboter

Die KeMotion Tracking-Technologie ist Roboter unabhangig. Jeder untersttitz-
ter Kinematic-Typ kann verwendet werden.

Kamera-System

Bei einer KeMotion Steuerung kénnen Kamera-Systeme mit folgenden Bus-
systemen verwendet werden:

e Ethernet

e PROFIBUS

e Serielle Kommunikation RS232, RS422 oder RS485

Die bendtigte Kamerasystem-Geschwindigkeit hangt von der jeweiligen An-
wendung ab.

Geber

Digitale Inkrementalgeber mit folgenden Ausgangssignalpegeln kénnen ver-
wendet werden:

e +/- 5V differenziell (RS422)

e + 24V einpolig geerdet (HTL)

Analoge Augangssignale von 1V Sinus (peak-to-peak) werden nicht unter-
stitzt. Fir ndhere Informationen zu unterstitzten Inkrementalgebern und de-

ren Verdrahtung verwenden Sie bitte das Handbuch des Encoder-Moduls
MM240/A.

Information

Die bendtigte Auflosung des Inkrementalgebers ist abhangig vom Einbau in
das Forderband. Es wird empfohlen die Auflésung des Inkrementalgebers so
zu wahlen, dass die Auflosung am Forderbandes mindestens 500 Schritte
pro Millimeter betragt, auch wenn der Roboter diese Genauigkeit von 1/500
mm nicht unterstutzt. Diese genauen Werte werden fir interne Rechenope-
rationen bendtigt, um genaue Ergebnisse zu erhalten.

User manual 2.40
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4 Kamerasystem

Dieses Kapitel beschreibt die Verwendung und Abarbeitung des Kamerasys-
tems.

4.1 Arbeitsablauf

Das Kamerasystem muss folgende Aufgaben erfiillen, um korrekt mit der Ke-
Motion Tracking Technologie zusammenzuarbeiten:

Erkennen und Ubertragen aller Objekte im Sichtfeld (FOV: Field of view).

Das Kamersystem soll die Position des Teils senden, wo der Roboter zu-
greifen muss (grip point). Dieser Zugriffspunkt ist typischer Weise der
Lastschwerpunkt.

Die Position des Teils (x, y, z) muss in mm und nicht in Pixels angegeben
werden. Die Ausrichtung (a, b, ¢) wird in Grad [°] angegeben. Typisch

werden durch das Kamera-System die Variablen "x,", "y" und "a" geschrie-
ben, alle anderen sind 0.

Das Kamera-System sendet bei der Bildaufnahme an den digitalen Aus-
gang einen Impuls. Das Signal wird mit dem Latch-Eingang des Geber-
Moduls MM 240/A verbunden. Ublicher Weise wird der digitale Ausgang
fur den externen Biltz verwendet. Diese Information wird verwendet, um
die richtige Encoder-Position zum Zeitpunkt des Ausldsens zu finden.

Abhangig von der Applikation kann das Kamera-System die Werte der At-
tribute (DWORD) fiir jedes Teil senden. Dieser Wert ist ein benutzerdefi-
niertes Bit-Feld, wo alle flr den Prozess notwendigen Informationen vom
Kamera-System gespeichert werden. Beispiele: Farbe des Teils, GroRRe
des Teils, Typ des Telils, ...

Die Attribute konnen fur jedes Teil definiert werden und sind vom Steuer-
ungsprogramm sowie vom KAIRO-Programm aus zugéanglich. Abhangig
vom Attribut kann die Steuerung Teile unterschiedlich behandeln und der
Roboter kann entscheiden, was mit diesem Teil zu tun ist.

Wenn ein Teil mehrmals als Bild erfasst wurde (z.B. weil das Férderband
sehr langsam ist) dann mussen die Attribute fur dieses Teil immer die sel-
ben sein.

4.2  Eigenschaften

4.2.1 Koordinatensystem

User manual 2.40

Um die optimale Funktion des Kamerasystems zu gewahrleisten, muss die
positive x-Koordinate genau mit der Bewegungsrichtung des Forderbandes
Ubereinstimmen.
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KeMotion

Information

Die meisten Kamera-System enthalten eine Selbstkalibrierung mit einem Ka-
librierungsmusterblatt. Das Kalibrierungsmusterblatt kann auf das Forder-
band gelegt werden und muss exakt am Foérderband ausgerichtet sein.

Es kann hilfreich sein, den Ursprung des Koordinatensystems an einem fixen
Punkt fur weitere Messungen des Roboter Tracking Referenz-Systems zu
markieren.

Abb.4-1: Beispiel fur eine Kalibrierung des Kamerasystems

... Férderband ... Sichtfeld der Kamera (FOV)
... Koordinatensystem des Kamera-Sys- ... Bewegungsrichtung des Forderban-

tems des (positive Geschwindigkeit)

4.2.2 Aufnahmefrequenz (Framerate)

14

Die Aufnahmefrequenz des Kamerasystems ist abhéngig von der Sichtfeld-
grofRe und der Férderbandgeschwindigkeit. Fir die meisten Anwendungen ist
es nicht notig, die maximal mogliche Aufnahmegeschwindigkeit des Kamera-
systems zu verwenden. Es ist nicht wichtig, die Bildaufnahmegeschwindigkeit
so zu takten, daf3 jedes Teil am Forderband nur einmal aufgenommen wird.
Eine passende Update-Rate des Kamera-Systems ist erreicht, wenn jeder Teil
am Forderband 2 oder 3 x aufgenommen wird. Somit wird mehr Sicherheit
erreicht, auch jedes Teil aufzunehmen. Die Update-Rate wird wie folgt be-
rechnet:

Foerderbandgeschwindigkeit|mm/sek] £2.5
Kamerasicht feld.x Laenge[mm] » 9

Aufnahmefrequenz|Bilder/sek] =

Abb.4-2: Formel fur die optimale Aufnahmefrequenz des Kamerasystems

Beispiel

Die maximale Foérderbandgeschwindigkeit ist 1m/s (= 1000 mm/sek) und die
GroRRe des Kamerasichtfeld 0,5 m in Férderband-Laufrichtung.

User manual 2.40
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KeMotion Kamerasystem

(1000 /500) * 2,5 =5

Das Kamerasystem soll mit einer Frequenz von 5 Bildern pro Sekunde arbei-
ten.

4.2.3 Ubertragungsgeschwindigkeit

Um sicherzustellen, dass die erhaltenen Daten des Kamerasystems mit den
Geber Latch-Daten Ubereinstimmen ist es wichtig, im Kamerasystem eine ge-
wisse Zeitspanne einzuhalten. Das n&chste Bild kann erst dann aufgenommen
werden, wenn das letzte Bild komplett zur Steuerung Ubertragen wurde.

Es ist nicht erlaubt, wahrend des Sendens von Daten zur Steuerung ein Bild
aufzunehmen, weil dies eine Erh6hung der Latch-Daten des Geber-Moduls
auslost. Die erhaltenen Daten verweisen immer auf die letzten aufgetretenen
Latch-Daten. Die Steuerung wurde eine falsche Geber-Position fur die erhal-
tenen Daten verwenden, wenn in dieser Zeit ein neues Bild aufgenommen
wird.

In Applikationen, die die Bildaufnahme selbst von der Steuerung aus starten,
muss dieses Verhalten zeitlich berticksichtigt werden.

User manual 2.40 15
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KeMotion

5 Software Konzept

Im folgenden Kapitel wird der softwaremafige Bearbeitung der Objekte und
die Kommunkation mit der im System integrierten Kamera beschrieben.

5.1 Datenfluss Diagramm

16

Die Bearbeitung der eingehenden Daten (Objekt-Informationen: Position und
Attribute) der Kamera muss von der Steuerung erledigt werden.

KeMotion Steuerung

PLC Robot Control

el I A gl
Ethernet, RS232 | Kamera [ Applikations- Flizlrzufugen vof [ kaRro
- =‘ Geratetreiber I ‘ logik Fe_menten au | Programm )
Vi ) orderband
N—_—— — ~ — N — -
Geber Signal, f f f

Information i : ‘ 5
‘( Izlter des Forderbandschnittstelle
> amera- Steuerung <> Roboter
K Systems o

Abb.5-1: Software-Konzept

Beschreibung des Software-Konzeptes:

Der Kameratreiber fur das Kamera-System ist ein Funktionsblock, um mit
dem ausgewahlten Kamera-System-Typ zu interagieren. Dieser Funkti-
onsblock baut eine Verbindung zur Kamera unter Verwendung von Ether-
net oder RS232 auf. Der Treiber analysiert den erhaltenen Datenstrom der
Kamera und stellt die Ergebnisse in Listeform zur Verfugung. Die Objekte
der Kamera enthalten Informationen tber die Position, Attribute und eine
ID (Identifikationsnummer).

Die Applikationslogik verarbeitet die erhaltenen Daten. Es ist mdglich, die
Objekte abhangig von ihre Attributen zu filtern oder unterschiedlichen Ro-
botern zuzuteilen.

Der Funktionsblock zur Filterung doppelt erhaltener Objekte wird durch die
Bibliothek RCTracking.lib zur Verfigung gestellt. Der Name davon ist
"RCTR_FilterObjects". (Siehe auch Tracking Benutzerhandbuch.) Dieser
Funktionsblock erkennt Objekte der Kamera, die 6fter erkannt wurden und
filtert diese aus. Zusatzlich wird die letzte Geberposition der MM 240/A den
Objektinformationen hinzugefigt. Dies ist wichtig um die korrekte Position
des Objektes am Forderband zu erhalten. Als Ergebnis liefert dieser Funk-
tionsblock die erkannten Objekte des Forderbandes zurlick.

Der Funktionsblock RCTR_AddObject fugt die Objekte in die Objekt-Liste
des spezifizierten Forderbandes. Die Funktion befindet sich in der Biblio-
thek RcTracking.lib. (Siehe auch Tracking Benutzerhandbuch)

User manual 2.40
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Software Konzept

Es ist mdglich mit dieser Funktion mehr als ein Objekt einzufligen, darum
muss die Funktion bei jedem erkannten Objekt aufgerufen werden, das in
die Objekt-Liste eingefligt werden soll.

e Die Forderband-Schnittstelle enthalt eine Objekt-Liste, auf die ein Roboter
im KAIRO-Programm zugreifen kann. Die Forderband-Schnittstelle enthalt
Informationen Uber die aktuellen Geberwerte und deren Auflésung.

e Im KAIRO-Programm kann der Roboter die Objekte aus der Objekt-Liste
aufrufen. Das Programm erhalt ein Objekt welches ein Objekt des For-
derbands darstellt. Der Roboter kann zu diesem Objekt fahren und es
verarbeiten. Nach der Verarbeitung wird das Objekt als "fertig" markiert.
Das Objekt wird aus der Objekt-Liste entfernt.

Information

Um ein Objekt in der Steuerung wegzufiltern, ist es nicht notwendig, das Ob-
jekt zu léschen. Flgen Sie das Objekt nicht in die Objektliste ein.

5.2 Kommunikation mit dem Kamera-System

Der Funktionen des Kamera-Systems hangt vom verwendeten System ab. Die
folgenden Funktionen missen im Kamera-Treiber ausgefiihrt werden:
Verbindung zum Kamera-System

Auswahl des Programmes des Kamera-Systems

Periodisches Auslosen der Bildaufname

Erhalten der Daten von der Kamera und Beflllen der Objekt-Listen mit
Daten

Zustandsuberwachung der Kamera (Fehler, ...)

e Optional: Einstellen von Kundenspezifischen Parameter fir die Bildanaly-
se (z.B. Toleranzwerte, ...)

5.3 Bearbeitung der Objekte des Kamera-Systems

User manual 2.40

Das Kamera-System sendet normalerweise alle erkannten Objekte im Sicht-
feld. Es ist mdglich, dal’ ein Gegenstand am Foérderband mehrmals erkannt
wird.

Der Funktionsblock RCTR_FilterObject kann zur automatischen Filterung die-
ser Objekte verwendet werden. Dieser Funktionsblock fligt ebenfalls die not-
wendigen erhaltenen Geber-Informationen zu den Objekten hinzu. (Siehe
auch Tracking Benutzerhandbuch.) Ausgehende Objekte sind alle neuen Ob-
jekte am Forderband. Die Objekte sind nun deterministisch.

Die Applikationslogik kann nun die Objekte verarbeiten. Im Fall eines Multiki-
nematik-Systems ist es mégich, dafl3 ein Objekt auf mehrere Roboter aufgeteilt
ist, so dafd jeder Roboter die selbe Anzahl von Objekte abarbeiten muss.

17
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Software Konzept KeMotion

Die Applikationslogik kann Objekte abhangig ihrer Attributwerte verwerfen.
Z.B. wenn das Kamera-System Objekte tber das Attribut mit "gut" oder
"schlecht" klassifiziert. Zusatzlich ist es mdglich, fur ein Objekt eigene Attribute
Zu erzeugen oder die Attribute zu verandern.

Zu Diagnosezwecke kann ein Objekt mti einer Identifkationsnummer versehen
werden. Diese Nummer wird bei Warnungen oder Fehlermeldungen ausge-
geben und kann auch am Férderband mitaufgezeichnet werden.

18 User manual 2.40
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Konfiguration einer Kamera

6 Konfiguration einer Kamera

User manual 2.40

Dieses Kapitel beschreibt die notwendigen Schritte fiir eine Konfiguration ei-
nes Kamera-Systems. Folgende Kamera-Typen werden unterstitzt:

e Cognex Insight
e Generic TCP

Steuerung konfigurieren

Legen Sie in der Steuerungskonfiguration eine neues Element "Vision" an.

I e—

Append Subelement 3 Messages...
CAM Master,,,

Calculate addresses CAM Device...
Robots... |
Drives EtherCaT...

Copy CurbkC Drives CAM. ..
Drives Sercos I, 3

R Crives Sercos 111,
Drives SDC, ..
Drives Virtual, ..
Encoder...
Profibus_Master. ..
Wiew, ..
Wisian, ..
Abb.6-1: Anlegen eines "Vision" Elements

Legen Sie fUr jede Kamera ein neues Element an.

Eb-- i KeMotion Contraol -
- Communication[ $LOT]
------- 1] Ex tModules[SLOT]

o @ Vigion[ VAR

Insert Elemant k|
Append Subelement k Cognex Camera...
Generic TCP Camera, ..

Calculate addresses

Cuk Chrl+3

Copy Chel+C

Delete Dl
Abb.6-2: Anlegen einer Kamera

IO konfigurieren

Konfigurieren Sie einen Digitalen Hig-Speed-Ausgang der Kamera (getrennter
Ausgang an der Kamera, nicht der Ausgang an dem das Ethernet-10-Modul
angeschlossen ist). Verwenden Sie den Typ "Acquisition Start" mit einer Puls-
Lange von 5-10 ms. Verbinden Sie den Ausgang mit dem Latch-Eingang eines
Geber-Moduls (z.B. MM 240/A). Dieses Signal ist notwendig um die aktuelle
Geber Position bei der Bilderkennung auszuwerten.

19
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Konfiguration einer Kamera KeMotion

IEC Bibliotheken

Um Kameras in ein IEC-Projekt einzubinden werden die Bibliotheken KVisi-
on.lib und KVisionUtils.lib benétigt.

6.1 Cognex Insight

20

Um eine Cognex Insight Kamera im System zu verwenden, sind folgende
Schritte notwendig:

Kemro Automation Snippet installieren

Steuerung konfigurieren

Kamera konfigurieren

Kemro Automation Snippet zum Job hinzufiigen

Kemro Automation Snippet installieren

Kopieren Sie die Kemro_Automation.cxd auf der mitgelieferten DVD (Ver-
zeichnis: target/vision) in das Snippet-Verzeichnis der Cognex-Installation
(z.B. C:\Program Files\Cognex\In-Sight\In-Sight Explorer
4.4 _0\Snippets).

Steuerung konfigurieren

Konfigurieren Sie die Steuerung wie bereits beschrieben, wahlen Sie "Cognex
Camera" fur den Kamera-Typ.

Stellen Sie fur die Kamera die notwendigen Paramenter ein.

B~ oi KeMotion Control -2
Comminication[3LOT, B Eognes: Camera 1
: '] ExtModules [SLOT]
B @IVLSIORIVAR] e Hame Cognes
L ® iCogmex [VAR] i
Connection
IP address: 0.00.0 Telnet port: 23
Login
User name: admin Password
Abb.6-3: Parametereinstellung
Eintrag Beschreibung

Eindeutiger Name der Kamera. Mit diesem Namen wird eine Zugriffs-

Name variable im IEC-Projekt angelegt.
IP adress IP-Adresse der Kamera
Telnet port Telnet Port der Kamera
Benutzer fir das Anmelden an der Kamera. Der Benutzer muss Voll-
User name .
zugriff haben.
Password Passwort des Benutzers
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Kamera konfigurieren

Wabhlen Sie im Insight Explorer Sensor » Startup.... Im Startup-Dialog die
Online-Checkbox und einen Job auswahlen. Wahlen Sie keinesfalls <new>
aus - in diesem Fall erkennt die Steuerung einen ungesicherten Job nach dem
Neustart der Kamera.

PC - Startup 1'
¥ Orline
Jok: I DetectObjects.job j

o]

Cancel |

Abb.6-4:

Cognex Insight Start-up Dialog.

Setzen Sie im "Property sheet" der "Aquirelmage cell" (Doppelklick auf Zelle

A0) den Trigger auf "External" und den Buffer-Mode auf "Single".

| & | ¢ | o | E | F | ®©

o[3imace |
T L PC - Property Sheet - AcquireIm ;Iglil
? Edit Inzett Help
E LTE=C Iy S

4
? Trigger I External j
? Manual v
T E xposure I S.DDDﬁ
E Autormatic Exposure {Dizabled,1000,10}
] Auto Expose Fegion {0.0,480 640}
10 Start Row 0=
1] Nurnber of Raows 4805
]_ Light Contral {E»posure Contralled,0,0,0,0}
13| Giain 1262
14| Difset 3355
]_ Orientation Mormal Jhel
]_ Metwark Trigger
1_ Buffer Mode
15 Delay | 0=
]_ Focus Metic Region {80,100,320,440,0,0}
10| Wwhite Balance Region {0,0,420 540}
F Line Scan {5 oftware Encoder.40,0 Mo Clipping}
2_ Trigger D ebounce I 1 ﬁ
13|
| J | &
2
2_ Buffer Mode
7 Mumber of buffers used for image acquisition.
28]
20|
30|
— 1] 9 I Cancel
il

o)

Abb.6-5:

Acquirelmage Konfiguration
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Wabhlen Sie im Cognex Explorer Sensor » User List... aus, um den Dialog zu
offnen. Stellen Sie sicher, dass der eingestellte Benutzer Vollzugriff auf die
Kamera hat.

Kemro Automation Snippet zum Job hinzufiigen

Fur die Kommunikation mit der Steuerung missen Sie das Kemro Automation
Snippet zum Job hinzuftigen.

KEMRO Automation

Data Port ﬁ&Device
X Y A Attribute 1D Bifyrite Sifirite
0000 0000 0,000 O p60;v 00 [ Brite
0000 0000 0,000 0\ L40;v-0,:0 [ Brite
oood o000 o000 O p60;v 0,0 [ Brite
0000 0000 0,000 O p60;v 00 [ Brite
0000 0000 0,000 0\ L40;v-0,:0 [ Brite
oood o000 o000 O p60;v 0,0 [ Brite
0000 0000 0,000 O p60;v 00 [ Brite
0000 0000 0,000 0\ L40;v-0,:0 [ Brite
oood o000 o000 O p60;v 0,0 [ Brite
0000 0000 0,000 O p60;v 00 [ Brite

=P RSV VRSP RSP ESF RSP RSP RSV TP

Abb.6-6: Kemro Automation Snippet

Das Snippet enthalt 10 Zeilen (eine Zeile pro Objekt), die flr das Senden von
Daten an die Steuerung verwendet werden. Werden weniger Zeilen benotigt,
konnen die tberflissigen Zeilen am Ende des Snippets geldscht werden. Rei-
chen die Zeilen nicht aus, kdnnen Zeilen durch Kopieren und Einfliigen unter-
halb des Snippets angelegt werden.

Verbinden Sie die Zellen der finf Spalten (X, Y, A, Attribute und ID) auf der
linken Seite des Snippets mit den Zellen der entsprechenden Objekt-Daten.

Der Daten-Port ist der Port der Kamera, zu dem sich die Steuerung verbindet
um Objekt-Daten zu erhalten. Sie kdnnen den Daten-Port in der ersten Zeile
des Snippets umstellen.

Wenn eine der ersten flunf Spalten einen Error enthélt (#ERR), dann werden
die Daten dieser Zeile nicht zur Steuerung Ubertragen.

6.2 Generic TCP
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Um eine gerische TCP Kamera im System zu verwenden, sind folgende Schrit-
te notwendig:

e Steuerung konfigurieren
e Kamera konfigurieren

Steuerung konfigurieren

Konfigurieren Sie die Steuerung wie bereits beschrieben, wahlen Sie "Generic
TCP Camera" fur den Kamera-Typ.
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Stellen Sie fur die Kamera die notwendigen Paramenter ein.

B <iKeMotion Control
Communication[$LOT]
- 19] ExtModules[3LOT]

B )

~
I® Generic TCP camera 1

Name: Generic
Conrection

IP address:  |0.0.0.0 Data poit: 23

Abb.6-7: Parametereinstellung
Eintrag Beschreibung
Eindeutiger Name der Kamera. Mit diesem Namen wird eine Zugriffs-
Name - - -
variable im IEC-Projekt angelegt.
IP adress IP-Adresse der Kamera
Data port Der Daten-Port, der auf der Kamera konfiguriert ist.

User manual 2.40

23

© KEBA 2010

KIEBA



Kameratreiber

KeMotion

7 Kameratreiber

Dieses Kapitel beschreibt die Kameratreiber, die in den KeMotion Targets ent-
halten sind.

7.1  Datentypen fur Kamerainteraktion (KVisionUtils.lib)

KVisionUtils.lib enthalt die wichtigsten Datentypen, die fur eine Interaktion mit
einer Kamera notwendig ist.

Folgende Typen sind verflgbar:

Name Beschreibung
TKVIS_CamName Kameraname

Kartesischer Frame mit 6 Koordinaten fiir Position und Orientie-

TKVIS_CartFrame rung des Objekts
TKVIS_Object Objekt mit kartesischem Frame, ID und Attribut

Liste (fixe Lange) von TKVIS_Objects und numerischer Wert (In-

TKVIS_ObjectList teger), wieviele Objekte in der Liste enthalten sind

Liste von Strings (fixe Lange) und numerischer Wert (Integer),

TKVIS_LineList wieviele Strings in der Liste enthalten sind

TKVIS_DiagnosisData Diagnosedaten
TKVIS_Diagnosis Diagnoseeinstellungen

7.2  Kameratreiber (KVision.lib)
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Die Bibliothek KVision.lib bietet Funktionen an, um mit einer Kamera zu inter-
agieren (z.B: Verbindung zur Kamera herstellen oder Bildaufnahme ausldsen).

Eine Kamera arbeitet ihr Programm ab und liefert die Ergebnisse als Strings
Uiber den Daten-Port zur Steuerung zurlick. Bild-ergebnisse missen mit dem
String 'Image’ beginnen und mit dem String 'Done’ enden. Andere Ergebnisse
missen mit dem String 'Result' beginnen und mit dem String 'Done' enden.
Der Kameratreiber auf der Steuerung wertet die Strings aus. Ist der String in-
nerhalb eines Bild-ergebnisses in einem giltigen Objektformat, wird daraus
ein Objekt vom Typ TKVIS_Object generiert und in die Objekt-Liste
(TKVIS_ObjectList) eingetragen. Ansonsten wird der String unverandert in die
String-Liste (TKVIS_LineList) eingetragen. Die Applikation entscheidet in die-
sem Fall, wie eine Weiterverabeitung erfolgt. Die Objekte aus der Objekt-Liste
kénnen entweder von der RCTracking.lib oder ebenfalls direkt von der Appli-
kation verwendet werden.

Die beiden Listen sind genau einen Update-Zyklus des IEC-Programms gliltig.
Im nachsten Zyklus werden die Listen wieder neu befiillt. Die Ergrbniserfas-
sung kann mehrere Zyklen dauern. Nach Abschluss der Ergebniserfassung
wird der passende Rickgabewert des Kameratreibers ('Done' oder 'ImageDo-
ne') einen Zyklus lang auf TRUE gesetzt. Danach beginnt die nachste Ergeb-
niserfassung und der Riickgabewert wechselt auf FALSE.
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KVision.lib stellt fur jeden Kameratyp eigene Datentypen und einen eigenen
Funktionsblock (Kameratreiber) zur Verfigung.

Folgende Kameratypen werden unterstitzt:

e Cognex
e Generic TCP

Cognex

Folgende Tabelle beschreibt die Datentypen und Funktionsblécke:

Name Typ Beschreibung
CAM COGNEX REF STRUCT Datenstruktur der Cognex Ka-
- - mera
KVIS_CgxClient Funktionsblock Treiber fur Cognex Insight Ka-
meras
TKVIS_CgxJobName STRING Name eines Cognex-Jobs

CAM_COGNEX_REF

Fur jede konfigurierte Cognex-Kamera wird automatisch eine globale Variable
des Typs CAM_COGNEX_REF erzeugt. Der Name ist identisch mit dem Na-
men der Kamera in der Steuerungskonfiguration. Diese Variable wird zum
Aufruf des Funktionsblocks KVIS_CgxClient benttigt. Zuséatzlich enthalt sie
eine Member Diagnosis vom Typ TKVIS_Diagnosis, in der zusatzliche Di-
agnoseinformationen fiir den Programmierer enthalten sind.

KVIS_CgxClient

Dieser Funktionsblock enthalt den Kameratreiber. Cognex Kameras ubertra-
gen Uber den Daten-Port ausschlieZlich Bilder, daher heil3t der entsprechende
Rickgabewert 'ImageDone'.

EVIS_CGECLIENT

—Enahle : BOOL Online : BOOL—
—Job : TEVIZ_ CgxJoblame Objects : TEVIS_ObjectlListi—
—{DataFort : UINT Lines : TEVIS LineList—
—TriggerInterval : TIME ImageDone : BOOL—
—%ingleShot : BOOL AetTriggerInterwval @ TIME—
—Cam : CAM COGNEX REF (VAR IN_ OUT) Error : EBOOL—

ErrorId : THMCE ErrorID
Cam : CAM COGNEX REF (VAR IN OUT)

Abb.7-1: Funktionsblock

Beschreibung der Datentypen:
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VAR_INPUT

Name

Enable

Job

DataPort

Triggerinterval

SingleShot

VAR_IN_OUT
Name

Cam

VAR_OUTPUT
Name

Online

Objects

Lines

ImageDone

ActTriggerinterval

Typ
BOOL
TKVIS_CgxJob-

Name
UINT

TIME

BOOL

Typ

CAM_COG-
NEX_REF

Typ
BOOL

TKVIS_Object-
List

TKVIS_LineList

BOOL

TIME
BOOL
TMCE_ErroriD

Beschreibung

Bei steigender Flanke im Eingangssignal verbindet
sich die Steuerung mit der Kamera und die Bildauf-
nahme startet.

Name des Jobs. Muss vor dem Anstecken der Ka-
mera festgelegt werden.

Angabe des Datenports (wie im Snippet eingestellt)

Legt die minimale Zeitspanne zwischen zwei Bild-
aufnahmen fest. Dauert die Bildverarbeitung langer,
hat das Intervall keine Bedeutung. Durch Setzen
von T#0ms wird das automatische Intervall deakti-
viert.

Einzelbildaufnahme bei steigender Flanke im Ein-
gangssignal

Beschreibung

Referenz der Kamera

Beschreibung

TRUE, wenn die Kamera verbunden und bereit zur
Bilderkennung ist.

Liste mit allen gultigen Objekten, die im letzten Ak-
tualisierungsvorgang empfangen wurden. Diese
Liste kann direkt mit dem dem Objekt-Eingang des
Funktionsblocks RCTR_FilterObjects verbunden
werden.

Diese Liste wird bei jedem Empfangszyklus neu be-
fallt.

Liste mit allen Strings die wéhrend eines Aktuali-
sierungsvorgangs empfangen, aber nicht in Objekte
umgewandelt wurden.

Nach Abschluss der Bilderkennung wird der Riick-
gabewert auf TRUE gesetzt. Im selben Zyklus kdn-
nen die letzten Ergebnisse in den Listen stehen.

Dauer des aktuell ausgefiihrten Auslése-Intervalls
Indikator fir den Fehlerfall
Enthalt die genaue Fehlerbeschreibung

Folgende Tabelle beschreibt die Datentypen und Funktionsblocke:

Error

ErrorlD
7.2.2 Generic TCP
26
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Name

CAM_GENTCP_REF STRUCT

KVIS_TCPClient

TKVIS_TcpCommand STRING

CAM_GENTCP_REF

Fur jede konfigurierte TCP-Kamera wird automatisch eine globale Variable des
Typs CAM_GENTCP_REF erzeugt. Der Name ist identisch mit dem Namen
der Kamera in der Steuerungskonfiguration. Diese Variable wird zum Aufruf
des Funktionsblocks KVIS_TCPClient benétigt. Zusatzlich enthélt sie eine
Member-Variable Diagnosis vom Typ TKVIS_Diagnosis, in der zusétzliche
Diagnoseinformationen fir den Programmierer enthalten sind.

KVIS_TCPClient

Dieser Funktionsblock enthalt den Kameratreiber.

Funktionsblock

Typ Beschreibung

Datenstruktur einer generi-
schen TCP Kamera

Treiber fur eine generische
TCP Kamera

Kommando fir die Kamera

—Enahle :

EWIS TCPCLIENT

EOOL

—Command : TEVI3_TcpCommand

Online : BEOOL[—
Busy : BOOL|—

—TriggerInterwval : TIME Objects : TEVIS 0Objectlist—
—3ingleShot @ BOOL Lines : TEVIS3 _LinelListf—
—Cam : CAM GENTCP_BEF (WAR_IN_ OUT) Done : BOOLR—
LotTriggerInterval @ TIME—
Error : BOOL—
ErrorId : THCE ErrorID—
Cam : CAM GENTCP_FEF (VAR_IN OUT)|—

Abb.7-2: Funktionsblock

Beschreibung der Datentypen:

VAR_INPUT

Name
Enable

Command

Triggerinterval

SingleShot

User manual 2.40

Typ
BOOL

TKVIS_TcpCom-
mand

TIME

BOOL

Beschreibung
Zur Kamera verbinden.

Kommando das zur Kamera gesendet werden soll.

Legt die minimale Zeitspanne zwischen zwei Bild-
aufnahmen fest. Dauert die Bildverarbeitung langer,
dann wird das nachste Kommando sofort nach der
Beendigung gestartet. Durch Setzen von T#0ms
wird das automatische Intervall deaktiviert.

Absetzen eines einzelnen Kommandos bei steigen-
der Flanke im Eingangssignal.
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VAR_IN_OUT
Name
Cam
VAR_OUTPUT
Name
Online
Busy
Objects
Lines
Done

ActTriggerinterval
Error
ErrorID

Typ
CAM_COG-
NEX_REF

Typ
BOOL

BOOL

TKVIS_Object-
List

TKVIS_LineList

BOOL

TIME
BOOL
TMCE_ErrorID

Beschreibung

Referenz der Kamera

Beschreibung
TRUE, wenn die Kamera verbunden ist.

TRUE, solange der Funktionsblock gewartet wer-
den muss.

Liste mit allen gultigen Objekten, die im letzten Ak-
tualisierungsvorgang empfangen wurden. Diese
Liste kann direkt mit dem dem Objekt-Eingang des
Funktionsblocks RCTR_FilterObjects verbunden
werden.

Diese Liste wird bei jedem Empfangszyklus neu be-
fallt.

Liste mit allen Strings die wéahrend eines Aktuali-
sierungsvorgangs empfangen, aber nichtin Objekte
umgewandelt wurden.

Nach Abschluss der Ergebniserkennung wird der
Ruckgabewert auf TRUE gesetzt. Im selben Zyklus
kdénnen die letzten Ergebnisse in den Listen stehen.

Dauer des aktuell ausgefiihrten Auslése-Intervalls
Indikator fur den Fehlerfall
Enthélt die genaue Fehlerbeschreibung

User manual 2.40

KiIz B

© KEBA 2010



KeMotion Diagnose

8 Diagnose

In diesem Kapitel werden die Diagnosemdglichkeiten fir ins System einge-
bundene Kameras beschrieben

8.1  String format

Die generierten Strings, die von der Kamera zur Steuerung gesendet werden,
enthalten markierte Werte in eckigen Klammern, die durch Beistrich getrennt
sind. Ein glltiger Objektstring ist z.B:
[X:<x>;Y:<y>;A:<a>;ATTR:<attr>; ID:<id>]. Fehlt ein Wert, wird
dieser auf O gesetzt. Die Reihenfolge der Wertepaare ist nicht vorgeschrieben.

8.2 Kameratreiber der Steuerung

Die Variable, die von einer konfigurierten Kamera instanziert ist hat eine Mem-
ber-Variable Diagnosis vom Typ TKVIS_Diagnosis. Diese Variable ent-
halt Informationen tber den aktuellen Zustand des Kameratreibers. Wenn die
Applikation der Steuerung debugged wird, konnen folgende Informationen
ausgelesen werden:
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ooos | 00 b .online =

ooos| e .Error =

goow | e ErrorId = eMCE InfolNoError

goos| 0 e .Job = 'FindTheElobs'

ooog | e .TriggerInterval = T#304ms

goio| 0 e .LastNroflhatalines = 6

ogoii|) 0 e CAoccNrOfImages = 36

goiz | 0 e LAccHNrOfDatalines = 210

0013 E-.Lines

ooi4| P b .Lines[0O] = 'Done!'

gois| i e .Line=s[1] = ' Image'

oole | P b Lines[2] = '[H:164.7749353;V:279.540466;4:90;ATTR:0;ID:0]"'

goiv | i e .Lines[3] = '[E:144.194275;7:175.246017;4:90;ATTR:0; ID:0]"'

gois| 0 P e .Lines[4] = '[E:97.305275;¥:135.722427;0:90; ATTR:0; ID:0] "

goig)| P b .Lines[5] = '[X:81.044884;V:73.941277:4:90; ATTR:0:ID:0]"

gozo | i e .Lines[&] = 'Done'

goz1| 0 P b .Lines[7] = ' Image'

gozz | i e .Lines[5] = 'Done’

gozs | i e .Lines[9] = 'Image'

goz4 | P b .Lines[10] = 'Done'

gozs| i e .Line=s[11] = 'Image'

goze | P b .Line=s[12] = '[X:574.405515;¥:54.5843769;4:90;ATTR:0;ID:0]"'

gozv | i e .Lines[13] = '[Z:567.057617;¥:352.919125; 4:90; ATTR::0; ID: 0] "'

gozs| 0 i e .Lines[14] = '[X:552.410461;¥:191.394959;4:90;ATTR:0; ID:0]"'

gozoa| i b .Lines[15] = 'Done'

goso | i e .Lines[16] = 'Image'

gosi| P b JLine=s[17] = '[X:603.824402;:¥:319.208615;4:90;ATTR:0; ID:0]"

aoszz | i e .Lines[18] = '[:523.0375958;¥:424.950597; L:90; ATTR:0; ID:0]"'

aoss | 0 i e .Lines[19] = '[X:515.661504;Y:234.070679;L:90; ATTR:0; ID:0]"'

ao3d | P b .Lines[20] = '[X:429.02652;T:54.855881:4:90; ATTR:0; ID:0]"

goss| i e Line=s[21] = '[X:421.632202;¥:352.983945;4:90;ATTR:0; ID:0]"

gose | P e Lines[22] = '[X:406.943329;:¥:191.404129;4:90; ATTR:0; ID:0]"'

aosv? | i e .Lines[&3] = 'Done'

oo3s| 0 i b .Lines[z4] = '—- !

aozo| P e .Lines[25] = !Image'

gog4o | P e Lines[26] = '[X:310.1360758;¥:279.59436;4:90;ATTR:0;ID:0]"'

oog41 | 0 P b Lines[27] = '[X:289.62796;YV:1758.228851;4:90;ATTR:0;ID:0]"'

go4z | P e .Lines[28] = '[:242.700897;Y¥:135.759445; 4:90; ATTR:0; ID:0]"'

oo4s | 0 i e .Lines[29] = '[:226.445374;¥:73.960065;4:90; ATTR:0;ID:0]"'

oo44 | P b .Lines[30] = '[X:160.346664; V279, 513062 4: 90 ATTR:: 0 ID: 0]

go4s | P e JLine=s[31] = '[X:76.636307;7V:419.054137;4:90;ATTR:0;ID:0]"'

god4s | 0 e .FirstLine = 24

nna?
Abb.8-1: Diagnosedaten
Manual, LogLines, Data.Lines
Data.Lines ist ein Ringbuffer von der Lange gcKVIS_DiagnosisLine-
BufLen, der alle Eintrage enthalt, die von der Kamera zur Steuerung lbertra-
gen werden. Im Diagnose-Buffer werden die Eintrage auf die Lange von
gcKVIS_DiagnosisLinelLen gekirzt. Ein Linie mit Bindestrichen markiert
das Ende des Ringbuffers. Wird Manual auf FALSE gesetzt, dann wird jede
Information zum Bild im Ring-Buffer abgespeichert. Wird Manual auf TRUE
gesetzt, dann kann Uber die Applikation Uber den Parameter LogL ines (auf
TRUE setzten) getriggert werden, welches Informationen zum Bild gespeichert/
protokolliert wird. Manual wirkt sich nur auf das Speichern aus und hat sonst
keinen Effekt auf den Kameratreiber.
Data.Online, Data.Error, Data.Errorld, Data.Job, Data.Triggerinterval
Diese Variablen bilden den Input und den Output des Kamera-Treibers. Da-
ta.TriggerlInterval ist das aktuelle Trigger-Intervall.
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Data.LastNrOfDataLines

Die Anzahl der Eintrage des letzten Bildes, das in den Ringbuffer gespeichert
wurde, Eintradge wie Image oder Done nicht mitgezahit.

Data.AccNrOfDataLines, Data.AccNrOflmages

Die aufgerechnete Anzahl aller Eintrdge und Bilder. Es werden auch Eintrage
von Bilder mitgez&hlt, die nicht im Ringbuffer gespeichert wurden.
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