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Lizenzen und Warenzeichen
Microsoft®, Windows®, Windows Vista®, Windows 7®, Windows 8%, Windows 8.1® und Windows 10® sind eingetragene Warenzeichen der
Microsoft Corporation. Adobe® und Acrobat® sind eingetragene Warenzeichen der Adobe Systems Inc.

Alle benutzten Warenzeichen und Firmenbezeichnungen unterliegen dem Copyright der jeweiligen Firmen. Dieses Gerat enthalt (ggf.
veranderte) Open Source Software, die besonderen Lizenzbestimmungen unterliegt. Urheberrechtliche Hinweise und Lizenzbestimmungen
unter: www.ifm.com/int/ GNU

Bei Software, die der GNU General Public License bzw. der GNU Lesser General Public License unterfallt, kann der Quelltext gegen
Ubernahme der Kopier- und Versandgebiihren angefordert werden.

1 Vorbemerkung

Dieses Dokument beschreibt folgende Arbeiten mit dem 3D-Sensor der Produktfamilie O3M und der
Software ifm Vision Assistant:

e Parametrieren des Sensors (nachfolgend "Gerat" genannt)

e Einrichten der Anwendungen mit dem ifm Vision Assistant

e Uberwachen der Anwendungen mit dem ifm Vision Assistant

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

1.1 Verwendete Symbole

»  Handlungsanweisung

> Reaktion, Ergebnis

[...] Bezeichnung von Tasten und Schaltflachen
Bezeichnung von Anzeigetext

—  Querverweis

Wichtiger Hinweis
Fehlfunktionen oder Stérungen sind bei Nichtbeachtung maglich.

= Information
1l Erganzender Hinweis

1.2 Sicherheitshinweise

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

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

1.3 Weitere Dokumente

Dokument

Bedienungsanleitung

Kurzanleitung

Die Dokumente sind abrufbar unter: [ www.fm.com
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2 Systemvoraussetzungen
2.1 Software

Die folgenden Software-Versionen werden fur den Betrieb vorausgesetzt:

Betriebssystem: Windows 7 (32/64 bit), Windows 8.1 (32/64 bit), Windows 10 (32/64 bit)
Anwendungssoftware: ifm Vision Assistant 1.8.9.0

Firmware DI: 4.21.x

Firmware OD: 4.21.x

Firmware LG: 4.21.x

? Die erforderliche Software finden Sie unter | www.ifm.com I

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

2.2 Hardware und Zubehor

Die folgende Hardware wird fiir den Betrieb vorausgesetzt:

Sensor der O3M-Familie
PC mit Prozessor des Typs x86 oder x64
Bildschirm: min. 1024 x 768 Bildpunkte, 32 bit Farbtiefe

Das folgende Zubehor wird fiir den Betrieb vorausgesetzt:

=]

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

Beleuchtungseinheit
e Artikelnr. O3M950 fur O3M15x und O3M25x
e Artikelnr. O3M960 fur O3M16x und O3M26x

MCI-Verbindungskabel zwischen Sensor und Beleuchtungseinheit, Artikelnr. E3M121, E3M122 oder
E3M123

Stromversorgungskabel fir die Beleuchtungseinheit, Artikelnr. E3M131, E3M132 oder E3M133

Sensorkabel fir CAN-Bus und Stromversorgung, Artikelnr. E11596, E11597 oder
EVC492 (EVC492 inkl. Abschlusswiderstand)

CAN-USB-Interface ,CANfox"“, Artikelnr. EC2112
CANfox-Adapterkabel, Artikelnr. EC2114
Netzteil 24 V, Minimum 2,4 A, z.B. Artikelnr. DN4012

Weitere Informationen Uber erhéaltliches Zubehor finden Sie unter | www.ifm.com
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3 Installation

3.1 Hardware

Der Mobile 3D Sensor wird mit der Beleuchtungseinheit als System betrieben.

Achten Sie bei der Montage auf die folgenden Hinweise:

» Sensor und Beleuchtungseinheit in Kombination betreiben.

» Sensor und Beleuchtungseinheit mit einem Abstand von
0 bis 2,80 m montieren.

> Das passende MCI-Verbindungskabel je nach Abstand
wahlen.

» Ausleuchtungsbereich der Beleuchtungseinheit im
Nahbereich (bis 50 cm) von Anbauteilen freihalten
(siehe Abbildung unten).

» Leitungen mit Zugentlastungen verwenden.

lllumination
unit

Sensor [llumination Sensor
unit

X

o ] Weitere Informationen zum elektrischen Anschluss und zur genauen Pinbelegung
1y N Kurzanleitung oder Bedienungsanleitung.

3.2 Montagezubehor

Abhéangig vom vorgesehenen Einbauort und von der Einbauweise ist das folgende Montagezubehér
verflgbar:

Bezeichnung Art.-Nr.

Montageset U-férmig (u-férmige Halterung mit Einstellméglichkeit fir Bauform O3Mxxx) E3M100

Montageset Rundprofil @ 14 mm (Klemmzylinder und Halteelement fiir Bauform O3Mxxx) | E3M103

Rundprofil gerade @ 14 mm, Lange 130 mm, M12 E20939
Rundprofil abgewinkelt @ 14 mm, Lange 200 mm, M12 E20941
Informationen zum Zubehor unter: | www.ifm.com
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3.3 Software (ifm Vision Assistant)

» Datentrager mit der ifm Vision Assistant Software einlegen.
Alternative: ifm Vision Assistant Software von der ifm Webseite herunterladen:
www.ifm.com — Service — Downloads

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

» Die Anwendungsdatei "ifmVisionAssistant" starten.

. F ifmVisionAssistant V1_1_33 » ifmVisionAssistant »
Organisieren ~ In Bibliothek aufnehmen ~ Freigeben far ~ Brennen Neuer Ordner EEmT jﬂ 6
4 - Favoriten Name ’ Anderungsdatum Typ GréBe
| Desktop | help 22.09.2015 08:43 Dateiordner
[+ Downloads 4 adtfstreaming_270.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 1790 KB
= Zuletzt besucht 4| capture_replay.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 91 KB
% common.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 339KB
4] Bibliotheken 4 communication.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 88 KB
> & Bilder de-DE_cd_startup.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 1KB
i< Dokumente de-DE_comman.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 33KB
> Musik de-DE_plugin_o3d300.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 116 KB —
> & videos de-DE_plugin_o3mlogm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 79KB
en-GB_cd_startup.qm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 1KB
4 & Computer en-GB_common.gm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 26 KB
> & System (C3) en-GB_plugin_63d300.qm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 63 KB
b < Programme (D7) en-GB_plugin_o3mbocgm 17.09.2015 10:52 QM-Datei 33KB
%/ gui_controls.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 14.829 KB
> G Netzwerk | ) ifmVisionAssistant 17.03.2015 10:52 Anwendung 348 KB
% image_grabber_dshow.dll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 67 KB
=) IPvdDiscoveryClientdll 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 51 KB
4| logic_diagram.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 1451 KB
4] msvcp90.dil 17.09.2015 10:52 Anwendungserwei... 557 KB
, 42 Elemente

09:12

22.09.2015

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

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

n
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4 Start-Bildschirmseite

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

®

Gerit finden

B , D O

Zuletzt verwendet Wiedergabe Verdrahtung Einstellungen

Lizenztext) (Systeminformationen) (Kontakt- Informationen)

Grundfunktionen auf der Start-Bildschirmseite:

Symbol

Name

Funktion

Gerat muss
angeschlossen
sein

Gerat finden

Verbindung mit einem neu verbundenem Gerat.

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

Ja

Zuletzt verwendet

Verbindung mit einem Geréat, das sich bereits einmal erfolgreich
verbunden hat.

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

Ja

Wiedergabe

Wiedergabe aufgezeichneter Sequenzen (— ,4.3 Wiedergabe®).

Nein

Verdrahtung

Anzeige der Verdrahtung der Spannungsversorgung.

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

Nein

Einstellungen

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

Nein

® @ e oW o

Beenden

Beenden des ifm Vision Assistant.

Nein
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4.1 Gerat finden

Mit dieser Funktion kann nach angeschlossenen Geraten gesucht oder eine manuelle Verbindung zu
einem angeschlossenen Geréat erstellt werden.

» Sicherstellen, dass Gerat und PC betriebsbereit sind und eine CAN-Bus und Ethernet-Verbindung
besteht.

> |st das Gerat Uber CAN-Bus und nicht Gber Ethernet verbunden, ist nur eine eingeschrankte
3D-Visualisierung und kein automatischer Verbindungsaufbau méglich.
> |st das Gerat Uber Ethernet und nicht iber CAN-Bus verbunden, kdnnen keine Parameter auf das

Gerat geschrieben werden. Lediglich das Monitoring ist méglich.

5 ] Verbinden Sie das Gerat moglichst immer Gber CAN-Bus und Ethernet. Andernfalls ist die
1 ] Funktionalitat eingeschrankt. Diese Dokumentation setzt voraus, dass das Gerat tiber CAN-Bus
und Ethernet verbunden ist.

Die folgenden Ports missen offen sein (ggf. Einstellungen der Firewall anpassen):
e UDP: 42000

4.1.1 Direkte Suche

il

| p klicken.
> Der ifm Vision Assistant sucht Uber die Ethernet-Verbindung nach verbundenen Geraten.

> Alle gefundenen Gerate werden in einer Auswahlliste angezeigt. Besteht eine CAN-Bus-Verbindung
werden zusatzlich die CAN-Einstellungen angezeigt.

> Schaltflache des gefundenen Geréts klicken, um eine Verbindung herzustellen.

Suche abgeschlassen

Klicken fiir eine erneute Suche.

Manuelle Verbindung

Hier Kicken, um eine IP-Adresse
manuell einzugeben.

Sensor O3M151 (GD 2.2.4)

192.168.1.1:42000 | CAN(250kbit,
11939 id: 239) - 03M151 OD

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

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

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

e [Manuelle Verbindung] klicken und Verbindungseinstellungen manuell eingeben
(— »4.1.2 Manuelle Verbindung®).

10
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Schaltflachen und Meldungen nach der direkten Suche:

Schaltflache & Meldung

Beschreibung

Suche abgeschlossen

Klicken fiir eine erneute Suche.

Startet eine neue Suche.

Manuelle Verbindung

Hier klicken, um eine IP- Adresse
manuell einzugeben.

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

Sensor O3M151 (OD 2.2.4)

192.168.1.1:42000 | CAN(250kbit,
11939 id: 239) - 03M151 OD

Zeigt Verbindungseinstellungen des CAN-Bus wie IP-Adresse, Name des Gerats und die
Firmware-Version an.

Verbindet das Gerat und fahrt je nach Anwendungsdaten fort.

1




ifm Vision Assistant O3M

4.1.2 Manuelle Verbindung

Falls der ifm Vision Assistant keine automatische Verbindung mit dem Gerat herstellen konnte, kdnnen
die Verbindungseinstellungen Uber die Schaltflache [Manuelle Verbindung] manuell eingegeben werden.

| 2 Q klicken.
» [Manuelle Verbindung] klicken.
> Das Fenster "Manuelle Verbindung" wird angezeigt:

Manuelle Verbindung

Geratetyp wahlen

Bitte wahlen ...
03D3XX manuelle Verbindung

03MIXX manuelle Verbindung

» "O3M manuelle Verbindung" auswahlen.
» |IP-Adresse des Gerats eingeben (Standard: 192.168.0.69).

Manuelle Verbindung

Gerdtetyp wihlen
03M1XX manuelle Verbindung
Verbindung
CAN & Ethernet
Baudrate
250 kbit/s
CAN-Protokoll

11939 Source address:

IP-Adresse

UDP-Port

42000

Verbinden

» [Verbinden] klicken.

5 ] Die IP-Adressen von Gerat und PC mit ifm Vision Assistant missen sich im selben Subnetzwerk
1 | pefinden.
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4.2 Zuletzt verwendet

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

> E klicken.

Sensar, New sensor

192.168.0.69 - 03D3xx

Sensar New sensor

192.168.0.69 - 03D3xx

Sensor O3M1xx Sensor

192.168.1.1:42000 | CAN{250kbit,
11939 id: 239) - 03Mbaoc

Sensor 030300 Simulater ;)

DUMMY_ADDRESS - 03D300_sim

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

» Gerat in der Auswahlliste klicken.

> Der ifm Vision Assistant baut eine Verbindung zum Gerat auf.
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4.3 Wiedergabe

Mit dieser Funktion lassen sich zuvor aufgezeichnete Daten ansehen (— ,6 Monitoringfenster®). Die
Verbindung zu einem Gerét ist nicht erforderlich.

| 2 @ klicken.

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

T ¥ ™

T ==

%v .« Roaming » ifm electronic » ifmVisionAssistant » capture - 4,| capture durchsuchen P|
S —— .

0 @

J Canneverbe Limited “ Mame Anderungsdatum Typ
J chc4875E02D9FB21 EE389FT3BE 0170283204850
. com.adobe.dmp.contentviewer

Foxit Software

Organisieren * Meuer Ordner

2016-06-27_105444_03M1XX 192-168-1-1.dat  05.04.2016 17:20 DAT

[N

. Greenshot =
. Hewlett-Packard ‘

e

J hpglog

. Identities

. ifm electronic
. efector dualis
. efector dualis object inspector
. ifmVisionAssistant

. capture

. crashDumps ala | o | >

Dateiname: 2016-06-27_105444_03M1XX_192-168-1-1.dat - [Dat-Dateien (*.dat) v]

[ Offnen |v] [ Abbrechen ]

> Die Wiedergabe-Bildschirmseite wird angezeigt.

SchlieBen

Wiedergabe Optionen

Andere Datei 6ffnen

2016-08-04 123221 O3M1XX_192-168-1-1.dat Sensor lduft im Normalbetrieh Frame number: 18256 ‘Camera Temperatur: 48.6 °C Tumination Temperature: 51.5 °C
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Optionen auf der Wiedergabe-Bildschirmseite:

Reiter Option / Schaltflache Beschreibung
Wigdergabe I I Halt die Wiedergabe an.
Optionen Pause
Halt die Wiedergabe an und zeigt das vorherige Bild.
“ Rickwarts
Halt die Wiedergabe an und zeigt das nachste Bild.
- .
Vorwarts
Setzt die Wiedergabe fort.
F Start
Fortschrittsbalken Zeigt die aktuelle Position in der Aufnahme.

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

Offnet ein Fenster, in dem eine andere Datei ausgewahlt werden kann.

Anzeige Optionen

— ,6.1 Anzeige Optionen*

Andere Datei 6ffnen

SchlieBen

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

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

15
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4.4 Verdrahtung

Uber diese Funktion I&sst sich die korrekte Verdrahtung der Spannungsversorgung des 5-poligen
Steckers anzeigen.
| @ klicken.

» Artikel [O3M] auswahlen.
> Nur notwendig, wenn ein Gerat neu ausgewahlt wurde.

Verdrahtung

Bitte Artikel wihlen:

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

> Vom gewahlten Verbindungskabel wird die Verdrahtung der Spannungsversorgung und des CAN-
Busses angezeigt.

Verdrahtung

Bitte Artikel wahlen:

03D 03M
Strom / CAN-Kabel MNormal Widerstand

Artikelnr. des Kabels |E11596 E11596 EVC492

;g E11597

RDL&

&
&
&
&
%
&
%
@

E_ =
-2
2
9
2
>
@
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4.5 Einstellungen

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

> 9 klicken.

> Das Fenster "Einstellungen" wird angezeigt.

Einstellungen

Sprache auswdhlen

== German

Vollbild aktivieren

Optionen im Fenster Einstellungen:

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

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

4.6 Beenden

> @ klicken, um den ifm Vision Assistant zu beenden.

17
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5 Aufbau der Bedienoberflache
Der Bildschirm im ifm Vision Assistant hat folgende Bereiche:

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

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

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

Objekterkennung O3M151
3.7.30D

Sensor lauft im Normalbetrieb
Camera: 48.89 °C lllu: 53.00 °C
CAN & Ethernet

Camera: 23.32V Illu: 23.51 V

* o
Funition verflighar » Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernat Modus: Sensor lduft im Normalbetrieb Frame count: 189000

1: Navigationsleiste
2: Hauptbereich
3: Statusleiste

18
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5.1 Navigationsleiste

Die Navigationsleiste auf der linken Seite enthalt folgende Optionen:

Schaltflache Name Beschreibung
. Offnet eine 2D- oder 3D-Ansicht und zeigt die aktuellen Geratedaten an
Monitor o «
(— ,6 Monitoringfenster*).
L .. ..
‘r Offnet eine Ubersicht der Anwendungen (— ,11 2D Overlay*).
J Anwendungen .
Verwalten und Einstellen der Anwendungen.
. ) ) Offnet die Geratekonfiguration des Gerétes (— ,11 2D Overlay®).
Geratekonfiguration

Einstellen des Gerates unabhangig von den Anwendungen.

Gerateinformation

Zeigt grundlegende Informationen an (z. B. Hardware, Firmware, Geratestatus)
(— ,8 Gerateinformationen®).

Kalibriereinstellungen

In den Kalibriereinstellungen wird das Gerat fiir die vorgesehene Applikation
kalibriert (— ,9 Kalibriereinstellungen®).

e @

:s i\
Ay

Einstellungen

Offnet das Fenster "Einstellungen” (— ,4.5 Einstellungen®).

&
P

Verbindung trennen

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

5.2 Statusleiste

Die Statusleiste am unteren Bildschirmrand zeigt folgende Informationen an:

e \erfligbarkeitsstatus

e Temperaturinformation des Gerétes, z. B. "Temperatur normal”

e \Verbindungstyp des Gerates, z.B. CAN und Ethernet

Fehlermodus des Gerates, z.B. xyz

e Brauchbarkeit der Daten

Frame count zeigt die Anzahl der Frames an

? Der Verflgbarkeitsstatus informiert tber:

e Erkennen von Verschmutzungen (Sensorscheibe verdreckt oder vereist)

e Erkennen von Sprihnebel (kann im erweiterten Programmiermodus aktiviert werden

5.3 Hauptbereich

Wahrend das Gerat in Betrieb ist, zeigt der Hauptbereich das Monitoringfenster an
(— ,6 Monitoringfenster®).

Wenn das Gerat eingerichtet wird, zeigt der Hauptbereich die entsprechenden Bildschirmseiten an.
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6 Monitoringfenster

Das Monitoringfenster wird Uber die Schaltflache [Monitor] aktiviert. Das Gerat lauft im Betriebsmodus.
Im Monitoringfenster kann die laufende Anwendung Uberwacht aber nicht unterbrochen oder verandert
werden. Zusatzlich werden System- und Fehlerinformationen angezeigt.

> ! klicken.

Anzeige Optionen

Funktion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [3uft im Normalbetrieb Frame count: 44139

Unter dem Livebild des Gerates sind folgende Reiter:
e [Anzeige Optionen] (— ,6.1 Anzeige Optionen®)
e [Aufzeichnen] (— ,6.2 Aufzeichnen®)

e [Service-Optionen] (— ,6.3 Service-Optionen®)

6.1 Anzeige Optionen

» Ansicht auszuwahlen:

Schaltflache Name Beschreibung
:L‘ 2D-Ansicht Zeigt die Geratedaten als 2D-Visualisierung an (— ,6.1.1 2D-Ansicht”).
w
ja 2D3D-Ansicht | Zeigt die Geratedaten als 2D/3D-Visualisierung an (— ,6.1.2 2D3D-Ansicht).
N
S D 3D-Ansicht Zeigt die Geratedaten als 3D-Visualisierung an (— ,6.1.3 3D-Ansicht®).
5 ] Die Abbildungen in den folgenden Kapiteln sind Beispiele. Je nach Objekten und individuellen
1 Einstellungen kann die Darstellung stark abweichen.
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6.1.1 2D-Ansicht

» 20 klicken, um die 2D-Ansicht anzuzeigen.
» 2D-Ansicht einstellen.
Die folgenden Einstellungen stehen im Reiter "Anzeige Optionen" zur Verfigung:

Schaltflache

Name

Beschreibung

L5

Entfernungsbild

Stellt die Pixel der 2D-Ansicht entsprechend der Entfernungswerte farbig dar.

Amplitudenbild

Stellt die Pixel der 2D-Ansicht entsprechend der Amplitudenwerte in Grautonen dar
(Helligkeit).

Logarithmisch
Linear

Logarithmisch

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

Linear

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

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

Stellt den Farbbereich automatisch auf einen geeigneten Bereich ein. Die Einstellungen

* Neu skalieren der Schieberegler werden verworfen.
> )] Die Einstellungen der Ansicht (z. B. [Logarithmisch] oder [Linear]) verandern nur die Berechnung
1} und Art der visuellen Darstellung. Die Anwendung selbst wird dadurch nicht beeinflusst.
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Entfernungsbild

| 2 u klicken, um das Entfernungsbild anzuzeigen.

Entfernung

Amplitude

Anzeige Optionen

o
L —

[m]

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 141953

Amplitudenbild

| 2 ﬂ klicken, um das Amplitudenbild anzuzeigen.

Entfernung

Amplitude

Anzeige Optionen

Logarithmisch *

10000 20000 30000
I |- i i | | i |

| [ Tl [ i e — i —— 0 el
1000 2000 3000 4000 5000 6000 8000

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernat Modus: Sensor [3uft im Normalbetrieh Frame count: 146323

» Uber [Logarithmisch] oder [Linear] die gewlinschte Ansicht auswéhlen.
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Logarithmische Ansicht:

Entfernung

Amplitude

[T ———

Anzeige Optionen

o 50000
d |

He

Funldion verfligbar Temperatur normal. Verbindung: CAN 8 Ethernet Modus: Sensor l5uft im Normalbetrieb Frame count: 146323

Lineare Ansicht:

Entfernung

Amplitude

Pixelstatusanzeige

Anzeige Optionen

I
7000

Funidion verfiighar Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor §uft im Narmalbetrizh Frame count: 151326
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Pixeleigenschaften

Uber diese Funktion lassen sich in der 2D-Ansicht folgende Informationen zum ausgewahiten Pixel
anzeigen:
Feld Beschreibung
Spalte | Zeile Gibt die Spalten- und Zeilenzahl des Pixels an
X x-Koordinate des Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung (bezogen auf Weltkoordinatensystem)
y y-Koordinate des Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung (bezogen auf Weltkoordinatensystem)
z z-Koordinate des Pixels: aktueller Messwert, Mittelwert und Abweichung (bezogen auf Weltkoordinatensystem)
Amplitude Amplitude des Pixels
Entfernung Entfernung des Pixels zum Gerat
Gililtiger Pixel
Ungliltiger Pixel (zu viel oder wenig Signal)
Raumlich gefilterte 3D Daten (— ,10.11 Messbereich®)
Farblegende Als Bodenpixel eingeschatzt

Pixel als gestort erkannt (Stérungen kénnen durch benachbarte O3M verursacht werden)

Sprihnebel / Nebel / Staub erfasst

Y EEHE N NN

Nach Distanz gefiltert (Liegt der Pixel auBerhalb der eingestellten Distanz, wird er im ifm Vision Assistant
als ungultig markiert. )

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

Pixeleigenschaften

Spalte: 26| Zeile: 7

Amp:
Entfernung:

Pixel giiltig

L17 m

012 m
L0Im

8693
L17m

Pixel ungiiltig

Raumlich gefilterte 3D Daten
Als Bodenpixel eingeschatzt
Pixel als gestort erkannt
Spriihnebel/Nebel/Staub erfasst
Mach Distanz gefiltert

» In der 2D-Ansicht das Pixel klicken.

> Position,

Amplitude und Entfernung des Pixels werden in Meter angezeigt.

» ¥ klicken, um die erweiterten Informationen zu 6ffnen.

» & klicken, um die erweiterten Informationen zu schliefien.
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6.1.2 2D3D-Ansicht
1 Die 2D3D-Ansicht ist nur mit den Geraten O3M2xx mdglich.

| 2 l@ klicken, um die 2D3D-Ansicht anzuzeigen.
» 2D3D-Ansicht einstellen.

Die folgenden Einstellungen stehen im Reiter "Anzeige Optionen" zur Verfligung:

Schaltflache Name Beschreibung
\Sltllclic;l;onverter Sucht nach verbundenen kompatiblen Videokonvertern.

Bitte wihlen ...

Videokonverter

.- Verbindet einen kompatiblen Videokonverter.
wahlen

HP HD Webcam [Fixed]

Hauppauge Cx23100 Video Capture

2D-Rektifizierung Eliminiert geometrische Verzerrungen in den Bilddaten.

Raumlich gefilterte Zeigt die raumlich gefilterten 3D-Daten an.

3D-Daten
Ht Pixel Zeigt die Entfernungswerte pro Pixel an.
¢ Sichtbereich 3D Hebt den Sichtbereich 3D optisch hervor.
Zeigt die 2D-Daten als Uberlagerung innerhalb der
_ 2D-Vorschau 2D3D-Ansicht an.

2D-Rektifizierung

> @ klicken, um die 2D-Rektifizierung zu aktivieren.

Anzeige Optionen

Suche Gerite Bitte wihlen ...

[m] 0. 0.4 0.8 12 1.4

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [8uft im Normalbetrieb Frame count: 557310
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Raumlich gefilterte 3D-Daten

1 klicken, um die raumlich gefilterten 3D-Daten zu aktivieren.
Welche 3D-Daten raumlich gefiltert werden sollen, wird im Kap. ,10.11 Messbereich® eingestellt.

Anzeige Optionen

Suche Geriite Bitte wahlen ...

P

L —

[m] 0. 0. 0. 0.8 12 1.4

Funktion verfiigbar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Meodus: Sensor [duft im Normalbetrieb Frame count: 577713
Pixel
» £ Klicken, um die Entfernungswerte pro Pixel anzuzeigen.

> Jeder Pixel enthalt die Entfernung als Zahlenwert. Der Farbton richtet sich nach der gemessenen
Entfernung des Pixels und der Einstellung der Farbskala (— ,6.1.4 Schieberegler*).

Anzeige Optionen

Suche Gerite Bitte wihlen ...

' 1 p— T — s s e e s s st s
[m] 0. 0.4 0. 0.8 12 14

Funktion verfiighar » Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 588847
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Sichtbereich 3D

» 2 klicken, um den Sichtbereich 3D zu aktivieren.

> Der Bereich auBerhalb des Sichtbereichs 3D wird abgedunkelt dargestellt.

Anzeige Optionen

& 3D | SucheGerite  Bitte wihlen ..

I 1 0 I O I I O I I 0 e I 3 [ 1
[m] 0. 0. ; 0.8 12 1.4

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [guft im Normalbetrieb Frame count: 595198

2D-Vorschau

| 2 — klicken, um die 2D-Daten als Uberlagerung innerhalb der 2D3D-Ansicht anzuzeigen.

Anzeige Optionen

& 3D | sucheGerite  Bitte wihlen ..

[m

|

L —

];_:. I

| 1 0 g 0 g 0 0 0 0 0 T 0 7 ' |
[m] 0. 0. ; 0.8 12 1.4

Funktion verfiighar . peratur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 643051
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6.1.3 3D-Ansicht

Die 3D-Ansicht zeigt grafisch die 3D-Ansichten des Gerates und der Beleuchtungseinheit an. Die
jeweiligen Sichtkegel der 3D-Ansichten unterscheiden sich farblich:

e Gerat: grin

e Beleuchtungseinheit: hellgrin

|

» D klicken, um die 3D-Ansicht anzuzeigen.
» 3D-Ansicht einstellen.

Die folgenden Einstellungen stehen im Reiter "Anzeige Optionen" zur Verfligung:

Schaltflache

Name

Beschreibung

k5

Entfernungsbild

Stellt die Pixel der 3D-Ansicht entsprechend der Entfernungswerte farbig dar.

Amplitudenbild

Stellt die Pixel der 3D-Ansicht entsprechend der Amplitudenwerte in Grautdnen
dar (Helligkeit).

Pixelstatusanzeige

Stellt die Pixel der 3D-Ansicht mit dem jeweiligen Status aus der Farblegende
an (— Pixeleigenschaften, vorherige Seite).

Logarithmisch

Linear

Logarithmisch

Stellt die Amplitudenwerte der 3D-Ansicht in logarithmischen Grauténen dar
(nur far Amplitudenbild verfugbar).

Linear

Stellt die Amplitudenwerte der 3D-Ansicht in linearen Grautdnen dar (nur fur
Amplitudenbild verfigbar).

N

Ursprung

Blendet den Ursprung des Koordinatensystem in der 3D-Ansicht ein und aus.

[

.

Raumlich gefilterte 3D-Daten

Zeigt die raumlich gefilterten 3D-Daten an.

tttl Punkte Zeigt die Daten als Punktwolke an.
;“’1'. Gitternetz Zeigt die Daten als Gitternetz an.
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Schaltflache Name Beschreibung

||_| Flachenmodell Zeigt die Steigungen als Farbverlauf an.
'l 2D-Vorschau Zeigt die 2D-Daten als Uberlagerung innerhalb der 3D-Ansicht an.

<

klj Ruckansicht Dreht die 3D-Ansicht auf die xy-Ebene.

S/lj Draufsicht Dreht die 3D-Ansicht auf die xz-Ebene.

g

Ql/ Seitenansicht Dreht die 3D-Ansicht auf die yz-Ebene.

5 ] Die Einstellungen der Ansicht (z. B. Logarithmisch oder Linear) verandern nur die Berechnung und

1} Art der visuellen Darstellung. Die Anwendung selbst wird dadurch nicht beeinflusst.

Entfernungsbild

> L—H klicken, um das Entfernungsbild anzuzeigen.

a4
i
) L]
®
Darstellung im 3D-Bild Beschreibung
Pixelposition Raumkoordinate des Punktes (x-, y-, z-Koordinaten).
Entfernung (x-Koordinate).
Pixelfarbe Der Farbton richtet sich nach der gemessenen Entfernung des Punktes und der Einstellung
der Farbskala (— ,6.1.4 Schieberegler").
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Amplitudenbild

| 2 g klicken, um das Amplitudenbild anzuzeigen.

» Uber [Logarithmisch] oder [Linear] die gewlinschte Ansicht auswéhlen.

Darstellung im 3D-Bild Beschreibung

Pixelposition Raumkoordinate des Punktes (x-, y-, z-Koordinaten).

Amplitudenwert.

Pixelfarbe (Graustufe) Die Helligkeit richtet sich linear bzw. logarithmisch nach der gemessenen Amplitude und der
Einstellung der Graustufenskala (— ,6.1.4 Schieberegler*).

Schwarz Amplitudenwert < Minimum der eingestellten Skala.

Weil Amplitudenwert = Maximum der eingestellten Skala.
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Ansichten im Koordinatensystem
Die 3D-Ansicht I&sst sich in eine voreingestellte Ansicht im Koordinatensystem drehen.

> klicken, um die Rickansicht anzuzeigen.

> Das Objekt wird auf der yz-Ebene dargestellt.

!_-"_‘I Monitor

Anzeige Optionen

Funktion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor lauft im Normalbetrieb Frame count: 9477

NP

“1
> Ql/ klicken, um die Draufsicht anzuzeigen.
> Das Objekt wird auf der xy-Ebene dargestellt.

Anzeige Optionen

Funkdion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 31398

31



ifm Vision Assistant O3M

§>
> kl/ klicken, um Seitenansicht anzuzeigen.

> Das Objekt wird auf der xz-Ebene dargestellt.

Anzeige Optionen

[m]

Funkdion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 39995

Darstellungsmuster

L
L

p L

L

klicken, um die 3D-Ansicht als Punktwolke anzuzeigen.

(e
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> klicken, um die 3D-Ansicht als Gitternetz anzuzeigen.

Anzeige Optionen

m
e
i

W

[m]

Funktion verfiighar Modus: Sensor [duft im Normalbetrieb Frame count: 52499

Anzeige Optionen

2D

(g &

e

i s o o
17

[m]

Funktion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [5uft im Normalbetrieb Frame count: 58896
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6.1.4 Schieberegler

Uber den Schieberegler I&sst sich der Farbbereich der Anzeige manuell einstellen. Die Ergebnisse der
Anwendung &ndern sich dadurch nicht.

e Entfernungsbild: Messbereich in Metern (von-bis)

e Amplitudenbild: Messbereich in Amplituden (von-bis)

Farbbereich einstellen

Bedienelement Beschreibung

Automatische . Die Schaltflache stellt den Farbbereich automatisch auf einen geeigneten Bereich ein. Die
Bereichswahl Einstellungen der Schieberegler werden verworfen.

Oberer Mit dem oberen Schieberegler wird der Farbbereich flr das Entfernungs- oder Amplitudenbild
Schieberegler grob eingestellt.

Untc_arer Mit dem unteren Schieberegler wird der eingestellte Farbbereich feinjustiert.
Schieberegler

Der eingestellte Farbbereich kann durch Auswahlen mit der linken Maustaste verschoben
) FIEN | werden, ohne die Grole des Bereichs zu andern.
Farbbereich ‘ - | . ) ) L . . .
Die vertikalen weien Linien innerhalb des Farbbereichs kennzeichnen den mit den unteren
Schieberegler feinjustierten Farbbereich.

» Oberen Schieberegler auf gewlinschten Farbbereich einstellen.

> Die Skala des unteren Schiebereglers entspricht dem oben eingestellten Farbbereich.
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6.2 Aufzeichnen

Uber diese Funktion lassen sich Aufzeichnungen von Ethernet- und CAN-Daten in beliebiger Lénge
erstellen.

v

Im Reiter "Aufzeichnen" die Dauer der Aufzeichnung auswahlen (1, 2, 4, 8 oder unendlich viele
Minuten). Der Platzbedarf betragt ca. 56 MB/Minute (mit Debug-Daten ca. 160 MB/Minute).

. klicken, um eine Aufzeichnung zu starten.
RS klicken, um zusatzlich die Debug-Daten aufzuzeichnen.
Die Debug-Daten werden fiir das Analysieren von Service-Anfragen bendtigt.

«w klicken, um zusatzlich die CAN-Daten aufzuzeichnen.

VvyVvVyy

Das Fenster "Speichern unter" wird mit einem Standard-Ordnerpfad und Standard-Dateinamen
geoffnet:

e Standard-Ordnerpfad: "...\ifm electronic\ifmVisionAssistant\capture" (genauer vollstandiger Pfad
abhangig von Windows-Version und Einstellungen)

e Standard-Dateiname: "yyyy-mm-dd_hhmmss_O3M1XX_192-168-1-1.dat"

? Der Dateiname besteht aus dem Jahr, Monat, Tag und der IP-Adresse des Gerates.

Beispiel: Die Datei "2016-06-27_154754_0O3M1XX_192-168-1-1.dat" wurde am 27. Juni 2016 um
15:47:54 Uhr auf dem Gerat mit der IP-Adresse 192.168.1.1 aufgezeichnet.

> Alle Mess- und Prozessdaten werden aufgezeichnet (z. B. erkannte Objekte und Ergebnisse der
Anwendungen).
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T ™
7 Speichern unter I M
%v .« Roaming » ifm electronic » ifmVisionAssistant » capture v|$,| capture durchsuchen P|

. m . .
Organisieren * Meuer Ordner B= w @
. com.adobe.dmp.contentviewer “ Mame Anderungsdatum
, Foxit Software
|| 2016-06-27_105444_03M1XX_192-168-1-1.dat  05.04.2016 17:20 i
. Greenshot
 Hewlett-Packard
| hpglog E
J Identities —

J ifm electronic
. efector dualis
. efecter dualis object inspector
. ifmVisicnAssistant

. capture
, crashDumps * e = .
PRI = R2017-01-26 130259 03M1XX 192-168-1-1.dat -
Dateityp: | Datenerfassungsdateien (*.dat) v]
# Ordner ausblenden [ Speichern ] [ Abbrechen ]

=

» [Speichern] klicken.
> Die Aufzeichnung startet und die Aufzeichnungszeit wird neben der Schaltflache . angezeigt.
Beispiel: 1 Minute und 5 Sekunden von den eingestellten 2 Minuten wird als 01:05/02:00 angezeigt.

> Die Aufzeichnung endet automatisch, sobald die eingestellte Aufzeichnungsdauer erreicht ist. Bei der
Dauer "unendlich" wird die Aufzeichnung durch den freien Speicherplatz des Datentragers begrenzt.

=

.

| 2 L erneut klicken, um die Aufzeichnung vor der eingestellten Aufzeichnungsdauer manuell zu
beenden.

> Die Sequenz ist gespeichert und kann (ber die Option [Wiedergabe] auf der Start-Bildschirmseite
abgespielt werden.
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6.3 Service-Optionen

Uber die Funktion Service-Optionen kann der Fehlerspeicher und die Systemiibersicht angezeigt
werden. Die Service-Optionen enthalten Software- und Hardware-Informationen, welche angezeigt und
gespeichert werden kénnen.

5 ) Der Fehlerspeicher und die Systemubersicht werden fir das Analysieren von Service-Anfragen
1] verwendet.

ch

Fehlerspeicher exportieren
» [Fehlerspeicher anzeigen] klicken.
» [Exportieren Fehlerspeicher] klicken.

> Der Fehlerspeicher wird im Textformat (*.txt) gespeichert.

COrganisieren = MNeuer Ordner = -

| Hewlett-Packard i Name Anderungsdatum Typ
J hpgleg
| Identities Es wurden keine Suchergebnisse gefunden.
J; IDMComp
J ifm electrenic
o ifmVisionAssistant

J capture

, crashDumps

| export

, export_Collision_Avoidance

| servicereport

J ifm electronic gmbh

DERL AR CO3M _Error_Log_2016-08-12_ 131433t

Dateityp: | Error Log File (*.txt)

“ Ordner ausblenden Speichern l [ Abbrechen ]
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Systemiibersicht anzeigen
> [Systemubersicht anzeigen] klicken.

> Das Fenster "Systemstatus" wird angezeigt.

ystemstatus

Software Versions

Global Software Version: 4.10.4
CPLD: 6.2.8

DK Bootloader: 1.7.2

DK: 2.1.5

DSP: 4.1.3

KP Bootloader: 10.1.2

KP: 4.7.0

GP:4.3.2

Variant: DI

Camera Article Number: 03M251
Camera Serial Number: 000068
Camera Hardware Version: 0x81
Camera Front Hardware Version: Ox4
Illu Article Number: O3M950

Illu Hardware Version: 0x2

Illu Serial Number: 000341

GP Hardware Version: 0x88

CAN Bus Availability: available

AN Runc Statne Sancar 130ft imm Marmalhatriah

Exportiere Systemstatus

» [Exportiere Systemstatus] klicken, um die Systemubersicht zu speichern.

» [X] klicken, um die Systemubersicht zu schliel3en.
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7 Geratekonfiguration

In der Geratekonfiguration werden Grundeinstellungen des Gerates und der verwendeten Netzwerke
eingestellt.

| 2 O klicken.

> Die Bildschirmseite "Geratekonfiguration" wird angezeigt.

Einstellungen in der Geratekonfiguration:
e Gerat (— ,7.1 Gerat")
e Name des Gerates einstellen
e Assistent fur allgemeine Sensoreinstellungen ausfiihren
e Firmware-Update ausfiihren
e Einstellungen importieren und exportieren
e Sensor neu starten

e Online Parametrierung aktivieren

e CAN-Einstellungen (— ,7.2 CAN-Einstellungen®)

e Netzwerkprotokoll und Netzwerkadresse des CAN-Bus einstellen

e FEthernet (— ,7.3 Ethernet®)

e Prozess-Schnittstelle einstellen

Gerat
CAN-Einstellungen

Ethernet
Allgemeine Sensoreinstellungen

Start
Firmware-Update

Sl S Version: 417.4 DI

Import / Export

Exportieren Importieren
Sensor neu starten
Sensor neu starten

Online Parametrierung

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [8uft im Normalbetrieb Frame count: 18069
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7.1 Gerat

Im Fenster "Gerat" werden Grundeinstellungen des Gerates eingestellt.
» [Gerat] klicken.
> Das Fenster "Gerat" wird angezeigt.

Funktionen
Feld Schaltflache Beschreibung
Name - Editierbares Feld zum Einstellen des Geratenamens
Allgemeine

Sensoreinstellungen [Start] Startet den Assistenten flr allgemeine Sensoreinstellungen

Installiert ein Firmware-Update.

Firmware-Update Aktualisieren
P [ ] Die aktuelle Version der Firmware wird neben der Schaltflache angezeigt.
[Exportieren] Erstellt eine Kopie der Einstellungen und Anwendungen auf dem PC.
Import / Export i i ; ;
p p [Importieren] Speichert eine auf dem PC vorhandene Kopie der Einstellungen und

Anwendungen im Geréat.

Sensor neu starten [Sensor neu starten] | Startet das Gerat neu.

7.1.1 Name

Der Name des Gerates kann frei editiert werden.
» Eingabefeld klicken.

| 2 Nelime eintragen.

> = klicken, um die Anderungen zu speichern.

7.1.2 Allgemeine Sensoreinstellungen

Der Assistent "Allgemeine Sensoreinstellungen" stellt das Gerat auf die jeweilige Applikation ein. Zu
Beginn fragt der Assistent grundlegende Einstellungen zur Applikation des Gerétes ab. Anschlieiend wird
das Gerat vom Assistenten eingestellt.

Allgemeine Sensoreinstellungen

Start

» [Start] klicken.
> Der Assistent fur Allgemeine Sensoreinstellungen wird angezeigt.

o ] Der Assistent fiir Allgemeine Sensoreinstellungen startet nach dem Flashen einer Firmware
11 ] automatisch (— ,7.1.3 Firmware-Update®).
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» [Start] klicken.

Assistent: Globale Sensoreinstellungen

ifm Vision Assistant O3M

Allgemeine Sensoreinstellungen

Der O3M Sensor bietet vielfdltige Einstellmdglichkeiten. Insbesondere
die Parameter fiir die Bildeinstellungen (Filter, Aufnahmemaodus, etc)
haben einen groBen Einfluss auf die 3D Daten und somit auch auf die
Funktionsergebnisse. Es wird daher empfohlen den "Allgemeine
Sensoreinstellungen” Assistenten auszufiihren. Dieser hilft, die
optimalen Einstellungen fiir Thre Applikation zu definieren.

Der "Allgemeine Sensoreinstellungen™ Assistent startet automatisch
wenn die Sensorsoftware im Auslieferungszustand ist. AuBerdem kann

er iber "Start Assistenten” im "Gerdte” Menu jederzeit gestartet
werden.

1. Generelle Einstellungen:

Ist der O3M feststehend oder an einem Fahrzeug verbaut?

feststehend
feststehend

Fahrzeug
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Schaltflache Name Beschreibung

Einstellung "feststehend" verwenden fir die Montage an:
o feststehenden Fahrzeugen

e Objekten
feststehend e fahrende Fahrzeuge, welche bei Gerateoperationen feststehen
feststehend
ESISIEREn o) Bei der Einstellung "feststehend" kénnen héhere
Fahrzeug 1l | Mittelungseinstellungen verwendet werden (— ,10.9 Intelligente

Datenmittelung®).

Einstellung "Fahrzeug" fiir die Montage an bewegenden Fahrzeugen

Fahrzeug verwenden (— ,Einstellung "Fahrzeug").

» [feststehend] oder [Fahrzeug] klicken.
> Die Einstellung [Fahrzeug] erfordert zusatzliche Einstellungen.
» [Weiter] klicken.

Einstellung "feststehend"

Im Folgenden wird die generelle Einstellung "feststehend" beschrieben.

Assistent: Globale Sensoreinstellungen

2. Bildeinstellungen - Umgebung:
Was ist die maximal zu erwartende Umgebungstemperatur des
Sensors?

65°C

Wird der Sensor im AuBen- oder Innenbereich verwendet?

AuBenbereich

Sind die Sichtbedingungen hdufig schlecht (staubig/neblig)?

=]

Wie wichtig ist die Verschmutzungserkennung der Sensorscheibe
(hohe Empfindlichkeit kann schon zu Detektionen fiihren, wenn die
Sensorfunktion noch nicht beeintrachtigt wird).

Wichtig, niedrige Empfindlichkeit

Schaltflache Name Beschreibung

Die Bildrate des Gerates in Abhangigkeit zur Umgebungstemperatur
einstellen:

e 85°C: Bildrate von 25 Hz

e 75°C: Bildrate von 33 Hz
Umgebungstemperatur | ¢ 65°C: Bildrate von 50 Hz

o 3y |mmer die hdchstmdgliche Bildrate verwenden.
1
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Schaltflache Name Beschreibung
Die Einstellung "AuRRenbereich" verwenden, wenn in der Applikation mit
starken Umwelteinflissen gerechnet wird. Die Einstellung hat Einfluss auf:
e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat)
AuBenbereich e Rauschunterdriickungsfilter (— ,10.4 Rauschunterdriickungsfilter”)
Verwendung

Innenbereich

Die Einstellung "Innenbereich" verwenden, wenn in der Applikation mit
geringen Umwelteinflissen gerechnet wird. Die Einstellung hat Einfluss auf:

e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat®)
e Rauschunterdriickungsfilter (— ,10.4 Rauschunterdriickungsfilter”)

Sichtbedingungen

Die Einstellung "Sichtbedingungen" aktivieren, wenn die
Sichtbedingungen haufig schlecht sind. Die Einstellung hat Einfluss auf:

e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat”)
e Erkennung Sprihnebel (— ,10.5 Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub®)

) Staubige und nebelige Umgebungsbedingungen erfordern eine
Il | starkere Datenfilterung. Die Einstellung "Sichtbedingungen"
fuhrt zu einer reduzierten Reichweite des Gerates.

Nicht wichtig
Wichtig, niedrige Empfindlichkeit
Wichtig, mittlere Empfindlichkeit

Wichtig, hohe Empfindlichkeit

Verschmutzungs-
erkennung

Die Empfindlichkeit der Verschmutzungserkennung einstellen:

Die Einstellung hat Einfluss auf: Verschmutzungserkennung
(— ,10.6 Verschmutzungserkennung®).

» [Weiter] klicken.

Assistent: Globale Sensoreinstellungen

X

Bildeinstellungen - Datenqualitat:

Die Sensorausgabe kann abhangig von der typischen
Bewegungsdynamik der Applikation optimiert werden.

Im Falle hoher Dynamik (entweder schnell bewegter Objekte die
erfasst werden sollen oder schneller Bewegung des Fahrzeugs selber)
wird empfohlen, dass der Sensor zu niedriger Latenz/schnellem
Ansprechen parametriert wird.

Im Falle von geringer Dynamik (Sensor bzw. die zu messenden
Objekte bewegen sich nicht/wenig wihrend der Messung) wird
empfohlen, dass der Sensor die intelligente Rohdatenmittelung
verwendet. Diese minimiert das Rauschen und maximiert die
Reichweite. Allerdings steigen Latenz und Ansprechzeit.

Typ. Geschwindigkeit Objekte:
statisch gehend

0 km/h 5 km/h
|

langsam fahrend fahrend
10 km/h =15 km/h

schnelle
Reaktion

maximale
Reichweite

Zuriick

Schieberegler Name Beschreibung

— - Mit dem Schieberegler "Typ. Geschwindigkeit Objekte"

Otﬁﬁ;: ?itm? ;a(:ug;;: fahrend fa:;‘mm . die Geschwindigkeit der Objekte einstellen, welche von
Sy =L : Typische | yem Gerat erfasst werden. Die Einstellung verbessert

Geschwindigkeit | yie Datenqualitat.
maximale schnelle Objekte . . . 3 .
T Reaktion Die Elns_tellung hat Einfluss aL!f. Intelligente _
Datenmittelung (— ,10.9 Intelligente Datenmittelung®).

» [Weiter] klicken.
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Assistent: Globale Sensoreinstellungen

4. Ergebniseinstellungen:

Werden die Ergebnisse im Applikationsaufbau von CAN oder Ethernet
verwendet?

CAN & Ethernet

Mit welcher Wiederholrate sollen die Sensordaten iiber CAN &
Ethernet gesendet werden?

Jeder Sensorzyklus (50 HZ)

Welche Ergebnisse sollen {iber Ethernet gesendet werden?

Alle Ergebnisse (volle 3D Daten und Funktionsergebnisse)

Die Ergebniseinstellungen wirken sich auf die Verbindung des Gerates innerhalb der Applikation aus.

]
Die Verbindungseinstellungen zwischen ifm Vision Assistant und Geréat sind im Kap. ,4.1.2
Manuelle Verbindung® beschrieben.

Schaltflache Name Beschreibung

Die Einstellung "CAN" verwenden, wenn die Messergebnisse
der Applikation Uber CAN weitergegeben werden.

Die Einstellung "Ethernet" verwenden, wenn die
Messergebnisse der Applikation tber Ethernet
weitergegeben werden.

Die Einstellung "CAN & Ethernet" verwenden, wenn die
Messergebnisse der Applikation Giber CAN und Ethernet
weitergegeben werden.

CAN
Ethernet Verwendung der Ergebnisse

CAN & Ethernet

Die Einstellung stellt die Wiederholrate der Daten ein. Eine
hohe Wiederholrate erhéht den Datendurchsatz.

L e LRI Die Wiederholrate der Daten ist abhéngig von der
Jeder 2te Sel klus (25 H Wiederholrate Umgebungstemperatur
B (— Seite 42, Bildeinstellungen - Umgebung).
Jeder 3te Sensorzyklus (16 HZ) Die Einstellung hat Einfluss auf: Aktualisierung Daten auf

CAN / Ethernet in Bezug auf Sensorzyklus
(— ,7.2 CAN-Einstellungen®) / (— , 7.3 Ethernet®).

Die Einstellung "Nur Funktionsergebnisse" sendet

Objektdaten und ROI-Ergebnisse ber Ethernet

) (keine 3D-Pixeldaten). Die Einstellung reduziert den

Nur Funktionsergebnisse I__Ekr)gebnlsse Datendurchsatz {iber Ethernet.

Uber

Alle Ergebnisse (volle 3D Daten und Funktionsergebnisse) Ethernet Die E!nStellung "A”e Ergebnisse (VO,”e 3D Daten }Jnd
Funktionsergebnisse)" sendet 3D-Pixeldaten, Objektdaten

und ROI-Ergebnisse tber Ethernet. Die Einstellung erhéht

den Datendurchsatz tber Ethernet.

» [Weiter] klicken.
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Einstellung "Fahrzeug”

Im Folgenden wird die generelle Einstellung "Fahrzeug" beschrieben.

Assistent: Globale Sensoreinstellungen

1. Generelle Einstellungen:

Ist der O3M feststehend oder an einem Fahrzeug verbaut?

Fahrzeug

Wie schnell bewegt sich das Fahrzeug wihrend der Sensorfunktion?
=6 km/h

Wie schnell bewegen sich die Objekte, die mit dem O3M gemessen

werden sollen?

langsam (<6 km/h, z.B. Personen)

Bewegen sich im Arbeitsbereich mehrere Fahrzeuge mit 03M
Sensoren, die zu iiberlappenden Messbereichen fiihren knnen?

Mein

Schaltflache Name Beschreibung

restatatent Die Geschwindigkeit des Fahrzeugs einstellen.

Die Einstellung hat Einfluss auf: Intelligente Datenmittelung

nahezu unbewegt (<3 km/h) (— ,10.9 Intelligente Datenmittelung®).

Geschwindigkeit
langsam (<6 km/h) Fahrzeug = Bei hohen Geschwindigkeiten des Fahrzeugs wird
il | empfohlen, den Wert der Intelligenten Datenmittelung zu
=6 km/h ——— verringern (— ,10.9 Intelligente Datenmittelung").
feststehend Die Geschwindigkeit der Objekte einstellen.

Die Einstellung hat Einfluss auf: Intelligente Datenmittelung
(— ,10.9 Intelligente Datenmittelung®).

langsam (<6 km/h, z.B. Personen)

Geschwindigkeit
mittel (<10 km/h, z.B. Arbeitsmaschinen) Objekte === Bei hohen Geschwindigkeiten der Objekte wird empfohlen,
1l | den Wert der Intelligenten Datenmittelung zu verringern
=10 km/h (— ,10.9 Intelligente Datenmittelung*).

Wenn sich mehrere Fahrzeuge mit Geraten im selben
Arbeitsbereich bewegen, kénnen Messfehler entstehen.

Die Einstellung "Ja" verwendet zufallige Modulationsfrequenzen fur
Mehrere die Gerate.

Fahrzeuge Die Einstellung "Ja" hat Einfluss auf: Modus Modulationsfrequenz
(— ,10.8 Modus Modulationsfrequenz*)

Die Einstellung "Nein" hat Einfluss auf: Intelligente Datenmittelung
(— ,10.9 Intelligente Datenmittelung*)

» [Weiter] klicken.
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Assistent: Globale Sensoreinstellungen

2. Bildeinstellungen - Umgebung:

Was ist die maximal zu erwartende Umgebungstemperatur des
Sensors?

65°C

Wird der Sensor im AuBen- oder Innenbereich verwendet?

AuBenbereich

Sind die Sichtbedingungen haufig schlecht (staubig/neblig)?
Nein
Wie wichtig ist die Verschmutzungserkennung der Sensorscheibe

(hohe Empfindlichkeit kann schon zu Detektionen fiihren, wenn die
Sensorfunktion noch nicht beeintrichtigt wird).

Wichtig, niedrige Empfindlichkeit

Schaltflache Name

Beschreibung

Umgebungstemperatur

Die Bildrate des Gerates in Abhangigkeit zur Umgebungstemperatur
einstellen:

e 85°C: Bildrate von 25 Hz
e 75°C: Bildrate von 33 Hz
e 65°C: Bildrate von 50 Hz

=y |Immer die héchstmogliche Bildrate verwenden.

]

AuBenbereich
Verwendung
Innenbereich

Die Einstellung "Aufenbereich" verwenden, wenn in der Applikation mit
starken Umwelteinflissen gerechnet wird. Die Einstellung hat Einfluss auf:

e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat)
e Rauschunterdriickungsfilter (— ,10.4 Rauschunterdriickungsfilter”)

Die Einstellung "Innenbereich" verwenden, wenn in der Applikation mit
geringen Umwelteinfllissen gerechnet wird. Die Einstellung hat Einfluss auf:

e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat)
e Rauschunterdriickungsfilter (— ,10.4 Rauschunterdriickungsfilter”)

Sichtbedingungen

Die Einstellung "Sichtbedingungen" aktivieren, wenn die
Sichtbedingungen haufig schlecht sind. Die Einstellung hat Einfluss auf:

e Filter Signalqualitat (— ,10.3 Filter Signalqualitat®)
e Erkennung Sprihnebel (— ,10.5 Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub®)

o ) Staubige und nebelige Umgebungsbedingungen erfordern eine
Il | starkere Datenfilterung. Die Einstellung "Sichtbedingungen"
fuhrt zu einer reduzierten Reichweite des Gerates.

Nicht wichtig

Wichtig, niedrige Empfindlichkeit Verschmutzungs-

erkennung

Wichtig, mittlere Empfindlichkeit

Wichtig, hohe Empfindlichkeit

Die Einstellung "Verschmutzungserkennung" verwenden, um die
Empfindlichkeit der Verschmutzungserkennung einzustellen:

Die Einstellung hat Einfluss auf: Verschmutzungserkennung
(— ,10.6 Verschmutzungserkennung®).

» [Weiter] klicken.
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Assistent: Globale Sensoreinstellungen

3. Ergebniseinstellungen:

Werden die Ergebnisse im Applikationsaufbau von CAN oder Ethernet
verwendet?

CAN

Mit welcher Wiederholrate sollen die Sensordaten liber CAN gesendet
werden?

Jeder Sensorzyklus (50 HZ)

1 Die Ergebniseinstellungen wirken sich auf die Verbindung des Gerates innerhalb der Applikation aus.

- Die Verbindungseinstellungen zwischen ifm Vision Assistant und Geréat sind im Kap. ,4.1.2
Manuelle Verbindung“ beschrieben.

Schaltflache Name Beschreibung

CAN

Ethernet

CAN & Ethernet

Verwendung der Ergebnisse

Die Einstellung "CAN" verwenden, wenn die Messergebnisse
der Applikation Gber CAN weitergegeben werden.

Die Einstellung "Ethernet" verwenden, wenn die
Messergebnisse der Applikation tber Ethernet
weitergegeben werden.

Die Einstellung "CAN & Ethernet" verwenden, wenn die
Messergebnisse der Applikation Gber CAN und Ethernet
weitergegeben werden.

Jeder Sensorzyklus (50 HZ)

Jeder 2te Sensorzyklus (25 HZ)

Jeder 3te Sensorzyklus (16 HZ)

Wiederholrate

Die Einstellung stellt die Wiederholrate der Daten ein. Eine
hohe Wiederholrate erhéht den Datendurchsatz.

Die Wiederholrate der Daten ist abhangig von der
Umgebungstemperatur

(— Seite 42, Bildeinstellungen - Umgebung).

Die Einstellung hat Einfluss auf: Aktualisierung Daten auf

CAN / Ethernet in Bezug auf Sensorzyklus
(— .7.2 CAN-Einstellungen®) / (— , 7.3 Ethernet®).

» [Weiter] klicken.
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Assistent: Globale Sensoreinstellungen

» [Fertig] klicken.

4. Fertig:

Sie haben den Assistenten fiir die globalen Einstellungen fertig
gestellt. Driicken Sie "Fertig™ um die Einstellungen auf den Sensor zu
tibernehmen und den Assistenten zu beenden.

Bitte definieren Sie als ndchstes die Verbauposition
alibriereinstellungen” im Menu) oder starten Sie einen Applikations

Assistenten ("Applikation™ im Menu).

Zum Abbrechen ohne Speichern bitte auf das Kreuz zum schlieBen des
Assistenten driicken.

Zuriick

> Die Einstellung des Gerates Uber den Assistenten "Allgemeine Sensoreinstellungen" ist beendet.
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7.1.3 Firmware-Update

Eine aktuelle Firmware liegt auf dem mitgelieferten Datentrager oder kann bei Bedarf aus dem Internet
heruntergeladen werden: www.ifm.com — Service — Downloads

? Auf dem Gerat ist die Firmware DI vorinstalliert. Die folgenden Firmware's sind aktuell verfligbar:

e DI- Basisfunktionen (Standard-Firmware)
e OD - Object Detection und Collision Avoidance

e LG - Line Guidance

Alle Einstellungen und Anwendungen werden durch ein Firmware-Update geldscht.

» Exportieren Sie die Einstellungen vor dem Firmware-Update.
» [Aktualisieren] klicken, um ein Firmware-Update durchzufiihren.

> Eine Sicherheitsabfrage wird angezeigt.

Firmware-Update installieren?

Soll das Firmware-Update installiert werden? Alle Einstellungen gehen
verloren.

ok Abbrechen

» [OK] klicken.

> Das Fenster "Offnen" wird angezeigt.

» Gewdulnschte Firmware-Datei (*.fcr) auswahlen.
» [Offnen] klicken.

> Die Firmware wird aktualisiert. AnschlieRend wird vom ifm Vision Assistant die Verbindung zum Gerat
neu aufgebaut.

Nach dem Firmware-Update erscheint das folgende Fenster:

Werkseinstellungen aktiv

Der verbundene O3M ist auf Werkseinstellungen gesetzt. Fiir eine
optimale Performance wird empfohlen, die globalen Einstellungen auf
Ihre Applikation zu setzen. Wollen Sie dies nun mit Hilfe des
Assistenten machen?

ok Abbrechen

Starten Sie den Assistenten durch Klicken auf [Ok], um die allgemeinen Sensoreinstellungen fiir die
jeweilige Applikation einzustellen.

Fehlermeldungen

Fehlermeldung Losung
Wird die Verbindung zum Gerat wahrend eines Firmware-
Allgemeiner Aktualisierungsfehler Updates getrennt, erscheint die abgebildete Fehlermeldung.
» Die Firmware Uber die Manuelle Verbindung wiederherstellen
Allgemeiner Fehler. [130011] (— ,4.1.2 Manuelle Verbindung®).

— Ist das verbundene Gerat oder die Beleuchtungseinheit
Un:gultlge Hardwar‘EkOmpunent‘e mit der Firmware inkompatibel, erscheint die abgebildete
Mainboard oder Frontend oder Fehlermeldung.

Beleuchtung haben eine nicht » Andere Firmware-Version verwenden oder kompatible
unterstitzte Hardwareversion. Hardware verwenden.
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7.1.4 Einstellungen exportieren

Mit der Funktion "Exportieren" werden die Einstellungen und Anwendungen vom Gerat auf den PC
exportiert.

» [Exportieren] klicken, um den Export der Einstellungen zu starten.

> Das Fenster "Speichern unter" wird angezeigt.

; Speichern unter

s@/}v| .« Roaming » ifm electronic » ifmVisionAssistant » export - || export durchsuchen
e — R R R R R RRRRRRRRRRRRRRRRRRRRDRRRRRR —_—

Organisieren + Meuer Ordner

. Greenshot m Name Anderungsdatum
| Help
| Hewlett-Packard Es wurden keine Suchergebnisse gefunden.
J hpglog
J Identities
, IDMComp
J ifm electronic
J ifmVisionAssistant

, capture

. crashDumps

| export

, export_Collision_Avecidance

Dateiname:  2016-03-15.03mlxxcfg

Dateityp: | Sensor File (*.03mlccfg)

= Ordner ausblenden Speichern l [ Abbrechen l

» Namen eingeben und [Speichern] klicken.

> Die Einstellungen werden in eine Datei mit der Endung .03m1xxcfg gespeichert.

7.1.5 Einstellungen importieren

Mit der Funktion "Importieren" werden die Einstellungen und Anwendungen vom PC auf das Geréat
importiert.

Vorhandene Einstellungen und Anwendungen werden beim Importieren Uberschrieben.

» Falls erforderlich, die vorhandenen Einstellungen vorher exportieren.

» [Importieren] klicken, um den Import der Einstellungen zu starten.
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> Das Fenster "Offnen" wird angezeigt.

(L Foaming » im ectoic v imviiendssan » apor —————+ )

Organisieren « Neuer Ordner

.. com.polycom.cmad *  Name Anderungsdatum

, Garmin
| 2016-09-15.03mluxcfg 26.09.2016 08:28

. Greenshot

| Help

. Hewlett-Packard

J hpglog

J Identities

, IDMComp

. ifm electronic
. ifmVisionAssistant

| capture
. crashDumps

. export

, export_Collision_Avocidance |

Dateiname:  2016-09-15.03mLicfg - ’Sensur File (*.03mlxxcfg) V]

[ Offnen ] [ Abbrechen l

» Gewiinschte Datei mit der Endung .03m1xxcfg auswahlen und [Offnen] klicken.

> Die Einstellungen werden importiert.

7.1.6 Sensor neu starten
Das Gerat kann mit der Schaltflache [Sensor neu starten] neu gestartet werden.
» [Sensor neu starten] klicken.

> Der Neustart wird durchgefiihrt.

Sensor neu starten
C Bitte warten.

> Der ifm Vision Assistant baut eine neue Verbindung zum Geréat auf.

» Wenn die neue Verbindung zum Gerat fehlschlagt, Gerat Uber Q auf der Startbildschirmseite suchen
oder manuell verbinden.
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7.1.7 Online Parametrierung
Mit dem Schalter [Online Parametrierung] wird die Online Parametrierung des Gerates aktiviert.

Online Parametrierung

Bei aktivierter "Online Parametrierung"” werden geanderte Parameter sofort auf das Gerat geschrieben.
Die Anderungen sind sehr schnell sichtbar (Echtzeit).

1 Die Anderungen werden in einem fliichtigen Bereich des Arbeitsspeichers geschrieben und gehen
2 ) beispielsweise nach einem Neustart des Gerates verloren.

» Die Anderungen dauerhaft speichern mit der Schaltflache |& [Speichern].

Bei deaktivierter "Online Parametrierung" werden geanderte Parameter erst nach Klicken der
Schaltflache & [Speichern] geschrieben. Die Anderungen werden in einem nicht fliichtigen Bereich des
Arbeitsspeichers geschrieben und sind nach ca. 15 Sekunden sichtbar.

Die "Online Parametrierung” ist standardmafig deaktiviert.

=)

Die "Online Parametrierung" kann von Steuergeraten (CAN-Controller) verwendet werden.
Passende Bibliotheken sind fur ifm Mobil-Steuergerate mit CAN-Eingang verfligbar
(— ,16.3 O3M an externe Gerate anbinden®).

=)
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7.2 CAN-Einstellungen

Im Fenster "CAN-Einstellungen" werden verschiedene Parameter des CAN-Bus eingestellt.

Gerdtekonfiguration

CAN-Einstellungen

Gerat
CAN-Protokoll
CAN-Einstellungen
J1939
Ethernet
Baudrate ausw3hien

250 kbitfs
Aktualisierung Daten auf CAN in Bezug auf Sensorzyklus
1
Source address
239
Synchronisierung mehrerer Sensoren auf einem CAN

Allein operierendes System

Funlktion verflighar « Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor lauft im Normalbetrieb Frame count: 185371

» [CAN-Einstellungen] klicken.
> Das Fenster "CAN-Einstellungen" wird angezeigt.
Funktionen

Feld Beschreibung

Auswahlmeni zum Einstellen des CAN-Protokolls:

CAN-Protokoll

Auswahlmenl zum Einstellen der Baudrate:

125 kbit/s

250 kbit/s
Baudrate .
auswahlen 500 kbit/s

800 kbit/s

1000 kbit/s

Editierbares Feld zum Einstellen der Aktualisierung von Daten tber den CAN-Bus. Haufiges Aktualisieren
lastet den CAN-Bus hoher aus, was zu einem verzégerten Reaktionsverhalten fiihren kann. Die folgenden
Aktualisierung Aktualisierungsraten sind einstellbar:

Daten auf CAN 1: Jedes Bild des Gerates aktualisiert die Daten (iber den CAN-Bus (hohe Auslastung CAN-Bus)

in Bezug auf 2: Jedes 2. Bild des Gerates aktualisiert die Daten {iber den CAN-Bus

Sensorzyklus 3: Jedes 3. Bild des Gerétes aktualisiert die Daten (iber den CAN-Bus

4: Jedes 4. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Gber den CAN-Bus

5: Jedes 5. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Gber den CAN-Bus (geringe Auslastung CAN-Bus)

Editierbares Feld zum Einstellen der Souce-Adresse. Voreingestellt ist der Wert "239". Das Feld ist nur
sichtbar, wenn das CAN-Protokoll "J1939" eingestellt ist.

Editierbares Feld zum Einstellen der Node ID, Voreingestellt ist der Wert "10". Das Feld ist nur sichtbar, wenn
das CAN-Protokoll "CANopen" eingestellt ist.

Source adress

Node ID
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Feld Beschreibung

Auswahlmeni zum Einstellen des Verhaltens mehrerer Sensoren an einem CAN-Bus.

Allein operierendes System

Exposure Master - sendet sync Botschaften

Exp. Slave 2 (zeitversetzt) - empfingt sync

Exp. Slave 1 (simultan) - empfingt sync

Zum Synchronisieren mehrerer Gerate wird ein Gerat als "Exposure Master" eingestellt. Der Exposure Master

Synchronisierung sendet Sync-Botschaften an die weiteren Gerate.

mehrerer Weitere Geréte werden als "Exposure Slave 2 (zeitversetzt)" oder "Exposure Slave 1 (simultan)" eingestellt.
Sensoren auf Diese Gerate empfangen die Sync-Botschaften des Exposure Master und synchronisieren sich entsprechend.
einem CAN » Stellen Sie weitere Gerate als "Exposure Slave 1 (simultan)" ein, wenn sich das Sichtfeld der Gerate nicht

Uberschneidet.
» Stellen Sie weitere Gerate als "Exposure Slave 2 (zeitversetzt)" ein, wenn sich das Sichtfeld der Gerate
Uberschneidet.

Das Synchronisieren mehrerer Gerate an einem CAN-Bus ist mdglich, wenn die folgenden Punkte zutreffen:

e Das CAN-Protokoll "J1939" ist eingestellt.
e Die Framerate 25 Hz oder 33 Hz ist eingestellt.
e Der Exposure Master hat die Source adress "239".

Fir moglichst fehlerfreies Synchronisieren wird empfohlen, einen eigenen CAN-Bus fir die Gerate
aufzusetzen.

7.3 Ethernet

Im Fenster "Ethernet" werden die Netzwerkeinstellungen des Gerates geandert.
» [Ethernet] klicken.
> Das Fenster "Ethernet" wird angezeigt.

Geratekonfiguration
Ethernet
Gerdt

IP-Adresse
CAN-Einstellungen

19 2 .1 6 8 .
Ethernet

Subnetz-Maske

2 5 57 20 5 S

1P des Empfangers

285 SRS

UDP-Port

42000

Altualisierung Daten auf Ethemet in Bezug auf Sensorzykius

1

Ausgabe Pixeldaten (Distanz, Amplitude) {iber Ethernet

Funktion verfiighar » Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [uft im Normalbetrieh Frame count: 15470
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Funktionen
Feld Beschreibung
Editierbares Feld zum Einstellen der IP-Adresse des Gerates. Voreingestellt ist der Wert
IP-Adresse " "
192.168.1.1".
Editierbares Feld zum Einstellen der Subnetz-Maske. Voreingestellt ist der Wert
Subnetz-Maske "255.255.255.0".
. Editierbares Feld zum Einstellen der IP-Adresse des Empfangers. Voreingestellt ist der Wert
IP des Empfangers "255.255.255.255"
UDP-Port Editierbares Feld zum Einstellen des UDP-Ports. Voreingestellt ist der Wert "42000".

Editierbares Feld zum Einstellen der Aktualisierung von Daten Uber Ethernet. Haufiges
Aktualisieren lastet das Ethernet hoher aus, was zu einem verzégerten Reaktionsverhalten
fuhren kann. Die folgenden Aktualisierungsraten sind einstellbar:

e 1: Jedes Bild des Gerates aktualisiert die Daten Uber Ethernet (hohe Auslastung Ethernet)
2: Jedes 2. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Uber Ethernet

3: Jedes 3. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Uber Ethernet

4: Jedes 4. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Uber Ethernet

5: Jedes 5. Bild des Gerates aktualisiert die Daten Uber Ethernet (geringe Auslastung
Ethernet)

Mit dem Schalter kann die Ausgabe der Pixeldaten tber Ethernet ein- und ausgeschaltet
werden. Das Ausschalten der Pixeldaten reduziert die Buslast, indem nur noch die

Aktualisierung Daten auf Ethernet
in Bezug auf Sensorzyklus

(A[;z?::ze Kimxell?titdeer; Funktionsergebnisse iibertragen werden. In der Voreinstellung ist der Schalter eingeschaltet.
' P Die CAN- und Ethernet-Schnittstellen werden in den Schnittstellenbeschreibungen detailliert
beschrieben.

» Netzwerkeinstellungen in den Eingabefeldern eintragen.
> = klicken, um die Anderungen zu speichern.

> Der ifm Vision Assistant schreibt die neuen Einstellungen auf das Gerat.

: Parameter werden geschrieben

Bitte ~15 s warten.

Schreiben war erfolgreich

Parameter wurden erfolgreich auf den
Sensor geschrieben.

> Der ifm Vision Assistant baut eine neue Verbindung zum Geréat auf:

Sensor erneut verbinden
Q Ethernet-Einstellung gedndert, neuer

Verbindungsaufbau.

» Wenn die neue Verbindung zum Gerat fehlschlagt, Gerat tber Q auf der Startbildschirmseite suchen
oder manuell verbinden.
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8 Gerateinformationen

In den Gerateinformationen werden aktuelle Informationen des Gerates und der verwendeten Netzwerke
angezeigt.

| 2 ® klicken.

> Ein Bild des Gerates und die Gerateinformationen werden angezeigt.

Entfernungsbild O3M151
3.7.5DI

Sensor lduft im Normalbetrieb
Camera: 52.20 °C Illu: 56.50 °C
CAN & Ethernet

Camera: 23.33 V Illu: 23.57 V

Funktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor l3uft im Normalbetrieb Frame count: 26269

Feld Beschreibung

Hardware & Firmware Verwendete Hardware, installierte Firmware-Version und die Applikation
Status Status des Gerates

Temperatur Temperatur von Gerat und Beleuchtungseinheit

Verbindung Art der Verbindung zwischen ifm Vision Assistant und Geréat

Spannung Klemmspannung von Gerat und Beleuchtungseinheit
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9 Kalibriereinstellungen

In den Kalibriereinstellungen wird das Gerat flr die vorgesehene Applikation kalibriert.

| EEE klicken.

> Die Kalibriereinstellungen werden angezeigt.

Kalibriereinstellungen

Gefiihrte automatische Kalibrierung

Sensor-Ausrichtung
o
Verbaupeosition Sensor
X Position des Sensors
0.00 m
Y Position des Sensors
0.00 m
Z Position (Héhe) des Sensors
1.00 m
Verbauposition Beleuchtungseinheit

ol'} | A

Position der Beleuchtung relativ zum Sensor

X Pos der Beleuchtung {abselut in Weltkoordinaten)

Funidion verfiighar » Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet lus: S ift im Normalbetrieb Frame count: 427701

1: 3D-Ansicht von oben (nicht verstellbar)
2: 3D-Ansicht (frei verstellbar)

9.1 Was ist Kalibrieren

Das Gerét liefert fur jedes Pixel 3D-Koordinaten. Die 3D-Koordinaten sind immer auf den
Koordinatenursprung des Weltkoordinatensystems bezogen. Die Kalibriereinstellungen erméglichen es,
dass Weltkoordinatensystem frei zu definieren und das Gerat darauf einzustellen.

Die Hilfen innerhalb der Kalibriereinstellungen sind auf mobile Arbeitsmaschinen zugeschnitten.
Unabhangig davon kénnen die Kalibriereinstellungen fur beliebige Anwendungen verwendet werden.

Die drei Koordinatenachsen werden mit X, Y und Z bezeichnet. Der Bezugspunkt des
3D-Koordinatensystems kann beliebig festgelegt werden. Beispiele:

e gemessene Objektentfernung bezogen auf das Gerat
e Frontpartie eines Fahrzeugs
e beliebiger Referenzpunkt einer Maschine

Die Kalibriereinstellungen stellen hierflr die bendétigten Werkzeuge zur Verfligung.
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In der Abbildung unten ist die Bedeutung des Weltkoordinatensystems beispielhaft skizziert. Die
ausgegebenen 3D-Koordinaten werden immer im kalibrierten Weltkoordinatensystem ausgegeben.
Dadurch kann das Verarbeiten der Koordinatenpositionen unabhangig von Verbauposition und -winkel
des Gerates erfolgen.

In der Abbildung oben sind zwei Montagepositionen des Gerates an einer mobilen Arbeitsmaschine
dargestellt. Das Weltkoordinatensystem ist in beiden Fallen identisch definiert (1). Der interne Messwert
des Gerates unterscheidet sich bei beiden Montagepositionen durch die Anbauposition (2).

Durch die korrekte Kalibrierung des Gerates auf das Weltkoordinatensystem, wird bei beiden
Montagepositionen derselbe X-Wert flr das Objekt ausgegeben (innerhalb des Weltkoordinatensystems).
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9.2 Weltkoordinatensystem

Die vom Gerat gemessenen 3D-Daten werden im Weltkoordinatensystem ausgegeben. Damit das
Weltkoordinatensystem an die Applikation angepasst werden kann, muss dem Gerat die Transformation
zwischen dem Geratekoordinatensystem und dem Weltkoordinatensystem mitgeteilt werden.

Das Gerat bietet eine manuelle Einstellung des Weltkoordinatensystems und eine automatische
Feinjustierung des Weltkoordinatensystems.

Das Weltkoordinatensystem ist als rechtshandiges rechtwinkliges Koordinatensystem definiert. Im
ifm Vision Assistant werden die Pixel immer im derzeit eingestellten Weltkoordinatensystem gezeichnet.

Das Weltkoordinatensystem wird mit seinen drei Achsen dargestellt (1). Der Koordinatenursprung wird mit
einem Kreuz dargestellt (2). Das Rechteckmuster auf der X-/Y-Ebene stellt die Bodenebene dar

(Raster 1 m). Die Z-Achse schaut aus der Ebene nach oben. Die X-Achse schaut in Bewegungsrichtung
der Maschine.

Der Sichtbereich des Gerates ist dunkelgriin dargestellt. Der Sichtbereich der Beleuchtungseinheit ist
hellgriin dargestellt. Die Bereiche sind eine Hilfe um festzustellen, ob der Uberlappungsbereich von Gerat
und Beleuchtungseinheit den Arbeitsbereich ausreichend abdeckt

9.3 Referenzpunkt des Gerates

Der Referenzpunkt des Gerates wird definiert, um die Position des Gerates korrekt im
Weltkoordinatensystem zu bestimmen.

Der Referenzpunkt des Gerates wird Uber die seitliche Referenzbuchse (1) ermittelt. Die Referenzbuchse
schneidet den Koordinatenursprung in der Mitte des Sensors (2).
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9.4 Position des Gerates
Im Folgenden wird beschrieben, wie die Position des Gerates im ifm Vision Assistant angegeben wird.

5 ] Die folgenden Erklarungen beziehen sich auf eine Referenzebene, auf die das Gerat ausgerichtet
1) ist. Bei Fahrzeugen ist die Referenzebene meistens die Fahrbahn. Als Referenzebene kann auch
eine Wand oder eine gedachte Ebene gewahlt werden.

Sensor-Ausrichtung

Verbauposition Sensor

X Position des Sensors

0.00 m

Y Position des Sensors

0.00 m

Z Position (H6he) des Sensors

1.00 m

Die Sensor-Ausrichtung gibt die Montage des Gerates an:

e aufrecht zur Ebene (Hochformat)

liegend auf der Ebene (Querformat)

Die Piktogramme in der Abbildung stellen mit Blick von vorne die Lage des Gerates dar.

Beachten Sie bei der Sensor-Ausrichtung die Position des Sensorfensters. Das Sensorfenster ist
in der Abbildung oben mit einem Punkt gekennzeichnet.

=]

Wenn keines der Piktogramme dem montierten Gerat entspricht, wahlen Sie das am ehesten
zutreffende Piktogramm. Eine genaue Justierung kann spater vorgenommen werden.

=]

Die Referenzebene liegt in diesem Abschnitt parallel zur X-/Y-Ebene. Die Lage des Referenzpunktes ist
im Kapitel 9.3 beschrieben.

Mit den Feldern "X Position des Sensors" und "Y Position des Sensors" kann das Gerat im
Weltkoordinatensystem verschoben werden. Dadurch kann der Koordinatenursprung an einen Punkt
verschoben werden, der am besten zur Applikation passt. Da die 3D-Koordinaten des Gerates in diesem
Weltkoordinatensystem ausgegeben werden, ist meistens keine weitere Umrechnung mehr nétig.

Im Feld "Z Position (H6he) des Sensors" wird die Position des Gerates auf der Z-Achse angegeben. Die
Z-Achse verlauft senkrecht zur Referenzebene. Die Z-Position gibt die Montagehthe des Gerates an.
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Beispiel

In der folgenden Abbildung wird die Anwendung des Weltkoordinatensystems an eine Applikation
verdeutlicht.

/1111777771 ////////;/////////

[P »|
1<

Der Referenzpunkt, der Ursprung des Weltkoordinatensystems, ist in der Vorderachse des Fahrzeugs
festgelegt (siehe graues Kreuz). Der Abstand des Gerates zum Referenzpunkt auf der X-Achse wird
in das Feld "X Position des Sensors" eingegeben. Der Abstand des Gerates zum Referenzpunkt auf
der Y-Achse wird in das Feld "Y Position des Sensors" eingegeben. Der Abstand des Gerates zum
Referenzpunkt auf der Z-Achse wird in das Feld "Z Position (HOhe) des Sensors" eingegeben.

Anschliel3end werden die 3D-Daten unter Berlicksichtigung der eingegebenen Position des Gerates
berechnet.

5 ) Die Vorzeichen fir die X-/Y-/Z-Achsen richten sich nach der jeweiligen Koordinatenrichtung des
1l Weltkoordinatensystems. In der Abbildung oben hat das Gerat auf der X-Achse ein negatives
Vorzeichen (entgegen der Fahrtrichtung) und auf der Z-Achse ein positives Vorzeichen.
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9.5 Referenzpunkt der Beleuchtungseinheit

Der Referenzpunkt der Beleuchtungseinheit wird definiert, um die Position der Beleuchtungseinheit
korrekt im Weltkoordinatensystem zu bestimmen.

Der Referenzpunkt der Beleuchtungseinheit befindet sich im Zentrum auf dem Beleuchtungsfenster (1).

9.6 Position der Beleuchtungseinheit

Im Folgenden wird beschrieben, wie die Position der Beleuchtungseinheit im ifm Vision Assistant
angegeben wird.

Die Beleuchtungseinheit ist ein elementarer Bestandteil eines O3M-Systems. Das Zwei-Gehause-Design
des Systems ist aus der Anforderung entstanden, dass in manchen Fallen die Trennung von Beleuchtung
und Sensor vorteilhaft ist (z.B. bei Nebel oder Staub).

Um die Laufzeit der ausgesendeten Signale korrekt in 3D-Koordinaten umzurechnen, muss die Position
der Beleuchtungseinheit relativ zum Gerat eingestellt werden.

Die Beleuchtungseinheit leuchtet in Richtung des Messbereichs. Der Sichtbereich der
Beleuchtungseinheit ist im ifm Vision Assistant hellgriin dargestellt. Im Normalfall werden Gerat und
Beleuchtungseinheit nebeneinander montiert.

Verbauposition Beleuchtungseinheit

0-0-0:

Position der Beleuchtung relativ zum Sensor

X Pos der Beleuchtung (absolut in Weltkoordinaten)

Y Pos der Beleuchtung {absolut in Weltkoordinaten)

Z Pos (Héhe) der Beleuchtung {absolut in Weltkoo...

Die Piktogramme in der Abbildung stellen mit Blick von vorne die Lage von Gerat zur Beleuchtungseinheit
dar:

e (1): Beleuchtungseinheit links neben Gerat montiert
e (2): Beleuchtungseinheit rechts neben Gerat montiert

e (3): Beleuchtungseinheit getrennt von Gerat montiert
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Wenn die Beleuchtungseinheit getrennt vom Gerat montiert wird (3), muss die Position der
Beleuchtungseinheit angegeben werden. Mit dem Schalter (4) wird festgelegt, wie die Position der
Beleuchtungseinheit angegeben wird:

T L el Absolut in Weltkoordinaten: Die Position der
Beleuchtungseinheit (1) wird mit den absoluten Koordinaten des
Weltkoordinatensystems angegeben.

" @

@ £
T Relativ zum Sensor: Die Position der Beleuchtungseinheit (1) wird

relativ zum Gerét (2) im Weltkoordinatensystem angegeben.

N

9.7 Montagewinkel des Gerates

Das Gerét ist in der Lage Montagewinkel auszugleichen und die 3D-Daten in die gewlnschte Winkellage
umzurechnen.

Beispielsweise ist es moglich, die Pixel der Strallen-Ebene unabhangig vom Nickwinkel des Gerates so
zu transformieren, dass die Pixel parallel zur X-Achse liegen. Fir die Transformation benétigt das Gerat
Informationen zu seiner Winkellage bezogen auf das Weltkoordinatensystem.

Insgesamt kdnnen drei Winkel eingestellt werden. Die Winkel bezeichnet man wie folgt:
e (1): Nickwinkel

e (2): Rotationswinkel

e (3): Rollwinkel

Eo

In der Abbildung werden die Winkel in Abhangigkeit zur Sensor-Ausrichtung dargestellt.

2] Beachten Sie bei der Eingabe der Winkel welche Sensor-Ausrichtung eingestellt ist
1] (- ,9.4 Position des Geréates").

Die Winkel kdnnen auf zwei Arten eingestellt werden:
e normaler Modus

e Expertenmodus
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9.7.1 Normaler Modus

Im normalen Modus kann der Nickwinkel und der Rotationswinkel eingestellt werden. Der Rollwinkel wird
nicht angegeben.

? Montieren Sie das Gerat moglichst mit einem Rollwinkel von 0 Grad.

Der Nickwinkel wird im Feld "Nickwinkel von Sensor und Beleuchtungseinheit" in Grad eingestellt.

Der Rotationswinkel wird Uber die vier Schaltflachen (1) eingestellt. Die Pfeile auf den vier Schaltflachen
geben die Fahrtrichtung des Fahrzeugs an. Die Gber den Pfeilen abgebildete Kamera zeigt die
Blickrichtung des Gerates an. Im Eingabefeld (2) kann der Rotationswinkel genau eingestellt werden.

Weitere Parameter anzeigen

Nickwinkel von Sensor und Beleuchtungseinheit

Rotationswinkel o

5 ] Der Rollwinkel wird automatisch bestimmt und korrigiert, falls im Anschluss die Automatische
1l Kalibrierung verwendet wird (— ,9.8 Automatische Kalibrierung®).

9.7.2 Expertenmodus

Der Expertenmodus wird Uber den Schalter (1) aktiviert. Im Expertenmodus wird die Rotation des Gerates
im Weltkoordinatensystem fir die X-, Y- und Z-Achse separat eingegeben.

Weitere Parameter anzeigen

In der Abbildung werden drei Eingabefelder fir die Rotation des Gerates angezeigt. Je nach eingestellter
Sensor-Ausrichtung enthalten die Eingabefelder bereits Werte (— ,9.4 Position des Gerates"). Mit den
Werten wird die Gesamtrotation berechnet.
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AY Die Gesamtrotation wird durch die Multiplikation der Rotationsmatrizen
X berechnet. Die Rotationen um die X-, Y-, und Z-Achse werden durch die
Q) Rotationsmatrizen R_x, R_y und R_z beschrieben. Die Rotationsmatrizen
R_x R _x, R_y und R_z werden intern aus den Eulerwinkeln gebildet, die in die
Eingabefelder eingetragen werden.

Die Indizes x, y und z beschreiben die Drehachse im Koordinatensystem
R_Z[\ Z  des Gerates. Die Gesamtrotation R des Geréatekoordinatensystems ins
\1 o Weltkoordinatensystem ist als Matrixmultiplikation definiert:

R=R x*R y*R z

In der Abbildung rechts wird ausgehend vom Referenzpunkt das
Koordinatensystem des Gerates angezeigt. Die Definition der
Koordinatenachsen ist fir die Konfiguration des Expertenmodus
notwendig.

9.8 Automatische Kalibrierung

Das Gerét kann im Weltkoordinatensystem automatisch kalibriert werden. Besonders das Einstellen der
Lagewinkel des Gerates wird durch die automatische Kalibrierung vereinfacht.

Fir die automatische Kalibrierung missen die folgenden Voraussetzungen erflllt sein:
1. Den Ursprung des Weltkoordinatensystems auf eine Ebene legen.
2. Diese Ebene so ausrichten, dass sie einen Grof3teil des sichtbaren 3D-Bildbereichs einnimmt.

o ) Die automatische Kalibrierung ist auch maéglich, wenn der Ursprung des Weltkoordinatensystems nicht
1 ] auf der Ebene liegt. Die Hohe des Gerates wird dann auf die Referenzebene eingestellt und nach der
automatischen Kalibrierung wieder bezogen auf das eigentliche Weltkoordinatensystem eingestellt.

3. Beim erstmaligen automatischen Kalibrieren die Position und Rotation des Gerates manuell einstellen
und speichern.

E Benotigte Genauigkeiten bei der manuellen Einstellung von Position und Rotation:

e Hohenschatzung Uber der Ebene: ca. +-0.5 m
e Nickwinkel: ca. +-10%

Sind die Voraussetzungen erflllt, kann die automatische Kalibrierung mit der abgebildeten Schaltflache
freigeschaltet werden.

Gefilhrte automatische Kalibrierung

Automatische Kalibrierung nicht ges...
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Nach dem Freischalten der automatischen Kalibrierung erscheint der folgende Hinweis.

Gefiihrte automatische Kalibrierung

Automatische Feinkalibrierung der Verbauposition.

Bendétigt freie Sicht des Sensors auf den Boden (keine Objekte,
Sensorverbau erlaubt Bodensicht).

Zusitzlich miissen Héhe und Nickwinkel (Neigung) eine ungefihr
richtige Voreinstellung haben (erkennbar an Pixeleinfirbung in der
3D-Ansicht).

0Ok Abbrechen

Beachten Sie den Hinweis und bestatigen Sie mit der Schaltflache "Ok".

Ist die automatische Kalibrierung freigeschaltet, werden die folgenden Statusinformationen und
Einstellungen angezeigt.

Gefiihrte automatische Kalibrierung

Automatische Kalibrierung nicht ges...

Ergebnisse Kalibrierung
Gemessene Hohe (z):
Gemessener Mickwinkel:

Standardabweichung Ebenenfit [o]: -

Sichtbarer Bodenbereich (kann fiir bessere
Ergebnisse eingeschrankt werden)

Bodenbereich in x-Richtung ("vorne"):

1m

Bodenbereich in y-Richtung ("links/rechts™): o

-1m

Starte Kalibrierung

Nach dem Starten der automatischen Kalibrierung werden unter (1) Statusinformationen angezeigt.
Mit den Einstellbalken (2) wird der Bereich entlang der X- und Y-Achse eingeschrankt.

Mit der Schaltflache "Starte Kalibrierung" (3) wird die automatische Kalibrierung gestartet.

Nach dem Starten wird in der 3D-Ansicht ein blauer transparenter Kubus angezeigt. Der Kubus zeigt den
Suchbereich fir die Referenzebene in drei Dimensionen.
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Die Markierungen (1) zeigen Objekte im Suchbereich, welche die automatische Kalibrierung storen.
» Reduzieren Sie mit den Einstellbalken (2) den Suchbereich.

In der folgenden Abbildung wurde der Suchbereich eingeschrankt. Die stérenden Objekte werden nicht
berlcksichtigt.

Die automatische Kalibrierung kann nun erneut gestartet werden.

< J Wahrend der automatischen Kalibrierung werden Parameter auf das Gerat geschrieben. Das
11 ] Schreiben kann bis zu 15 Sekunden dauern. Der Fortschritt der automatischen Kalibrierung wird
neben der Schaltflache angezeigt.

Gefilhrte automatische Kalibrierung

Kalibrierung lauft (20%)

Wie gut die automatische Kalibrierung funktioniert, wird Gber Farben in der 3D-Ansicht angezeigt.
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Die Farben Gelb und Orange signalisieren, dass die automatische Kalibrierung noch nicht
zufriedenstellend ist.

e Die Farbe Grln signalisiert, dass die automatische Kalibrierung erfolgreich sein wird.

? Die Farben andern sich wahrend der automatischen Kalibrierung.
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Nach Abschluss der automatischen Kalibrierung sind die 3D-Werte der Ebene korrekt auf dem
Ebenengitter platziert:

9.8.1 Fehlerursachen

Die folgenden Ursachen kdnnen die automatische Kalibrierung verhindern.

Ursache Beschreibung
Die Ebenenpixel kénnen nicht im blauen Suchbereich erfasst werden. Die folgenden
Die initialen Werte fiir Hohe, Werte korrigieren:
Neigung oder Ausrichtung des e Sensor-Ausrichtung
Geréates sind nicht genau genug e Z Position des Sensors
e Nickwinkel

Bei der automatischen Kalibration stérende Objekte entfernen. AnschlieRend den

Der Suchbereich ist zu klein Suchbereich grofer einstellen.

Gerat schwenken, um die Ebenenkalibrierung durchzufthren.
Wichtig: Das Schwenken darf keinen Einfluss auf den Nick- oder Rollwinkel haben.
Alternativ ein planes Objekt in den Sichtbereich legen.

Es gibt keine ausreichend grofle
Ebene im Sichtfeld des Gerates

Es gibt zu wenige gultige Pixel im Das Gerat ist sehr hoch angebracht. In diesem Fall kann gut reflektierendes Material auf
Suchbereich dem Boden helfen.
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10 Bildeinstellungen

In den Bildeinstellungen kann das Bild des Gerates mit verschiedenen Filtern und Parametern beeinflusst
werden.

Bildeinstellungen

Filter Signalqualitst

2.10

Rauschunterdriickungsfilter

Pixeleigenschaften

Schwach

Spalte: 0 | Zeile: 0

Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub

Amp:
Entfernung: 149 m

Aus

Verschmutzungserkennung

Aus

Bildrate

33 Hz

gxe\slatusanzeige Modus Modulationsfrequenz

Frequenzset 3

Intelligente Datenmittelung
Anzcige Optionen

3

~ Wetere Parameter anzeigen

0 | 0 0 ] 0 0 0 0 1 | | Schwellwert Reflektorerkennung
1.2 1.3 14
10

Funktion verfiighar . peratur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor luft im Normalbetrieb  Frame count: 20435

Die Bildeinstellungen sind in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Livebild-Anzeige (— ,10.1 Livebild-Anzeige®)
2: Bildeinstellungen
3: Funktionen
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10.1 Livebild-Anzeige

Die Livebild-Anzeige zeigt das Livebild des Gerétes in 2D oder 3D an. In der standardmafig aktivierten
2D-Ansicht wird das Livebild in drei Ansichten zeitgleich angezeigt:

e Entfernung: Die Pixel werden farbig angezeigt je nach Entfernungswert.
e Amplitude: Die Pixel werden in Graustufen angezeigt je nach Amplitudenwert.

e Pixelstatusanzeige: Die Pixel werden entsprechend der Legende der Pixeleigenschaften angezeigt.

Pixeleigenschaften

Spalte: 0 | Zeile: 0
Wert Mittelwert
Entfernung x 185 m 185 m
B e 129 m 1.29 m
F 142m 142m
Amp: 904 914
Entfernung: 1.85m

100

Legende der Pix
Pixel giltig
Pixel ungiiltig
Raumlich gefilterte 3D-Daten
Als Bodenpixel eingeschitzt
Pixel als gestdrt erkannt
Spriihnebel/Mebel/Staub erfasst
B Nach Distanz gefiltert

Amplitude
[m]

Pixelstatusanzeige

Anzeige Optionen

m

|
He

[m] 0 ) 25

Funlktion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor lduft im Normalbetrieb Frame count: 122576

In den Anzeige-Optionen kann zwischen 2D- und 3D-Ansicht umgeschaltet werden. Die "Anzeige-
Optionen" sind im Kapitel (— ,6.1 Anzeige Optionen®) beschrieben.

=)
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10.1.1 Pixeleigenschaften

In der 2D-Ansicht kdnnen die Eigenschaften eines ausgewahlten Pixels angezeigt werden.

Pixeleigenschaften

Spalte: 0 | Zeile: 0
Wert Mittelwert
X 185 m 1L385m
129m 129 m
F A 142 m 142 m
Amp: 904 914
Entfernung: 185 m 185m

100

In der Abbildung oben ist der Pixel in Spalte 0 und Zeile 0 ausgewahlt.
Die Pixeleigenschaften enthalten die folgenden Werte eines Pixels:

Feld Pixeleigenschaft

Spalte | Zeile Spalten- und Zeilennummer

X x-Koordinaten: Messwert, Mittelwert und Abweichung [m]
y y-Koordinaten: Messwert, Mittelwert und Abweichung [m]
z z-Koordinaten: Messwert, Mittelwert und Abweichung [m]
Amp Amplitude

Entfernung Entfernung

In den Pixeleigenschaften wird zusatzlich die Legende der Pixelstatusanzeige erklart.

Legende der Pix
Pixel giiltig
Pixel ungiiltig
Raumlich gefilterte 3D-Daten

Als Bodenpixel eingeschitzt

Pixel als gestort erkannt

Spriithnebel/Nebel/Staub erfasst
B Nach Distanz gefiltert

In der Pixelstatusanzeige kann ein Pixel einen der folgenden Status haben:

Pixelstatus | Beschreibung

Pixel gultig

Pixel ungliltig, z.B. zu viel oder zu wenig Signal

Pixel liegt im Bereich der raumlich gefilterten 3D-Daten (— ,10.11 Messbereich®)

Pixel als Bodenpixel eingeschatzt

Pixel als gestort erkannt, z.B. durch benachbarte Gerate (— ,10.8 Modus
Modulationsfrequenz®)

Spriihnebel/Nebel/Staub erfasst (— ,10.5 Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub®)

A HEEEN

Pixel nach Distanz gefiltert. Der Pixel liegt auRerhalb der eingestellten Distanz. Die Distanz wird
in den Anzeige-Optionen eingestellt (— ,6.1 Anzeige Optionen*)

Die Legende der Pixelstatusanzeige ist nur fur die Pixelstatusanzeige gliltig.

=)
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10.2 Filter verwenden

Die Einstellung der Filter hangt von der Applikation und Umgebung ab. Die Filter missen fir jede
Applikation individuell eingestellt werden. Beim Einstellen der Filter gilt es einige Punkte zu beachten.

5 J Beim Betrachten der gefilterten Daten verbleibt ein Interpretationsspielraum, beispielsweise durch
11 ] verrauschte Pixel. Die Kombination verschiedener Filter erhdht die Zuverlassigkeit. Eine gewisse
Unsicherheit verbleibt allerdings.

10.2.1 Beispiel Bereichsuberwachung

Um die Zusammenhange zwischen Filter und Applikation besser zu verstehen, wird beispielhaft die
Applikation Bereichsiberwachung und mogliche Unsicherheiten erklart.

Die Applikation Bereichsiiberwachung soll einen Alarm ausldsen, wenn eine Person einen bestimmten
Bereich betritt.

Die Filter "Filter Signalqualitat" und "Rauschunterdriickungsfilter" werden auf [Niedrig] / [Schwach]
eingestellt. Bei diesen Einstellungen sind Unsicherheiten durch verrauschte Pixel gering.

Das Filter "Verschmutzungserkennung" wird auf [Hohe Empfindlichkeit] eingestellt. Bei dieser Einstellung
sind Unsicherheiten durch Staub, Wasser oder Eis gering.

Mogliche Unsicherheiten durch falsch interpretierte Pixel kdnnen toleriert werden, da das
Sicherheitspersonal die Lage begutachten kann.

10.3 Filter Signalqualitat

Das "Filter Signalqualitat" kann Pixel von dunklen Objekten filtern. Dadurch reduziert sich die Anzahl von
falschen Messungen. Es spielt keine Rolle, wie weit die Pixel entfernt sind. Typische Anwendungen sind:

e Filtern von Bildbereichen mit dunklen Objekten
e Filtern von ungultigen Pixeln, verursacht durch Nebel

e Filtern von unglltigen Pixeln, verursacht durch sehr nahe Objekte (< 0,5 m)

Dunkle Objekte sind Objekte, welche im Infrarotbereich wenig Licht reflektieren (850 nm).

=]

Fur das menschliche Auge dunkle Objekte sind oft im Infrarotbereich sehr gut sichtbar. Wie viel
Licht ein Objekt bei 850 nm reflektiert, kann im Monitoringfenster mit dem Amplitudenbild geprift
werden (— ,6 Monitoringfenster*).

Verwenden Sie das "Filter Signalqualitat" nicht flr das Tracken von im Infrarotbereich dunklen
Objekten.

=)

Filter Signalqualitat

2.10

Aus

Je nach Einstellung arbeitet das Filter mit niedriger, mittlerer oder hoher Empfindlichkeit. Je héher die
Empfindlichkeit, umso mehr Pixel werden gefiltert und als ungultig markiert.

Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

4]

e starke Sonneneinstrahlung

e feuchte Oberflachen
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Die gefilterten Pixel sind ungiltig (Pixeleigenschaften auf 0 gesetzt) und kénnen nicht fur
Applikationen verwendet werden.

=)

Das "Filter Signalqualitat" filtert mit mittlerer und hoher Empfindlichkeit zusatzlich verrauschte
Pixel. Verwenden Sie nicht zeitgleich den "Rauschunterdickungsfilter", da sonst zu viele glltige
Pixel gefiltert werden.

=)

10.4 Rauschunterdriickungsfilter

Das "Rauschunterdrickungsfilter" filtert Pixel mit einem starken Rauschen heraus. Das Filter schatzt das
Rauschniveau und die Fehler, die durch schnelle Bewegungen hervorgerufen werden.

Rauschunterdriickungsfilter

Aus

Aus

Schwach

Mittel

Stark

Je nach Einstellung wird schwaches, mittleres oder starkes Rauschen gefiltert. Je starker das Filter
eingestellt ist, desto geringer ist die Entscheidungsschwelle des Filters.

Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

=]

e starke Sonneneinstrahlung

e feuchte Oberflachen

Verwenden Sie das Rauschunterdrickungsfilter nicht fir die folgenden Applikationen:

=]

e Zahlen einer bestimmten Anzahl von gultigen Pixeln,

e Verfolgen der Bewegung von Kanten eines Objektes.

Die Filter "Intelligente Datenmittelung" und "Rauschunterdriickungsfilter" kbnnen mit den folgenden
Einstellungen zeitgleich verwendet werden:

=]

e Rauschunterdrickungsfilter eingestellt auf "schwach" oder "aus"

e Intelligente Datenmittelung eingestellt auf "hoch" (— ,10.9 Intelligente Datenmittelung®)
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10.5 Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub

Die "Erkennung Spruhnebel/Nebel/Staub" kann erkannte Pixel als Sprihnebel/Nebel/Staub markieren
(— ,10.1.1 Pixeleigenschaften®).

Erkennung Spriihnebel/Nebel/Staub

Aus

Aus

Geringe Empfindlichkeit

Mittlere Empfindlichkeit

Hohe Empfindlichkeit

Der Spriihnebel kann Messergebnisse verfalschen. Als Sprihnebel bezeichnet man:
e Staub

e Feuchtigkeit / Nebel

e Partikelwolken

Das Verfalschen der Messergebnisse durch Sprihnebel kann reduziert werden, indem der seitliche
Abstand zwischen Gerat und Beleuchtungseinheit erhéht wird.

Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

=)

e starke Sonneneinstrahlung

e feuchte Oberflachen

Beim Detektieren von Reflektoren muss der Abstand zwischen Gerat und Beleuchtungseinheit
moglichst gering sein. Andernfalls werden die Reflektoren nur schlecht erkannt.

=]

In engen und geschlossenen Raumen kann Spriihnebel/Nebel/Staub nur eingeschrankt erkannt
werden.

=

Die als Spruhnebel, Nebel oder Staub erkannten Pixel sind ungdltig (Pixeleigenschaften auf 0
gesetzt) und kénnen nicht fir Applikationen verwendet werden.

=)

Wenn mehr als 30% der Pixel als Spriihnebel, Nebel oder Staub erkannt werden, wird das
Bit "Verfligbarkeit" auf 0 gesetzt (nicht verfigbar). Der Status des Bits ist iber die CAN-
und Ethernet-Schnittstelle abrufbar. Die CAN- und Ethernet-Schnittstellen werden in den
Schnittstellenbeschreibungen detailliert beschrieben.

=)
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10.6 Verschmutzungserkennung

Die "Verschmutzungserkennung" erkennt Verschmutzungen auf der Frontscheibe des Gerates. Eine
verschmutzte Frontscheibe verfélscht das Messergebnis. Eine dedizierte LED pruft regelmaRig die
Durchlassigkeit der Frontscheibe und erkennt die Verschmutzungen.

Typische Verschmutzungen sind:

e Feuchtigkeit/Nebel/Wasser
o Ol/Fett

? Verschmutzungen auf der Frontscheibe der Beleuchtungseinheit werden nicht erkannt.

Der aktuelle Verschmutzungsgrad wird als Prozentwert unten links in der Statusleiste angezeigt. In der
Statusleiste wird "Funktion verfigbar" angezeigt, wenn keine Verschmutzung erkannt wird:

Funktion verfiighar i Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor lduft im Normalbetrieb Frame count: 117541

Der Verschmutzungsgrad (Warnwert) wird als Prozentwert Gber CAN und Ethernet ausgegeben und kann
in Applikationen ausgewertet werden.

? Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

e starke Sonneneinstrahlung
e feuchte Oberflachen

10.6.1 Empfindlichkeit einstellen
Je nach Einstellung arbeitet das Filter mit geringer, mittlerer oder hoher Empfindlichkeit.

Verschmutzungserkennung
Geringe Empfindlichkeit

Aus

Geringe Empfindlichkeit

Mittlere Empfindlichkeit

Hohe Empfindlichkeit

Die folgende Tabelle zeigt, mit welcher Empfindlichkeit eine Verschmutzung am zuverlassigsten erkannt
wird.

Verschmutzung Geringe Mittlere Hohe
Empfindlichkeit Empfindlichkeit Empfindlichkeit

Eis erkannt erkannt erkannt

Laub erkannt erkannt erkannt

Staub teilweise erkannt erkannt erkannt
Feuchtigkeit/Nebel/Wasser nicht erkannt teilweise erkannt erkannt

Schmutz nicht erkannt nicht erkannt erkannt

5 ] Die Einstellung "Hohe Empflindlichkeit" erkennt kleinste Verschmutzungen und kann zu

1 } Fehlalarmen fiihren. Stark reflektierende Objekte in direkter Nahe zum Geréat (< 0,5 m) werden als

Verschmutzung erkannt.
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10.6.2 Verschmutzung entfernen
Je nach Verschmutzung eine der folgenden Methoden zum Entfernen verwenden:

Verschmutzung Entfernungsmethode
Eis » Eis vorsichtig abkratzen oder
» Aufwarmen des Gerates abwarten, wodurch das Eis schmilzt
(abhangig von Umgebungstemperatur)
Staub » Mit einem feuchten Mikrofasertuch entfernen

Feuchtigkeit/Nebel/Wasser

» Mit einem Mikrofasertuch entfernen

Ol/Fett

» Mit Reinigungsmittel entfernen

10.7 Bildrate

o J Nach dem Entfernen der Verschmutzung dauert es wegen der Hysterese ein paar Sekunden, bis
11 ] in der Statusleiste "Funktion verfligbar" angezeigt wird.

Die "Bildrate" des Gerates, d.h. die Frequenz mit der Bilder aufgenommen werden, kann eingestellt

werden.
Bildrate
50 Hz

25 Hz

33 Hz

30 Hz

Die Bildrate wird als Frequenz in Hertz [Hz] eingestellt. Voreingestellt sind 50 Hz.

=]

e geringere Buslast

Eine niedrige Bildrate hat einige Vorteile:

e geringere elektrische Leistung (wichtiger Faktor flr Systeme mit Batteriebetrieb)

e geringere Erhitzung der Beleuchtungseinheit

=]

Bildrate.

Verwenden Sie beim Betrieb des Gerates auf mobilen Arbeitsmaschinen die hdchstmdgliche
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10.8 Modus Modulationsfrequenz

Der "Modus Modulationsfrequenz" erlaubt das Verwenden mehrerer Gerate im selben Sichtfeld.

Jedes Gerat verwendet mehrere Modulationsfrequenzen zum Erhdéhen der Reichweite. Wenn fiir eine
Applikation mehrere Gerate notwendig sind, kdnnen Interferenzen entstehen. Die Gerate stéren sich
gegenseitig durch das Verwenden der selben Modulationsfrequenzen.

Mit dem "Modus Modulationsfrequenz" kdnnen den Geraten unterschiedliche Modulationsfrequenzen
zugewiesen werden. Die Modulationsfrequenz wird im "Modus Modulationsfrequenz" eingestellt:

Modus Modulationsfrequenz

Frequenzset 3

Zufillig

Frequenzset 1
Frequenzset 2

Frequenzset 3

Zur Auswabhl stehen:
e drei Frequenzsets mit fest vorgegebenen Modulationsfrequenzen

e ein Frequenzset mit zufalliger Auswahl der Modulationsfrequenzen

? Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

e starke Sonneneinstrahlung
e feuchte Oberflachen

10.8.1 Feste Modulationsfrequenzen
Die festen Frequenzsets bestehen aus drei Modulationsfrequenzen, welche sich nicht andern.

f12 f1o f13

Die festen Frequenzsets eignen sich flr Applikationen mit den folgenden Eigenschaften:
o feste Position der Gerate (keine Fahrzeuge)
e maximal drei Gerate in einem Sichtfeld

o )] Das Rauschniveau der festen Modulationsfrequenzen ist niedriger als das der zufélligen
L Modulationsfrequenzen (— ,10.8.2 Zufallige Modulationsfrequenzen®).

» Verwenden Sie bevorzugt die festen Modulationsfrequenzen.
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10.8.2 Zufaillige Modulationsfrequenzen

Die zufélligen Modulationsfrequenzen verwenden ein Verfahren, bei dem nach jedem Bild die Frequenz
gewechselt wird (arbritary frequency hopping). Die Frequenzen werden zufallig ausgewahlt.

f

f13

Das Frequenzset mit zufalliger Auswahl der Modulationsfrequenzen eignet sich fir Applikationen mit den
folgenden Eigenschaften:

e mobile Verwendung der Gerate (AGV, Drone, Fahrzeuge etc.)
e mehr als drei Gerate in einem Sichtfeld

Beim Verwenden der zufalligen Modulationsfrequenzen sind Interferenzen mdglich. Die
Interferenzen werden erkannt und die betroffenen Pixel als unglltig markiert.

=]

» Verwenden Sie bevorzugt die festen Modulationsfrequenzen.
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10.9 Intelligente Datenmittelung

Die "Intelligente Datenmittelung" greift auf die Rohdaten des Gerates zu und berechnet einen Mittelwert
der Rohdaten. Typische Anwendungen sind:

Signalrauschen reduzieren (— ,10.9.2 Beispiel zu Signalrauschen reduzieren®)

Anzahl von gltigen Pixeln erhdhen (— ,10.9.3 Beispiel zu Anzahl von gultigen Pixeln erhdhen®)
helles Sonnenlicht kompensieren

Erkennung von entfernten Objekten verbessern

Erkennung von schlecht reflektierenden Objekten verbessern

Intelligente Datenmittelung

Der eingestellte Wert gibt die Anzahl der Rohdaten (Frames) an, welche fir die Berechnung des
Mittelwertes verwendet werden sollen.

80
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1 Die intelligente Datenmittelung kann nur mit festen Modulationsfrequenzen verwendet werden
) (— ,10.8.1 Feste Modulationsfrequenzen®).
¢ | Das Berechnen eines Mittelwertes erzeugt einen Motion blur-Effekt.
=1 » Stellen Sie die Einstellung auf "Niedrig", wenn die Applikation Objekte mit hoher Dynamik
enthalt.
? Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

e starke Sonneneinstrahlung

e feuchte Oberflachen

Die Intelligente Datenmittelung kann die Empfindlichkeit des Rauschunterdrickungsfilters
reduzieren (— ,10.4 Rauschunterdriickungsfilter).
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10.9.1 Funktionsweise

Das Gerat kann auf zwei Arten Mittelwerte berechnen:
e Basisfunktionen (— ,11 2D Overlay®)

e |Intelligente Datenmittelung

Far die Berechnung von Mittelwerten Uber die Basisfunktionen werden nur die gultigen Pixel einer ROI
verwendet.

Fir die Berechnung von Mittelwerten Uber die Intelligente Datenmittelung werden die Rohdaten
verwendet. Die Rohdaten enthalten glltige und ungultige Pixel. Ungiltige Pixel kdnnen durch die
Intelligente Datenmittelung wieder glltig werden.

10.9.2 Beispiel zu Signalrauschen reduzieren

Im Folgenden ein Beispiel, wie die Intelligente Datenmittelung das Signalrauschen reduziert.

Beispiel Beschreibung

Das Gerat ist auf einen Parkplatz mit
PKW ausgerichtet.

Die Distanzen zwischen Gerat und PKW
sind im Monitoringfenster Gber die Farben
erkennbar (— ,6 Monitoringfenster*):

o 1. PKW-Reihe in rot

e 2. PKW-Reihe in gelb
e 3. PKW-Reihe in blau

Monitoringfenster

Berechnung des Mittelwertes mit
niedriger Empfindlichkeit:

=N,

Monitoringfenster

Berechnung des Mittelwertes mit hoher
Empfindlichkeit:

Ergebnis:
Das Signalrauschen ist deutlich reduziert.
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10.9.3 Beispiel zu Anzahl von giiltigen Pixeln erhohen

Im Folgenden ein Beispiel, wie die Intelligente Datenmittelung die Anzahl der gtiltigen Pixel erhdht.

Beispiel

Beschreibung

Das Gerat ist auf einen Parkplatz mit
PKW gerichtet.

Die Distanzen zwischen Gerat und PKW
sind im Monitoringfenster Uber die Farben
erkennbar (— ,6 Monitoringfenster*):

e 1. PKW-Reihe in rot

e 2. PKW-Reihe in gelb
e 3. PKW-Reihe in blau

Monitoringfenster

Berechnung des Mittelwertes ist
ausgeschaltet:

Monitoringfenster

Berechnung des Mittelwertes mit
niedriger Empfindlichkeit:

Ergebnis:
Die Anzahl der glltigen Pixel hat sich
erhoht.
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10.10 Schwellwert Reflektorerkennung

Das Filter "Schwellwert Reflektorerkennung" kann Pixel von hellen Objekten filtern. Es spielt keine Rolle,
wie weit die Pixel entfernt sind. Typische Anwendungen sind:

e Filtern von Bildbereichen mit hellen Objekten

2J "OD - Object Detection und Collision Avoidance" (— ,7.1.3 Firmware-Update®).

1 | Das Filter "Schwellwert Reflektorerkennung" funktioniert nur mit der Firmware E

5 ] Helle Objekte sind Objekte, welche im Infrarotbereich viel Licht reflektieren. Die Objekte sind im
11 ] Infrarotbereich heller als weil}, z.B. ein Reflektor (Katzenauge, Reflexfolien etc.).

Wie viel Licht ein Objekt reflektiert, kann im Monitoringfenster mit dem Amplitudenbild geprift
werden (— ,6 Monitoringfenster*).

? Verwenden Sie das Filter Schwellwert Reflektorerkennung nicht fur das Tracken von im
L) Infrarotbereich hellen Objekten.

Schwellwert Reflektorerkennung

10

Niedrig

Mittel

Hoch

Sehr hoch

Je nach Einstellung arbeitet das Filter mit einem niedrigen, mittleren, hohen oder sehr hohen
Schwellwert. Je niedriger der Schwellwert, umso mehr Pixel werden als Reflektor erkannt und gefiltert.
Mit einem niedrigen Schwellwert steigt die Wahrscheinlichkeit, das ein Pixel falschlicherweise als
Reflektor interpretiert wird.

5 J Beim Detektieren von Reflektoren muss der Abstand zwischen Gerat und Beleuchtungseinheit
1 moglichst gering sein. Andernfalls werden die Reflektoren nur schlecht erkannt.
? Testen Sie die optimale Einstellung des Filters unter schwierigen Bedingungen:

e starke Sonneneinstrahlung

e feuchte Oberflachen
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10.11 Messbereich

Der Messbereich (D grenzt die Daten ein, welche fiir weitere Berechnungen verwendet werden sollen.
Ist der Messbereich (D eingestellt, werden nur die Daten innerhalb der Min-/Max-Werte fiir die weitere
Berechnung verwendet. Die Daten auf3erhalb der Min-/Max-Werte werden verworfen und stehen fir
weitere Funktionen nicht zur Verfligung.

Messbereich einstellen

» Min-/Max-Werte fiir die Koordinatenachsen eintragen.

Messbereich
X Min

10.00 m

X Max

20.00 m

Y Min

-10.00 m

Y Max

10.00 m

Z Min

0.00 m

Z Max

5.00m

Der Messbereich kann im Monitoringfenster ein- und ausgeblendet werden
(— .6 Monitoringfenster®).

=)
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10.11.1 Ausschlussbereich

Zusétzlich zum Messbereich kénnen bis zu zwei Ausschlussbereiche @ innerhalb des Messbereichs (D
eingestellt werden. Die Daten innerhalb der Min-/Max-Werte werden von weiteren Berechnungen
ausgeschlossen. Dadurch werden beispielsweise Anbauteile im Sichtbereich ignoriert.

Ausschlussbereich einstellen
» Min-/Max-Werte fur die Koordinatenachsen eintragen.

Ausschlussbereich 1 Ausschlussbereich 2
X Min X Min

12.00m 12.00 m

X Max X Max

14.00 m 14.00 m

Y Min Y Min

-6.00 m 4.00 m

¥ Max Y Max

-4.00 m 6.00m

Z Min Z Min

0.00 m 0.00 m

7 Max 7 Max

5.00m 5.00m

Die Ausschlussbereiche @ werden im Monitoringfenster angezeigt:

Stellen Sie den Ausschlussbereich etwas groRer als die auszuschlieRenden Objekte ein.
Dadurch werden Messfehler an Objektkanten durch Mischpixel von weiteren Berechnungen
ausgeschlossen.

=)

Wenn 3D-Pixeldaten tUber Ethernet Gbertragen werden, ist die raumliche Filterung im
Konfidenzintervall markiert. Die urspriinglich gemessenen 3D-Pixeldaten sind zusatzlich verflugbar.

=)
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11 2D Overlay

Das 2D Overlay ist eine Funktion, welche fir jede Firmware verfuigbar ist.

< ] Einige Funktionen des 2D Overlay setzen eine bestimmte Firmware voraus
1) (—,7.1.3 Firmware-Update®).

7| Das2D Overlay ist nur fir die Gerate O3M2xx verfugbar.

Die 2D-Kamera des O3M2xx zeigt ein 2D-Bild der Applikation an. Mit dem 2D Overlay wird die Ausgabe
des 2D-Bildes eingestellt. Zusatzlich kénnen die folgenden Elemente als Overlay in das 2D-Bild
eingeblendet werden:

e Grafiken (Logos, Warnsymbole etc.)
e Texte (Systemstatus, Entfernungsangaben etc.)
e Vektoren (Ellipsen, Vielecke, Linienzlige)

Jedes Element hat eine eigene ID. Die Sichtbarkeit der Elemente kann vielfaltig eingestellt werden.

Overlay Optionen

2D-Ausgabe an

Overlay an

Vertikal spiegeln

3D Sichtbareich darstelien

Bild auf dem Sensor Hinzufiigen
b leon#2

;1'[1;_1 fcon #3

Zone1: %4um A fconea
Zone2: %59m

Icon #65532

Funlktion verfiighar . Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethemet Modus: Sensor luft im Normalbetrieb  Frame count: 369088

Das 2D Overlay ist in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Vorschau des 2D Overlay
2: Einstellungen
3: Funktionen
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11.1 Overlay Optionen

Mit den "Overlay Optionen" wird die Anzeige des 2D-Bildes eingestellt.

Overlay Optionen

2D-Ausgabe an

Ovwerlay an

Horizontal spiegeln

Vertikal spiegeln

3D Sichtbereich darstellen

11.2 Palette

Der Schalter "2D-Ausgabe an" schaltet die Ausgabe des 2D-Bildes
ein. Ist der Schalter ausgeschaltet, wird kein Bild Uber die analoge
Videoschnittstelle des Gerates ausgegeben.

Der Schalter "Overlay an" schaltet das 2D Overlay ein. Ist der
Schalter ausgeschaltet, wird nur die 2D-Ausgabe angezeigt
(vorausgesetzt die 2D-Ausgabe ist eingeschaltet).

Der Schalter "Horizontal spiegeln" spiegelt die Ausgabe des
2D-Bildes auf der horizontalen Achse.

Der Schalter "Vertikal spiegeln” spiegelt die Ausgabe des
2D-Bildes auf der vertikalen Achse.

Der Schalter "3D Sichtbereich darstellen" aktiviert die Anzeige
eines Rahmens im 2D Overlay, welcher den 3D-Messbereich
anzeigt. Der Offnungswinkel des 3D-Messbereichs ist kleiner auf
der vertikalen Achse.

5 ) Wegen perspektivischer Verzerrungen ist die Anzeige des

o]
[ 11} 3D-Messbereichs lediglich ein Indikator.

Mit der "Palette" werden Texte, Vektoren (Ellipsen, Vielecke, Linienztige) und Bilder dem 2D Overlay

hinzugefugt.

Die Palette enthalt 4 Schaltflachen:

Die Schaltflache [Text hinzuftigen] fugt einen einstellbaren Text dem 2D Overlay hinzu
(— ,11.2.1 Text hinzufiigen®).

Die Schaltflache [Ellipse hinzufligen] flgt eine einstellbare Ellipse dem 2D Overlay hinzu
(— ,11.2.2 Vektor hinzufiigen®).

Die Schaltflache [Vieleck hinzufliigen] fligt ein einstellbares Vieleck dem 2D Overlay hinzu
(— ,11.2.2 Vektor hinzufiigen®).

Die Schaltflache [Linienzug hinzufligen] fugt einen einstellbaren Linienzug dem 2D Overlay
hinzu (— ,11.2.2 Vektor hinzufligen®).
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11.2.1 Text hinzufligen

Die Schaltflache [Text hinzufligen] &ndert den Mauszeiger in ein Fadenkreuz. Anschlielend
T wird durch Klicken in der "Vorschau des 2D Overlay" ein Text hinzugefiigt.

New Text Durch Klicken auf ° wird der Text bearbeitet und das folgende
Fenster 6ffnet sich.

Der Text hat die ID 101. Jeder Text hat eine eigene ID.

Im Feld "Text" wird der anzuzeigende Text bearbeitet.

ID: 107

Text @

Im Feld "Text" kdnnen Variablen in Form von Textersetzungscodes
verwendet werden (— ,16.2 Textersetzungen und Bedingungscodes®).

=]

New Text

Die Textersetzungscodes beginnen mit einem ,%"“. Durch Eingabe

| des "%" im Textfeld 6ffnet sich eine Auswabhlliste mit den verfligbaren
Textersetzungscodes. Einige Textersetzungscodes erfordern zusatzlich
die Eingabe einer ID (z.B. die ROI-Gruppennummer).

Zone 1: Objekt Min x (Distanz)

Zone 1: Objekt Mittenposition y
Die Funktion des ausgewahlten Textersetzungscodes wird durch
Klicken angezeigt.

=)

Zone 1: Objekt Breite y

Z 1: Objekt M (Héhe) . . . . .
SR Die verfiigbaren Textersetzungscodes hangen von der installierten

Zone 1: Objekt Geschwindigkeit x [km/h] Firmware ab.

Es kann pro Textfeld nur ein Textersetzungscode verwendet
werden.

Fir die Gestaltung des Texten stehen 4 Schriftarten zur Verfliigung.
Die Schriftarten unterscheiden sich in Form und Grof3e.

Mit dem Feld "Farbe" wird die Textfarbe geandert.

Mit dem Feld "Hintergrundfarbe" wird die Hintergrundfarbe des Textes

I:l geandert.

Hintergrundfarbe

Schriftart

1
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Sichtbar In der Liste "Sichtbar" wird die Sichtbarkeit des Textes eingestellt.

Immer sichtbar

Die Sichtbarkeit des Textes kann
an die Zustande des Gerates

Sichtbar gekoppelt werden.
Betriebsmodus

ID: 4 Statisch

Immer sichtbar

Verfiigbarkeit

Digitale EfA

Die verfligbaren Zustande hangen von der installierten Firmware ab (— ,7.1.3 Firmware-Update®).

=)

Die folgenden Zustande sind in jeder Firmware verflgbar:
Statisch

Betriebsmodus

Verflgbarkeit

Digitale E/A

Durch Klicken auf ° wird der Text geldscht.

11.2.2 Vektor hinzufiugen

Die folgenden Schaltflachen fligen einen Vektor zur "Vorschau des 2D Overlay" hinzu:

[Ellipse hinzufiigen]: Nach Klicken der Schaltflache verwandelt sich der Mauszeiger in ein

Fadenkreuz. AnschlieRend wird die Ellipse mit der gedriickten Maustaste in der "Vorschau
des 2D Overlay" gezeichnet.

[Vieleck hinzufligen]: Nach Klicken der Schaltflache verwandelt sich der Mauszeiger in ein
Fadenkreuz. AnschlieRend wird das Vieleck mit der gedrickten Maustaste in der "Vorschau
des 2D Overlay" gezeichnet.

? Das Zeichnen des Vielecks wird durch einen Doppelklick der Maustaste beendet.

[Linienzug hinzufugen]: Nach Klicken der Schaltflache verwandelt sich der Mauszeiger in ein
< Fadenkreuz. AnschlieRend wird der Linienzug mit der gedriickten Maustaste in der "Vorschau
des 2D Overlay" gezeichnet.

? Das Zeichnen des Linienzugs wird durch einen Doppelklick der Maustaste beendet.
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11.2.3 Grafik hinzufiigen
Die folgenden Schaltflachen figen eine Grafik zur "Vorschau des 2D Overlay" hinzu.

Bild auf dem Sensor Hinzufiigen

Icon #2

Icon #3

Icon #4

Icon #65532

Icon #65533

Icon #65534

Icon #65535

Die Schaltflache [Hinzufligen] 6ffnet die Dateiauswahl, mit der
weitere Grafiken zur unten angezeigten Auswahl hinzugefligt
werden.

Die Auwahl zeigt alle auf dem Gerat gespeicherten Grafiken an.

Die Grafiken "lcons #2", "Icons #3" und "Icons #4" sind ab Werk auf
dem Gerat gespeichert. Eine hinzugefiigte Grafik wird unterhalb der
Icons angezeigt. Jede Grafik erhalt eine eigene ID (Bsp.: "#65532").

Die folgenden Grafikformate werden unterstitzt:

png, jpg, bmp, ico und gif.

o ) Grafiken mit Transparenz sind nur mit dem Grafikformat png
1} maglich.

Mit dem Symbol wird die Grafik von der Auswahl und vom
Geréat geldscht.

Nach Klicken auf eine Grafik in der Auswahl verwandelt sich der
Mauszeiger in ein Fadenkreuz. Anschlief3end wird durch Klicken in
der "Vorschau des 2D Overlay" die Grafik im 2D Overlay angezeigt.

Die Grafik kann in der "Vorschau des 2D Overlay" bearbeitet werden:
e Grafik verschieben mit gedriickter Maustaste,

e Grafik skalieren durch Klicken auf die Eckpunkte.

— 1 Die Grafik wird immer mit festen Seitenverhaltnis skaliert. Die
1 ] Grafik ist maximal auf die Ursprungsgrofe hochskalierbar.

Durch Klicken auf ° wird die Grafik bearbeitet und das folgende Fenster 6ffnet sich.

ID: 6
Sichtbar

Immer sichtbar

ID: 6
Sichtbar

Immer sichtbar

ID: 4

Sichtbar

Immer sichtbar

Die Grafik hat die ID 6. Jede Grafik hat eine eigene ID.

) Die Grafiken sind direkt auf dem Gerat gespeichert. Dadurch
1 ] kénnen die Grafiken iiber CAN angesteuert werden. Fur das
Ansteuern werden die IDs bendtigt.

In der Liste "Sichtbar" wird die Sichtbarkeit der Grafik eingestellt.

Die Sichtbarkeit der Grafik kann

Statisch an die Zustande des Gerates

gekoppelt werden.

Betriebsmodus

Verfiigbarkeit
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Die verfigbaren Zustande hangen von der installierten Firmware ab (— ,7.1.3 Firmware-Update®).

=)

Die folgenden Zustande sind in jeder Firmware verflgbar:

e Statisch

e Betriebsmodus

e \erfligbarkeit

e Digitale E/A

Durch Klicken auf ° wird die Grafik von der Auswahl geldscht, verbleibt aber im Geréat.

ﬁ Mit dem Symbol wird die Grafik von der Auswahl und vom Gerat geldscht.

11.2.4 Live-Ticker

2
Der Live-Ticker & 2 zeigt auf einen Blick, ob das Videobild aktiv ist.

Bei aktivem Videobild dreht sich der Live-
Ticker oben rechts in der "Vorschau des 2D
Overlay" (1).

Zone1: %4um
Zone2: %59m

Der Live-Ticker kann in der "Vorschau des 2D
Overlay" bearbeitet werden:

e Live-Ticker verschieben mit gedrickter
Maustaste.

Durch Klicken auf ° wird der Live-Ticker bearbeitet und das folgende Fenster 6ffnet sich.

Der Live-Ticker hat die ID 7.

In der Liste "Sichtbar" wird die Sichtbarkeit
des Live-Tickers eingestellt.

ID: 7
Sichtbar

Immer sichtbar

Die Sichtbarkeit des Live-Tickers
ID: 4 Statisch kann an die Zustdnde des

Sichtbar Gerates gekoppelt werden.
Betriebsmodus

Immer sichtbar

Verfiigbarkeit

Digitale EfA
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? Die verfigbaren Zustande hangen von der installierten Firmware ab (— ,7.1.3 Firmware-Update®).

Die folgenden Zustande sind in jeder Firmware verfigbar:

e Statisch

e Betriebsmodus

e \erflgbarkeit

e Digitale E/A

Durch Klicken auf ° wird der Live-Ticker geldscht. Der Live-Ticker kann wiederhergestellt werden.
Zum Wiederherstellen des Live-Tickers auf ein Icon des Live-Tickers in der Auswahl klicken. Der

Mauszeiger verwandelt sich in ein Fadenkreuz. AnschlieRend wird durch Klicken in der "Vorschau
des 2D Overlay" der Live-Ticker im 2D Overlay angezeigt.

=]

11.3 Variantenoptionen der Firmware OD
Die Variantenoptionen enthalten Optionen zum Anzeigen von 3D-Objekten im 2D Overlay.

Die verfugbaren Optionen hangen von der installierten Firmware ab (— ,7.1.3 Firmware-Update®).
Die folgenden Optionen setzen die Firmware OD - Objektdetektion voraus.

=)

. i Im Feld "Max. gezeichnete Objekte" wird die maximale Anzahl von
e e normalen Objekten und Reflektorobjekten eingegeben, welche
zeitgleich mit dem 2D Overlay angezeigt werden. Werden mehr
Objekte erkannt als im Feld "Max. gezeichnete Objekte" angegeben,
Max. gezeichnete Objekte werden die von der Distanz nachsten Objekte priorisiert angezeigt.
Ist "Reflektorobjekte anzeigen" aktiviert, werden Reflektorobjekte

10 priorisiert angezeigt.

Der Schalter "Normale Objekte anzeigen" aktiviert die Anzeige von
normalen Objekten im 2D Overlay.

Normale Objekte anzeigen

Der Schalter "Reflektorobjekte anzeigen" aktiviert die Anzeige von
Reflektorobjekten im 2D Overlay.

Reflektorobjekte anzeigen

5 ] Die Anzeige von Reflektorobjekten im 2D Overlay

1] setzt voraus, dass die 3D-Reflektorerkennung aktiv ist.
Die 3D-Reflektorerkennung kann in der Anwendung
Objekterkennung aktiviert werden.
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11.4 Variantenoptionen der Firmware DI

Die Variantenoptionen enthalten Optionen zum Anzeigen von 3D-Objekten im 2D Overlay.

Variantenoptionen

ROIs darstellen

Li ]

ROI Darstellungsform
3D bewegte Wand
3D bewegte Wand
3D Projektion auf Boden

2D ROIL

5 ] Die verfligbaren Optionen hangen von der installierten Firmware ab (— ,7.1.3 Firmware-Update®).
1] Die folgenden Optionen setzen die Firmware DI - Basisfunktionen voraus.

Mit den Variantenoptionen der Firmware DI werden Region of Interest
(ROI) im 2D Overlay angezeigt und eingestellt.

Der Schalter "ROIs darstellen" aktiviert die Darstellung von ROls im
2D Overlay.

In der Liste "ROI Darstellungsformen" wird die Darstellungsform der
ROIs eingestellt. Zur Auswahl stehen die Darstellungsformen:

e [3D bewegte Wand]
(— ,11.4.1 3D ROls als bewegte Wand darstellen)

e [3D Projektion auf Boden]
(— ,Farbmodus [Farbtabelle]”)

e [2D ROI]
(— ,11.4.3 2D ROls darstellen®)

11.4.1 3D ROls als bewegte Wand darstellen

ROI Darstellungsform

3D bewegte Wand

Textdarstellung ROI-Ergebnisse

v X Wert

Y Wert

Z Wert

Die ROI Darstellungsform "3D bewegte Wand" stellt die Ausgabe der
ROI-Gruppen in der x-, y- und z-Achse (Lange, Breite und Hohe) als
farbiges Overlay dar. Das farbige Overlay wird als Wand dargestellt.

Unter "Ausgabe" versteht man das Messergebnis pro ROI-Gruppe
(— ,12.2 Globale Einstellungen®).

E Die ROI Darstellungsform "3D bewegte Wand" ist nur fur
dreidimensional definierte ROIs geeignet (— ,12.1 ROI-Modus").

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 4 ROI-Gruppen als
farbiges Overlay und der X-Wert als Text angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Farbtabelle] eingestellt.

Der "3D ROI Rahmen" ist [schwarz] eingestellt.

Die Ausgabe der ROI-Gruppe kann zusatzlich als Text angezeigt
werden. In "Textdarstellung ROI-Ergebnisse" kénnen die folgenden
Kontrollfelder aktiviert werden:

o X Wert
e Y Wert
o Z Wert

o ] Die Textfelder kdnnen Uberlappen, wenn mehrere ROI-Gruppen
1 gleichzeitig ausgegeben werden.
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Farbmodus

Farbtabelle

Farbtabelle

Farbwechsel
Ergebnislogik

Definierte Farbe

Farbmodus [Farbtabelle]

Farbmodus

Farbtabelle

Referenzwert

Auswahl Farbtabelle

- Farbtabelle 1

Startwert

0.50 m

Endwert

5.00 m

Vorschau

‘3.50 '5.m

3D ROI Rahmen

< L]
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In der Liste "Farbmodus" wird das Verhalten der Farben des farbigen
Overlay eingestellt. Zur Auswahl stehen die Farbmodi:

e [Farbtabelle]
Die Farbe andert sich mit dem eingestellten Referenzwert.

e [Farbwechsel]
Es wird zwischen 2 Farben nach Erreichen eines Schwellwertes
gewechselt.

e [Ergebnislogik]
Die Farbe andert sich je nach Zustand der virtuellen digitalen
Ausgange der ROI-Gruppen.

e [Definierte Farbe]
Die Farbe wird fest eingestellt und andert sich nicht.

Im Farbmodus [Farbtabelle] &ndert sich die Farbe mit dem
eingestellten Referenzwert.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe sich
die bewegte Wand verschiebt. Zur Auswahl stehen die Referenzwerte:

e [X] - Die bewegte Wand wird in der Y-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y]- Die bewegte Wand wird in der X-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die bewegte Wand wird in der Y-X-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Der Referenzwert legt zusatzlich fest, welche Ausgabe der ROI-
Gruppe als Basis fur das Einfarben der bewegten Wand verwendet
wird.

=

Die "Auswahl Farbtabelle" legt die Art des Farbverlaufes fest. Zur
Auswahl stehen:

Farbtabelle 1
Farbtabelle 1 gespiegelt
Farbtabelle 2
e Farbtabelle 2 gespiegelt

Es kann ein Start- und Endwert eingestellt werden:

e Ausgabe der ROI-Gruppe < Startwert: Farbe des Startwertes wird
verwendet.

e Ausgabe der ROI-Gruppe > Endwert: Farbe des Endwertes wird
verwendet.

Die "Vorschau" zeigt die eingestellte Farbtabelle in Kombination mit
dem Start- und Endwert grafisch an.

Der "3D ROI Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "3D ROI Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "3D ROI
Rahmen" geandert.
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Farbmodus [Farbwechsel]

Farbmodus

Farbwechsel

%= 1,80m
I 2= 1,04m,

x=1.66m
2= 0.74m

Referenzwert

Farbwechsel Schwellwert

2.00m

Farbfolge
rot zu grin
rot zu griin

griin zu rot

3D ROI Rahmen

7y |

Im Farbmodus [Farbwechsel] wird zwischen 2 Farben nach Erreichen
eines Schwellwertes gewechselt.

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 4 ROI-Gruppen als
Farbwechsel und die X- und Z-Werte als Text angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Farbwechsel] eingestellt.
Der "3D ROI Rahmen" ist deaktiviert.

Der "Referenzwert" legt fest, an welcher Ausgabe der ROI-Gruppe sich
der Schwellwert orientiert. Zur Auswahl stehen die Referenzwerte:

e [X] - Die bewegte Wand wird in der Y-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y]- Die bewegte Wand wird in der X-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die bewegte Wand wird in der Y-X-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Der "Farbwechsel Schwellwert" legt den Schwellwert fiir den
Farbwechsel fest. Der Schwellwert orientiert sich am eingestellten
Referenzwert.

Die "Farbfolge" legt fest, was beim Uber- oder Unterschreiten des
Schwellwertes passieren soll. Wechsel von

e [rot zu grin]

e [grin zu rot]

Der "3D ROI Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "3D ROl Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "3D ROI
Rahmen" geandert.
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Farbmodus [Ergebnislogik]

Farbmodus

Ergebnislogik

Referenzwert

Farbe bei Ausgabe=aus

Farbe bei Ausgabe=an

3D ROI Rahmen

) |
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Im Farbmodus [Ergebnislogik] andert sich die Farbe je nach Zustand
der virtuellen digitalen Ausgange der ROI-Gruppen.

1 Beim Verwenden der Standardlogik des Gerates wird der
2 virtuelle Ausgang mit der Nummer der ROI-Gruppe verwendet.

» Auf das richtige Nummerieren der virtuellen Ausgange
achten, wenn eine selbst definierte Logik verwendet wird.

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 4 ROI-Gruppen als
Ergebnislogik und die X-, Y- und Z-Werte als Text angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Ergebnislogik] eingestellt.

Der "3D ROI Rahmen" ist [schwarz] eingestellt.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe sich
die bewegte Wand verschiebt. Zur Auswahl stehen die Referenzwerte:

e [X] - Die bewegte Wand wird in der Y-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y]- Die bewegte Wand wird in der X-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die bewegte Wand wird in der Y-X-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Die Farbfelder "Farbe bei Ausgabe=aus" und "Farbe bei Ausgabe=ein"
legen fest, wie die bewegte Wand fiir die 2 mdglichen Zustande der
virtuellen Ausgange angezeigt wird.

Der "3D ROI Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "3D ROl Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "3D ROI
Rahmen" geandert.
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Farbmodus [Definierte Farbe]

Farbmodus

Definierte Farbe

Referenzwert

Feste Farbe

3D ROI Rahmen

-

Im Farbmodus [Definierte Farbe] wird die Farbe fest eingestellt und
andert sich nicht.

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 4 ROI-Gruppen als
definierte Farbe angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Definierte Farbe] eingestellt.
Der "3D ROI Rahmen" ist [weil}] eingestellt.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe sich
die bewegte Wand verschiebt. Zur Auswahl stehen die Referenzwerte:

e [X] - Die bewegte Wand wird in der Y-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y]- Die bewegte Wand wird in der X-Z-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die bewegte Wand wird in der Y-X-Ebene projiziert und
bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Die "Feste Farbe" legt die definierte Farbe fiir die bewegte Wand fest.
Die Farbe der bewegten Wand wird fest eingestellt und andert sich
nicht.

Der "3D ROl Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "3D ROI Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "3D ROI
Rahmen" geéndert.

97




ifm Vision Assistant O3M

11.4.2 3D ROlIs als Projektion auf den Boden darstellen

ROI Darstellungsform

3D Projektion auf Boden

Textdarstellung ROI-Ergebnisse
v X'Wert

Y Wert

Z Wert

Farbmodus

Farbtabelle

Farbtabelle

Farbwechsel

Ergebnislogik

Definierte Farbe
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Die ROI Darstellungsform "3D Projektion auf Boden" stellt die Ausgabe
der ROI-Gruppen in der x- und y-Achse (Lange und Breite) als farbiges
Overlay dar. Das farbige Overlay wird als Projektion auf dem Boden
dargestellt.

Unter "Ausgabe" versteht man das Messergebnis pro ROI-Gruppe
(— ,12.2 Globale Einstellungen®).

5 )] Die ROI Darstellungsform "3D Projektion auf Boden" ist nur
) geeignet fir:

e dreidimensional definierte ROIs (— ,12.1 ROI-Modus®),

e nebeneinander (x- und y-Achse) liegende ROls
(nicht geeignet fur Ubereinander (z-Achse) gestapelte ROIs).

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 2 ROI-Gruppen als
farbiges Overlay auf dem Boden und der X-Wert als Text angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Farbtabelle] eingestellt.

Die "Bewegte Referenzlinie" ist [weil}] eingestellt.

Die Ausgabe der ROI-Gruppe kann zusatzlich als Text angezeigt
werden. In "Textdarstellung ROI-Ergebnisse" kénnen die folgenden
Kontrollfelder aktiviert werden:

o X Wert
e Y Wert
e Z Wert

o ) Die Textfelder kdnnen Uberlappen, wenn mehrere ROI-Gruppen
) gleichzeitig ausgegeben werden.

In der Liste "Farbmodus" wird das Verhalten der Farben des farbigen
Overlay eingestellt. Zur Auswahl stehen die Farbmodi:

e [Farbtabelle]
Die Farbe andert sich mit dem eingestellten Referenzwert.

[Farbwechsel]
Es wird zwischen 2 Farben nach Erreichen eines Schwellwertes
gewechselt.

e [Ergebnislogik]
Die Farbe andert sich je nach Zustand der virtuellen digitalen
Ausgange der ROI-Gruppen.

e [Definierte Farbe]
Die Farbe wird fest eingestellt und andert sich nicht.
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Farbmodus [Farbtabelle]

Im Farbmodus [Farbtabelle] &ndert sich die Farbe mit dem

Farbmodus X
eingestellten Referenzwert.

Farbtabelle

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe
sich die "Bewegte Referenzlinie" verschiebt. Zur Auswahl stehen die
Referenzwerte:

Referenzwert

[X] - Die "Bewegte Referenzlinie" wird in der Y-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert X.

[Y] - Die Projektion auf dem Boden wird in der X-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

[Z] - Die Projektion auf dem Boden wird in der Y-X-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

o ) Der Referenzwert legt zusatzlich fest, welche Ausgabe der ROI-
i Gruppe als Basis fur das Einfarben der Projektion auf dem Boden
verwendet wird.

Die "Auswahl Farbtabelle" legt die Art des Farbverlaufes fest. Zur
Auswahl stehen:

Farbtabelle 1
Farbtabelle 1 gespiegelt
Farbtabelle 2
e Farbtabelle 2 gespiegelt

Auswahl Farbtabelle

. Farbtabelle 1

Startwert

0.50 m

Endwert Es kann ein Start- und Endwert eingestellt werden:

5.00 m e Ausgabe der ROI-Gruppe < Startwert: Farbe des Startwertes wird
verwendet.

e Ausgabe der ROI-Gruppe > Endwert: Farbe des Endwertes wird
verwendet.

Venachms Die "Vorschau" zeigt die eingestellte Farbtabelle in Kombination mit

dem Start- und Endwert grafisch an.

Die "Bewegte Referenzlinie" zeigt eine Ausgabe der ROI-Gruppen

Bewegte Referenzlinie

grafisch als Linie in der Projektion auf dem Boden an. Die "Bewegte
v . Referenzlinie" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird die "Bewegte
Referenzlinie" angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe von "Bewegte
Referenzlinie" geandert.
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Farbmodus [Farbwechsel]

Farbmodus

Farbwechsel

Referenzwert

Farbwechsel Schwellwert

2.00m

Farbfolge

rot zu griin

rot zu griin

griin zu rot

Bewegte Referenzlinie

v
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Im Farbmodus [Farbwechsel] wird zwischen 2 Farben nach Erreichen
eines Schwellwertes gewechselt.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe
sich die "Bewegte Referenzlinie" verschiebt. Zur Auswahl stehen die
Referenzwerte:

e [X] - Die "Bewegte Referenzlinie" wird in der Y-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y] - Die Projektion auf dem Boden wird in der X-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die Projektion auf dem Boden wird in der Y-X-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Der "Farbwechsel Schwellwert" legt den Schwellwert fir den
Farbwechsel fest. Der Schwellwert orientiert sich am eingestellten
Referenzwert.

Die "Farbfolge" legt fest, was beim Uber- oder Unterschreiten des
Schwellwertes passieren soll. Wechsel von

e [rot zu grin]

e [grin zu rot]

Die "Bewegte Referenzlinie" zeigt eine Ausgabe der ROI-Gruppen
grafisch als Linie in der Projektion auf dem Boden an. Die "Bewegte
Referenzlinie" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird die "Bewegte
Referenzlinie" angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe von "Bewegte
Referenzlinie" geandert.
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Farbmodus [Ergebnislogik]

Farbmodus

Ergebnislogik

Referenzwert

Farbe bei Ausgabe=aus

Farbe bei Ausgabe=an

Bewegte Referenzlinie

-

Im Farbmodus [Ergebnislogik] andert sich die Farbe je nach Zustand
der virtuellen digitalen Ausgange der ROI-Gruppen.

1 Beim Verwenden der Standardlogik des Gerates wird der
=) virtuelle Ausgang mit der Nummer der ROI-Gruppe verwendet.

» Auf das richtige Nummerieren der virtuellen Ausgange
achten, wenn eine selbst definierte Logik verwendet wird.

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 24 ROI-Gruppen als
Ergebnislogik angezeigt.

| Als "Farbmodus" ist [Ergebnislogik] eingestellt.

Der "Referenzwert" ist auf [Z] eingestellt.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe
sich die "Bewegte Referenzlinie" verschiebt. Zur Auswahl stehen die
Referenzwerte:

e [X] - Die "Bewegte Referenzlinie" wird in der Y-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y] - Die Projektion auf dem Boden wird in der X-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die Projektion auf dem Boden wird in der Y-X-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Der Referenzwert legt zusatzlich fest, welche Ausgabe der ROI-
Gruppe als Basis flr das Einfarben der Projektion auf dem Boden
verwendet wird.

[Ho

Die Farbfelder "Farbe bei Ausgabe=aus" und "Farbe bei Ausgabe=ein
legen fest, wie die Projektion auf dem Boden fir die 2 mdglichen
Zustande der virtuellen Ausgange angezeigt wird.

Die "Bewegte Referenzlinie" zeigt eine Ausgabe der ROI-Gruppen
grafisch als Linie in der Projektion auf dem Boden an. Die "Bewegte
Referenzlinie" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird die "Bewegte
Referenzlinie" angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe von "Bewegte
Referenzlinie" geandert.
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Farbmodus [Definierte Farbe]

Farbmodus

Definierte Farbe

Referenzwert

Feste Farbe

Bewegte Referenzlinie

d
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Im Farbmodus [Definierte Farbe] wird die Farbe fest eingestellt und
andert sich nicht.

Der "Referenzwert" legt fest, mit welcher Ausgabe der ROI-Gruppe
sich die "Bewegte Referenzlinie" verschiebt. Zur Auswahl stehen die
Referenzwerte:

e [X] - Die "Bewegte Referenzlinie" wird in der Y-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert X.

e [Y] - Die Projektion auf dem Boden wird in der X-Z-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Y.

e [Z] - Die Projektion auf dem Boden wird in der Y-X-Ebene projiziert
und bewegt sich mit dem Referenzwert Z.

Die "Feste Farbe" legt die definierte Farbe flr die Projektion auf
dem Boden fest. Die Farbe der Projektion auf dem Boden wird fest
eingestellt und andert sich nicht.

Die "Bewegte Referenzlinie" zeigt eine Ausgabe der ROI-Gruppen
grafisch als Linie in der Projektion auf dem Boden an. Die "Bewegte
Referenzlinie" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird die "Bewegte
Referenzlinie" angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe von "Bewegte
Referenzlinie" geandert.
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11.4.3 2D ROIls darstellen

ROI Darstellungsform

2D ROI

Textdarstellung ROI-Ergebnisse
v X'Wert

¥ Wert

Z Wert

Farbmodus

Farbtabelle

Farbtabelle

Farbwechsel

Ergebnislogik

Die ROI Darstellungsform "2D ROI" stellt die Ausgabe der ROI-Gruppen
als farbiges Overlay dar.

Unter "Ausgabe" versteht man das Messergebnis pro ROI-Gruppe
(— ,12.2 Globale Einstellungen®).

= ] Die ROI Darstellungsform "2D ROI" ist nur fir zweidimensional
1] definierte ROIs geeignet (— ,12.1 ROI-Modus®).

In der Abbildung links werden die Ausgaben von 16 2D-ROI-Gruppen als
farbiges Overlay angezeigt.

Als "Farbmodus" ist [Farbtabelle] eingestellt.
Der "Referenzwert" ist auf [X] eingestellt.

Der "3D ROI Rahmen" ist [schwarz] eingestellt.

Die Ausgabe der ROI-Gruppe kann zusatzlich als Text angezeigt
werden. In "Textdarstellung ROI-Ergebnisse" kdnnen die folgenden
Kontrollfelder aktiviert werden:

e X Wert
e Y Wert
o Z Wert

5 ] Die Textfelder kdnnen Uberlappen, wenn mehrere ROI-Gruppen
i gleichzeitig ausgegeben werden.

In der Liste "Farbmodus" wird das Verhalten der Farben des farbigen
Overlay eingestellt. Zur Auswahl stehen die Farbmodi:

e [Farbtabelle]
Die Farbe andert sich mit dem eingestellten Referenzwert.

[Farbwechsel]
Es wird zwischen 2 Farben nach Erreichen eines Schwellwertes
gewechselt.

e [Ergebnislogik]
Die Farbe andert sich je nach Zustand der virtuellen digitalen
Ausgange der ROI-Gruppen.
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Farbmodus [Farbtabelle]

Farbmodus

Farbtabelle

Referenzwert

Auswahl Farbtabelle

. Farbtabelle 1

Startwert

0.50 m

Endwert

5.00 m

Vorschau

‘Jlso 'Slm

2D ROI Rahmen

| |
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Im Farbmodus [Farbtabelle] &ndert sich die Farbe mit dem
eingestellten Referenzwert.

Der "Referenzwert" legt fest, welche Ausgabe der ROI-Gruppen als
Basis fur das Einfarben des Overlay verwendet wird. Zur Auswahl
stehen die Referenzwerte:

e [X]
e [¥]
* [Z]

Die "Auswahl Farbtabelle" legt die Art des Farbverlaufes fest. Zur
Auswahl stehen:

e Farbtabelle 1

e Farbtabelle 1 gespiegelt

e Farbtabelle 2

e Farbtabelle 2 gespiegelt

Es kann ein Start- und Endwert eingestellt werden:

e Ausgabe der ROI-Gruppe < Startwert: Farbe des Startwertes wird
verwendet.

e Ausgabe der ROI-Gruppe > Endwert: Farbe des Endwertes wird
verwendet.

Die "Vorschau" zeigt die eingestellte Farbtabelle in Kombination mit
dem Start- und Endwert grafisch an.

Der "2D ROI Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "2D ROl Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "2D ROI
Rahmen" geandert.
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Farbmodus [Farbwechsel]

Farbmodus

Farbwechsel

Referenzwert

Farbwechsel Schwellwert

2.00m

Farbfolge
rot zu griin
rot zu griin

griin zu rot

2D ROI Rahmen

- n

Im Farbmodus [Farbwechsel] wird zwischen 2 Farben nach Erreichen
eines Schwellwertes gewechselt.

Der "Referenzwert" legt fest, welche Ausgabe der ROI-Gruppen als
Basis fur das Einfarben des Overlay verwendet wird. Zur Auswahl
stehen die Referenzwerte:

e [X]
e [¥]
* [Z]

Der "Farbwechsel Schwellwert" legt den Schwellwert fir den
Farbwechsel fest. Der Schwellwert orientiert sich am eingestellten
Referenzwert.

Die "Farbfolge" legt fest, was beim Uber- oder Unterschreiten des
Schwellwertes passieren soll. Wechsel von

e [rot zu grin]

e [grin zu rot]

Der "2D ROI Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "2D ROl Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "2D ROI
Rahmen" geandert.
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Farbmodus [Ergebnislogik]

Farbmodus

Ergebnislogik

Referenzwert

Farbe bei Ausgabe=aus

Farbe bei Ausgabe=an

2D ROI Rahmen

< L]
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Im Farbmodus [Ergebnislogik] andert sich die Farbe je nach Zustand
der virtuellen digitalen Ausgange der ROI-Gruppen.

1 Beim Verwenden der Standardlogik des Gerates wird der
=) virtuelle Ausgang mit der Nummer der ROI-Gruppe verwendet.

» Auf das richtige Nummerieren der virtuellen Ausgange
achten, wenn eine selbst definierte Logik verwendet wird.

Der "Referenzwert" legt fest, welche Ausgabe der ROI-Gruppen als
Basis fur das Einfarben des Overlay verwendet wird. Zur Auswahl
stehen die Referenzwerte:

e [X]
o [¥]
e [Z]

Die Farbfelder "Farbe bei Ausgabe=aus" und "Farbe bei Ausgabe=ein
legen fest, wie die Projektion auf dem Boden fir die 2 mdglichen
Zustande der virtuellen Ausgange angezeigt wird.

Der "2D ROl Rahmen" ist einstellbar:

e Durch Aktivieren des Kontrollfeldes wird der "2D ROl Rahmen"
angezeigt.

e Durch Klicken auf das Farbfeld wird die Farbe des "2D ROI
Rahmen" geandert.
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12 Firmware DI - Basisfunktionen

Die Basisfunktionen sind eine Funktion der Firmware DI (— ,7.1.3 Firmware-Update®). Mit den
Basisfunktionen werden

e die ROI's eingerichtet (Region of interest),

e die ROI's in Gruppen zusammengefasst,

e die Ergebnistypen und Ausgabewerte der Gruppen eingestellt. E
ROI's sind vom Benutzer einstellbare Bildbereiche und enthalten die zu verarbeitenden Pixel. Eine

ROI oder mehrere ROI's werden zu Gruppen zusammengefasst. Die in den Gruppen enthaltenen Pixel
werden zusammen flr Berechnungen verwendet.

5 ] Detailierte Informationen zu den ROI's und Gruppen enthalt das separate "Programmhandbuch
11 } Basisfunktionen".

Basisfunktionen

ROI-Modus

3D-Definition

Glebale Einstellungen

Ausgabe

xyz+ampl

Mehrere ROl
ROI Raster erzeugen

ROI Gruppen Hinzufligen

=
Gruppe 1 {11}

Ergebnistyp
Anzeige Optionien
Min
Ausgabewert
Absolutes Min

Referenzwert fiir Min / Max

x
I

+ Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Madus; Sensor lsuft im Normalbetrieb Frame count: 229325

Die Basisfunktionen sind in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Livebild-Anzeige (— ,10.1 Livebild-Anzeige®)
2: Einstellungen
3: Funktionen

12.1 ROI-Modus
Mit dem "ROI-Modus" wird die Klasse der ROI's eingestellt.
ROI-Modus
3D-Definition

3D-Definition

Gl pixeldefinition

Aus
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Es kann immer nur eine Klasse aktiv sein. Es gibt zwei unterschiedliche Klassen von ROI's:
e 3D-Definition (voreingestellt)

e Pixeldefinition

e Aus

Die "3D-Definition" arbeitet mit 3D-Daten. Die verwendeten ROI's werden im Weltkoordinatensystem
definiert. Fir die 3D-Definition sind 3D-fahige Gerate wie der O3M151 eine Voraussetzung.

Die "Pixeldefinition" arbeitet mit 2D-Daten. Die verwendeten ROIl's werden zweidimensional auf Basis der
Pixel definiert.

Mit "Aus" werden die ROI's komplett deaktiviert. Die folgenden Einstellungen stehen nicht zur Verfiigung.

? Weitere Informationen dazu, fur welche Applikation sich welcher ROI-Modus eignet, enthalt das
L) separate "Programmhandbuch Basisfunktionen".

12.2 Globale Einstellungen

Mit den "Globalen Einstellungen" wird die Ausgabe der ROI-Gruppen eingestellt. Unter "Ausgabe”
versteht man das Messergebnis pro ROI-Gruppe.

Ausgabe
xyz+ampl
nur x
nury
nur z

nur xyz

nur Ampl

xyz+ampl

Die folgenden Ausgaben kénnen eingestellt werden:

e xyz+ampl: die drei Koordinatenachsen und die Amplitude

e nurx: die x-Koordinatenachse
e nury: die y-Koordinatenachse
e nurz die z-Koordinatenachse
e nurxyz: die drei Koordinatenachsen

e nurAmpl:  die Amplitude

Die eingestellte Ausgabe gilt fur alle definierten ROI-Gruppen. Bereits eingestellte ROI's werden
durch das Andern der Globalen Einstellungen geldscht.
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12.3 Mehrere ROI's

Mit "Mehrere ROI's" wird ein dreidimensionales Raster aus ROl's erstellt.

ROI Raster erzeugen

Generiere ROI Raster

X Min X Max X Teilung

0.50 m 10.00 m 1

3.00 m 8

¥ Min ¥ Max ¥ Teilung

-3.00 m
Z Min

Z Max Z Teilung

0.50 m 250 m 4

Ergebnistyp

Min

Ausgabewert

Absolutes Min

Referenzwert fiir Min / Max

X

Existierende ROL

Ersetzen

Gruppenoption auswahlen

Individuelle Gr...

Erzeugen Abbrechen

Die Schaltflache [ROI Raster erzeugen] 6ffnet das folgende Fenster,
mit dem ein Raster aus mehreren ROl's erzeugt werden kann.

Das Fenster ist in sechs Bereiche aufgeteilt:
1.

Mit "Min-/Max-Werte" wird die Position des Rasters im
Weltkoordinatensystem angegeben. Die "X-/Y-/Z-Teilung"
gibt die Aufteilung des Rasters und damit die Anzahl der
ROI's an (— ,12.3.1 Min-/Max-Werte und Teilung®).

Mit "Ergebnistyp" wird der Ergebnistyp fiir die Pixel der
ROI-Gruppe eingestellt (— ,12.3.2 Ergebnistyp®).

Mit "Ausgabewert" kdnnen die Eigenschaften des
Ergebnistyps eingestellt werden. Die Bezeichnung
"Ausgabewert" andert sich je nach eingestelltem
Ergebnistyp (— ,12.3.3 Ausgabewert®).

Mit "Referenzwert fir Min/Max" wird der Ausgabewert
eingeschrankt, indem nur bestimmte Werte in Abhangigkeit
zum Referenzwert ausgegeben werden

(— ,12.3.4 Referenzwert fur Min/Max").

Mit "Existierende ROI" wird eingestellt, was mit ROI's
geschehen soll, welche vor dem Erstellen des ROI-
Rasters existierten (— ,12.3.5 Existierende ROI").

Mit "Gruppenoption auswahlen" wird das Einteilen der
ROI's in Gruppen eingestellt (— ,12.3.6 Gruppenoption
auswahlen®).

109




ifm Vision Assistant O3M

12.3.1 Min-/Max-Werte und Teilung
Die folgende Abbildung zeigt, wie sich die Einstellungen auf das ROI-Raster auswirken.

Die "Min-/Max-Werte" furr die X-, Y- und Z-Achse geben die Position des Rasters im
Weltkoordinatensystem an. Die drei Achsen sind in der Abbildung oben rot markiert. Der Ursprung des
Koordinatensystems ist mit einem weilten Kreuz markiert. Das Raster der Ebene hat eine Unterteilung
von 1 m.

Die X-, Y- und Z-Teilung unterteilt das Raster in ROI's.
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12.3.2 Ergebnistyp

Mit dem "Ergebnistyp" wird der Ergebnistyp fur die Pixel der ROI-Gruppe eingestellt. Fir jede ROI-
Gruppe kann eines der folgenden Ergebnisse eingestellt werden:

e [Min]

Die Abbildung links zeigt den Ergebnistyp "Min" in

@ einem 3D-Raster aus ROI's. Das Ergebnis ist mit @D
gekennzeichnet.
z L

y
e [Max]

Die Abbildung links zeigt den Ergebnistyp "Max" in

‘\® einem 3D-Raster aus ROI's. Das Ergebnis ist mit D
gekennzeichnet.
Y4 L

y
o [Mittelwert]

Die Abbildung links zeigt den Ergebnistyp "Mittelwert"
in einem 3D-Raster aus ROI's. Das Ergebnis ist mit (D
gekennzeichnet.

e [Perzentil]

Die Abbildung links zeigt den Ergebnistyp "Perzentil”
in einem 3D-Raster aus ROI's. P, = 90 % ist mit @D
gekennzeichnet (30 Pixel).

z
y
Die Abbildung links zeigt den Ergebnistyp "Perzentil"

A/®
@ in einem 3D-Raster aus ROl's. P, = 50 % ist mit @
— gekennzeichnet (30 Pixel).

Y4

y
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12

.3.3 Ausgabewert

Je nach eingestelltem "Ergebnistyp" andert sich das Feld.

112

Ergebnistyp "Min":

Ergebnistyp

Min

Ausgabewert
Absolutes Min
Absolutes Min
zweitkleinster Wert
drittkleinster Wert
viertkleinster Wert

flinftkleinster Wert

Ergebnistyp "Max":

Ergebnistyp
Max

Ausgabewert
Absolutes Max
Absolutes Max
zweihdchster Wert
dritthdchster Wert
vierthéchster Wert

flinfthichster Wert

Ergebnistyp "Mittelwert":
Ergebnistyp

Mittelwert

Mindestanzahl von giiltigen Pixeln

1

Die folgenden Ausgabewerte kdnnen ausgegeben werden:
e [Absolutes Min]

e [zweitkleinster Wert]

e [drittkleinster Wert]

e [viertkleinster Wert]

o [fUnftkleinster Wert]

Die folgenden Ausgabewerte kdnnen ausgegeben werden:
e [Absolutes Max]

e [zweithdchster Wert]

e [dritthochster Wert]

e [vierthdchster Wert]

e [flinfthdchster Wert]

Fir den Ergebnistyp "Mittelwert" kann die Mindestanzahl
an gultigen Pixeln eingestellt werden, welche flr die
Ausgabe des Mittelwertes notwendig sind.
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e Ergebnistyp "Perzentil™:

FUr den Ergebnistyp "Perzentil" kann der Perzentilwert
eingestellt werden.

Ergebnistyp

Perzentil . oo . O
Ein Perzentil ist wie das Quantil ein Schwellenwert,

allerdings ist beim Perzentil die Verteilung in Prozent
angegeben. Der Ergebnistyp "Perzentil" hilft beim

50 Beantworten der Frage "Wie viel Prozent der Pixel haben
einen kleineren oder gleichen Wert?".

Perzentilwert

Hles Der Ergebnistyp "Perzentil" hat die folgenden Vorteile:

1tes Quantil (25%) e robust gegen Ausreiler

Median (50%) e skaliert mit unterschiedlich groBen Pixelmengen der
ROI-Gruppe

s Quandi(5H) e ermdglicht primitive statistische Auswertung der

90% Pixelmenge. Beispielsweise kann durch das Platzieren

zwei deckungsgleicher ROI's mit unterschiedlichen
Perzentilwerten (25% und 75%):

e Pixelstreuung abgeschatzt werden,

e Ausreiller detektiert werden.

Durch Klicken auf den Pfeil - rechts neben dem
Perzentilwert 6ffnet sich eine Liste mit typischen Werten.

1 Verwenden Sie den Ergebnistyp "Perzentil" nur,
s wenn das Objekt von Interesse aus mehr als einen
Pixel besteht.

X4 Beispielhafte Applikation fur den Ergebnistyp "Perzentil":

Der Abstand zwischen Wand () und Wand @ soll
bestimmt werden (siehe Abbildung links).

Fir Wand (O wird der Perzentilwert "1tes Quantil 25 %"
verwendet.

2211 e B UL 1@ Fir Wand @ wird der Perzentilwert "3tes Quantil 75 %"
verwendet.

3m—-----------—-—-------

Der Ergebnistyp "Perzentil" errechnet mit einer
Tm—---- — O ------- Fehlerquote von <1 % den korrekten Abstand zwischen
| den Wanden.

Versucht man sich dem Ergebnis Gber die Min-/
Maxwerte zu ndhern, ist eine Fehlerquote von ~50 %
moglich.

Om

v
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114

Py=100% /N
P,=PsPy*0.5

Perzentilwerte bestimmen

Im Folgenden wird erklart, wie man die Perzentilwerte
bestimmt.

N: Anzahl der zu erwartenden Sets
(im Beispiel oben: Set = Anzahl der Wande = 2)

P4: Zwischenwert
P.: Perzentilwerte

Im ersten Schritt werden die 100 % durch die Anzahl der
Sets geteilt:

P4=100%/2=50 %

Im zweiten Schritt wird P4 halbiert und das Ergebnis zu Py
addiert oder subtraiert:

P,=50% +25%=75%
P,=50%-25%=25%
Die Perzentilwerte sind 25 % und 75 %.
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12.3.4 Referenzwert fiir Min/Max

Mit "Referenzwert fir Min/Max" wird der Ausgabewert eingeschrankt, indem nur bestimmte Werte in
Abhangigkeit zum Referenzwert ausgegeben werden.

Der "Referenzwert fir Min/Max" bezieht sich auf den eingestellten Ergebnistyp (— ,12.3.2 Ergebnistyp®)
und Ausgabewert (— ,12.3.3 Ausgabewert®).

Ein Pixel enthalt vier Werte: x, y, z und Amplitude.

P —— Die folgenden Referenzwerte kdnnen eingestellt werden:

. e [Unabhangig]
e [X]
e [yl
* [7]

e [Amplitude]

Unabhdngig

Amplitude

Beispiel:

e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"

e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"
e Eingestellter Referenzwert fur Min/Max:"x"

Es werden die Werte des Pixels ausgegeben, dessen x-Wert minimal ist.

Beispiel:

e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"

e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"

e Eingestellter Referenzwert fur Min/Max:"Unabhangig"

Es werden die minimalen Werte ohne Zuordnung zum Pixel ausgegeben.

Beispiel:
e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"
e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"

e Eingestellter Referenzwert fir Min/Max:"y

Ein Pixel enthalt vier Werte: x, y, z und Amplitude. Die folgenden Pixel liegen als 3D-Daten liegen vor:

Pixel | x y z Amplitude
1 1 2 3 1000

2 2 1 5 580

3 1,5 3 1 2030

Der Pixel 2 wird ausgegeben, da der Referenzwert auf "y" eingestellt ist und nur die absoluten Min-Werte
berlcksichtigt werden.
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Beispiel:

. e FEingestellter Ergebnistyp:"Min"
r' N

e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"

e Eingestellter Referenzwert fur Min/Max:"x"
m(X3 Y3 23, A3 =1) : :
Es wird der Pixel (x4, y4, Z1, A;) ausgegeben.

m(Xy, Vi, 2, Ay =5)
Y 2 A e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"

B (X2 Y2 2o A2 = 2) e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"

; e Eingestellter Referenzwert fir Min/Max:"z"
Es wird der Pixel (x,, Y2, 25, A;) ausgegeben.

e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"
e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"
e Eingestellter Referenzwert fur Min/Max:"Amplitude"

Es wird der Pixel (xs, ys, Z3, As) ausgegeben.

e Eingestellter Ergebnistyp:"Min"
e Eingestellter Ausgabewert:"Absolutes Min"
e Eingestellter Referenzwert fur Min/Max:"Unabhangig"

Es wird der Wert (x4, y?, z,, A3) ausgegeben.

Der y-Wert wird im Diagramm nicht angezeigt.

=]
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12.3.5 Existierende ROI

Mit "Existierende ROI" wird eingestellt, was mit ROI's geschehen soll, welche vor dem Erstellen des ROI-
Rasters existierten.

Das folgende Verhalten kann eingestellt werden:

Existierende ROI

e "Ersetzen": Bereits vorhandene ROIl's werden geldscht.
Ersetzen

e "Behalten": Bereits vorhandene ROl's bleiben erhalten.
Behalten

Ersetzen

12.3.6 Gruppenoption auswahlen
Mit "Gruppenoption auswahlen" wird das Einteilen der ROl's in Gruppen eingestellt.

o — Das folgende Verhalten kann eingestellt werden:

o - e "Individuelle Gruppe": Fur jede ROI wird eine eigene Gruppe erstellt.
Individuelle Gr... *

e "Ganze Gruppe": Alle ROI's werden in einer Gruppe zusammengefasst.
Individuelle Gruppe

Ganze Gruppe

12.4 ROI-Gruppen
Mit den "ROI-Gruppen" kénnen ROI's zu Gruppen zusammengefasst werden.

Fir jede ROI-Gruppe kénnen die folgenden Einstellungen festgelegt

ROI Gruppen Hinzufiigen
il s  werden:

Gruppe 1 m e Mit "Ergebnistyp" wird der Ergebnistyp fir die Pixel der ROI-
Gruppe eingestellt (— ,12.3.2 Ergebnistyp).

Ergebnistyp e Mit "Ausgabewert" kdnnen die Eigenschaften des Ergebnistyps

= eingestellt werden. Die Bezeichnung "Ausgabewert" andert sich
je nach eingestelltem Ergebnistyp (— ,12.3.3 Ausgabewert®).

Ausgabewert e Mit "Referenzwert fir Min/Max" wird der Ausgabewert

Absolutes Min v eingeschrankt, indem nur bestimmte Werte in Abhangigkeit zum

Referenzwert ausgegeben werden

(— ,12.3.4 Referenzwert fur Min/Max").

Referenzwert fiir Min / Max

X

Es kdnnen mehrere ROI-Gruppen angelegt werden.
Die Schaltflache [Hinzufligen] erstellt eine neue ROI-Gruppe. Die
S B existierenden ROI-Gruppen werden untereinander angeordnet.

Mit der linken Maustaste kann eine ROI-Gruppe ausgewahit

Siappe werden. Die ausgewahlte ROI-Gruppe ist hellgrau hervorgehoben.

Gruppe 2

Die Schaltflache [Mulleimer] 16scht die ROI-Gruppe.
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12.5 ROI's

Mit den "ROI's" kdnnen neue ROI's eingerichtet werden. Die ROI's werden den ROI-Gruppen zugeordnet
(— ,12.4 ROI-Gruppen®).

ROI's sind vom Benutzer einstellbare Bildbereiche und enthalten die zu verarbeitenden Pixel. Eine
ROI oder mehrere ROI's werden zu Gruppen zusammengefasst. Die in den Gruppen enthaltenen Pixel
werden zusammen fir Berechnungen verwendet.

Ein ROI wird Gber die X-, Y- und Z-Werte im Weltkoordinatensystem
eingerichtet. Der Raumbereich innerhalb der Koordinatenachsen
(2~ wird fur die ROl verwendet.

Hinzufiigen

&

Relevanter Raumbereich
X Min
-100.00 m
X Max
100.00 m
¥ Min
-100.00 m
¥ Max
100.00 m
Z Min
-100.00 m
Z Max

100.00 m

Die Schaltflache [Hinzufligen] erstellt einen ROI.
ROIs Hinzufiigen
Die X-, Y- und Z-Werte des neuen ROl werden im

Weltkoordinatensystem eingegeben.

Mit der linken Maustaste kann ein ROI ausgewahlt werden. Der
ausgewahlte ROI ist hellgrau hervorgehoben.

Die Schaltflache [verschieben] verschiebt die ROl in eine neue oder
bestehende ROI-Gruppe.

7 ] Die Schaltflache [Milleimer] I6scht die ROI.

ROIO

1 Falls die zugeordnete ROI-Gruppe nur diesen ROI
=] enthielt, wird die ROI-Gruppe geldscht.




ifm Vision Assistant O3M

13 Firmware OD - Objektdetektion

Die Objektdetektion ist eine Funktion der Firmware OD (— ,7.1.3 Firmware-Update®). Mit der
Objektdetektion werden Objekte erfasst und je nach Einstellung klassifiziert.

Die Objektdetektion erfasst zwei unterschiedliche Objektarten:
e Normale Objekte (keine bzw. geringe Reflexion)

e Reflektoren (hohe Reflexion)

Die folgenden Applikationen kénnen tber einen Wizard eingestellt werden:

e Nachflihrung eines fihrerlosen Transportfahrzeugs (FTS):
Distanz und Geschwindigkeit zwischen den FTS werden gesteuert.

e Bereichslberwachung:
Alle Objekte oder nur Reflektoren werden innerhalb einer definierbaren Zone liberwacht.

e Kollisionsvermeidung:
Geschwindigkeits- und Bewegungsinformationen von Objekten werden erkannt, um Kollisionen
zu vermieden. Werden die CAN-Daten des Fahrzeugs bereitgestellt, kann die Genauigkeit der
Kollisionsvermeidung verbessert werden.

13.1 Objekterkennung

Die Anwendung "Objekterkennung" kann Objekten erkennen und klassifizieren.

Objekterkennung

Objekterfassungsart

Klassifizierung nach Reflek... *

Réumlicher Filter flir Objektbildung
Min Héhe Detektion normaler Objekis

0.00 m

Max Héhe Detektion normaler Objekte

3.00m

Autokalibriermodus

Anzeige Optionen

EEE = STs

100 120
| | | i ' | [

m

i | '
1.2

.. Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethemet Modus: Sensor 1uft im Normalbetrieb  Frame count: 6560

Die Objekterkennung ist in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Livebild-Anzeige (— ,10.1 Livebild-Anzeige®)
2: Einstellungen
3: Funktionen
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Fir die Objekterkennung stehen die folgenden Einstellungen zur Verfligung.

Objekterfassungsart

Klassifizierung nach Reflek...

Klassifizierung nach Reflek...

Standard (unklassifiziert)

Klassifizierung nach Reflektor

Raumlicher Filter fiir Objekthildung
Min Hdhe Detektion normaler Objekte

0.00 m

Max Hohe Detektion normaler Objekte

3.00m

Autokalibriermodus

120

Mit der Objekterfassungsart wird eingestellt, welche Objekte
erfasst und klassifiziert werden sollen.

Die folgenden Objekterfassungsarten konnen eingestellt werden:
e Standard (unklassifiziert)
e Kilassifizierung nach Reflektor

Die Objekterfassungsart [Standard (unklassifiziert)] erfasst alle
Objekte unabhangig von der Reflektivitat. Die erfassten Objekte
werden nicht klassifiziert.

Die Objekterfassungsart [Klassifizierung nach Reflektor] erfasst
alle Objekte unabhangig von der Reflektivitat. Die erfassten
Reflektoren werden klassifiziert, normale Objekte werden nicht
klassifiziert.

Mit dem "Raumlicher Filter fur Objektbildung" kdnnen die Daten
eingegrenzt werden, welche fir das Erfassen von normalen
Objekten verwendet werden.

Ist eine minimale und maximale Héhe eingestellt, werden nur
die Daten innerhalb der Min-/Max-Werte fur das Erfassen von
Objekten verwendet. Die Daten aul3erhalb der Min-/Max-Werte
werden verworfen und stehen fir weitere Funktionen nicht zur
Verfugung.

5 ) Die Einstellung wirkt sich nur auf normale Objekte aus.
Il | Reflektoren werden unabhangig von dieser Einstellung
erkannt.

Der Schalter "Autokalibriermodus” korrigiert die folgenden
Parameter des Gerates wahrend der Objektdetektion:

e Nickwinkel
e Rollwinkel

e Hohe

5 ] Der Autokalibriermodus arbeitet sehr langsam. Der

11} Autokalibriermodus wird daher nur dann verwendet, wenn
die Objektdetektion langsam bewegende Objekte erfassen
soll.
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13.2 Kollisionsvermeidung

Die Anwendung "Kollisionsvermeidung" verwendet Bewegungsinformationen, um Kollisionen zu
vermeiden. Werden zusétzlich die Bewegungsinformationen des Fahrzeugs bereitgestellt, erhdht sich die
Genauigkeit der Kollisionsvermeidung.

Kollisionsvermeidung

Modus Kollisionsvermeidung:
Zonenbasiert

Funktion basiert auf Objektpasition in

Zone oder auBerhalb,

Zonen Definition

Anzahl der Zonen

3

GroBe der 1. Zone

Zong Xmin

0.00m

Zone Xmax

2.00m

‘Anzeige Optionen Zone Ymin {rechte Fahrzeugseite)

= -1.00m
2D & 3D

Zone Ymax (linke Fahrzeugseite)

> | b" i | i 1 , (R i o i i ' = | ; . | ' i | i [ . o

e
1.2 e Einstellungen Kollisionsvermeidung

. Températur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor l§uft im Normalbetrieb  Frame count: 1925

Die Kollisionsvermeidung ist in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Livebild-Anzeige (— ,10.1 Livebild-Anzeige®)
2: Einstellungen
3: Funktionen

Fir die Kollisionsvermeidung stehen die folgenden Einstellungen zur Verfligung.

Mit dem "Modus Kollisionsvermeidung" wird die Art der

) Kollisionsvermeidung eingestellt.

Zonenbasiert

Funktion basiert auf Objektposition in
Zone oder auBerhalb.

Fir die Kollisionsvermeidung kann einer der folgenden Modi
Deaktiviert ausgewahlt werden:

. e [Deaktiviert]: Die Kollisionsvermeidung ist deaktiviert.
Intelligent

e [Intelligent]: Die Kollisionsvermeidung verwendet
Bewegungsinformationen der Objekte und des Fahrzeugs
(— »,13.2.1 Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent").

Intelligent mit Seitenkollision

Zonenbasiert e [Intelligent mit Seitenkollision]: Die Kollisionsvermeidung
verwendet Bewegungsinformationen der Objekte und des
Fahrzeugs. Zusatzlich wird auf Kollisionen von der Seite
geachtet (— ,13.2.2 Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent
mit Seitenkollision").

e [Zonenbasiert]: Die Kollisionsvermeidung Uberwacht die
angelegten Zonen mit unterschiedlichen Prioritaten (— ,13.2.3
Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert™).
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13.2.1 Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent”

Der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent" verwendet die Bewegungsinformationen der Objekte
und des Fahrzeugs. Das Gerat bendtigt dafir zyklische Fahrzeugdaten Gber den CAN-Bus im J1939-
Protokoll.

1 | Der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent” berticksichtigt Kollisionen am Fahrzeugheck oder
= -front. Kollisionen an den Fahrzeugseiten werden ignoriert.

Dieser Modus wird flir die meisten Applikationen empfohlen.

Weitere Informationen zu den Schnittstellen sind im "Software-Handbuch Object Detection"
angegeben.

=]

Fir den Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent” stehen die folgenden Einstellungen zur Verfligung.

> : ’ Die "CAN-Bewegungsinformationen" zeigen die Uber den CAN-
CAN-Bewegungsinformation Bus bereitgestellten Bewegungsinformationen des Fahrzeugs an.

Tyklische 11939 CAN-Daten
Geschwindigkeit - (Zykluszeit)
278 mfs 11 ms
Gierrate (Lenlowinkel)

1.34°s 11ms
Tykluszeit von maximal 150ms

Geschw. und Drehrate
In der Liste kdnnen die Bewegungsinformationen ausgewahlt

Geschw. und Drehrate werden, welche fir die Kollisionsvermeidung verwendet werden
sollen:

Geschwindigkeit

e [Geschwindigkeit und Drehrate]: Die Drehrate gibt den
Lenkwinkel an. Diese Bewegungsinformation wird nicht von
jedem Fahrzeug Gber CAN-Bus bereitgestellt.

e [Geschwindigkeit]: Die Geschwindigkeit wird von jedem
Fahrzeug tGber CAN-Bus bereitgestellt.

e : Mit "Geschwindigkeitsbereich" kann der Bereich eingegrenzt
Geschwindigkeitsbereich werden, welcher fiir die Kollisionsvermeidung verwendet werden
soll. Die Bewegungsinformationen unterhalb der Untergrenze und

e oberhalb der Obergrenze werden fir die Kollisionsvermeidung
0.00 m/s nicht verwendet.
5 ) Beispielsweise ist das Einstellen einer Obergrenze beim
Obergrenze 1 | Bremsen des Fahrzeugs sinnvoll. Die Kollisionsvermeidung
soll beim Bremsen die Bewegungsinformationen ignorieren,
10.00 m/s um Personen nicht zu gefahrden.
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Einstellungen Kollisionsvermeidung

Empfindlichkeit Kollisionsvermeidung
mittel
niedrig
mittel

hoch

Fahrzeugdynamik

hoch (z.B. Auto)
niedrig (z.B. schienengebunden)
mittel (z.B. LKW)

hoch (z.B. Auto)

Mittlere Bremsverzdgerung

5.00 m/s®

Anzahl Warnstufen

Erwartete Reaktionszeit 1

1.00s

Minimal-Entfernung

0.50 m

Maxtimaler Funktionsbereich

25.00 m

Inaktive Zeit nach Ausldsung

10.00 s

Mit den "Einstellungen Kollisionsvermeidung" wird die
Kollisionsvermeidung eingestellt. Die Zuverlassigkeit der
Kollisionsvermeidung erhoht sich, wenn die Einstellungen den
Eigenschaften des Fahrzeugs entsprechen.

Die "Empfindlichkeit Kollisionsvermeidung" gibt an, wie empfindlich
die Erkennung der Kollisionsvermeidung reagieren soll.

e [niedrig]: minimale Erkennung.
e [mittel]: mittlere Erkennung.

e [hoch]: maximale Erkennung.

— ) Die Empfindlichkeit ist abhangig von der Applikation. Die
] Empfindlichkeit [mittel] bevorzugt verwenden.

Mit der "Fahrzeugdynamik" wird die Dynamik des Fahrzeugs
eingestellt.

e [niedrig (z.B. schienengebunden)]: Das Fahrzeug hat eine
niedrige Dynamik. Fahrzeuge mit niedriger Dynamik fahren
typischerweise lange Kurven.

e [mittel (z.B. LKW)]: Das Fahrzeug hat eine mittlere Dynamik.
e [hoch (z.B. Auto)]: Das Fahrzeug hat eine hohe Dynamik.

Mit "Mittlere Bremsverzdgerung" wird eingestellt, wie gut das
Fahrzeug bremst. Die Einstellung unterscheidet sich je nach
Fahrzeugtyp: Auto ca. 10 m/s?, LKW ca. 5 m/s2.

Mit "Anzahl Warnstufen" wird die Anzahl der erwarteten
Reaktionszeiten auf bis zu 3 erhoht.

Mehrere Reaktionszeiten ermoglichen eine gestufte Reaktion.
Beispielsweise wird mit "Erwartete Reaktionszeit 1" = "10 s" eine
akustische Warnung ausgel6st. Die "Erwartete Reaktionszeit 2" =
"2 s" 16st anschlieRend das automatische Bremsen aus, falls der
Fahrzeugfihrer nicht reagiert.

Mit "Erwartete Reaktionszeit 1" wird die Summe aus Reaktionszeit
des Fahrers und Verzdgerung des Fahrzeugs eingestellt.

? Automatische Bremsen haben eine geringe Reaktionszeit.

Die Zone in der Kollisionen vor dem Gerat erkannt werden,

passt sich dynamisch an Geschwindigkeit und Fahrtrichtung

des Fahrzeugs an. Bei sehr niedrigen Geschwindigkeiten wird
empfohlen mit "Minimal-Entfernung" einen Bereich vor dem
Geréat einzustellen. In diesem Bereich vom Gerat bis "Minimal-
Entfernung" werden Kollisionen immer erkannt, da er unabhéngig
von der Geschwindigkeit und Fahrtrichtung des Fahrzeugs ist.

Die Zone in der Kollisionen vor dem Gerat erkannt werden,

passt sich dynamisch an Geschwindigkeit und Fahrtrichtung des
Fahrzeugs an. Bei sehr hohen Geschwindigkeiten wird empfohlen
mit "Maximaler Funktionsbereich" eine maximale Entfernung vor
dem Gerat einzustellen. Kollisionen werden anschlielend nur bis
"Maximaler Funktionsbereich" erkannt.

Mit "Inaktive Zeit nach Auslésung" wird eine Wartezeit eingestellt,
welche nach einer erkannten Kollision beginnt. Innerhalb der
eingestellten Zeit werden keine Kollisionen erkannt. Weitere
Kollisionen werden erst nach Ablauf der Zeit erkannt.
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e i Mit der "FahrzeuggroRe in Weltkoordinaten" wird die Gré3e des
UL LG DR LG RIGILEL  Fahrzeugs angegeben und der Referenzpunkt eingestellt. Der

Referenzpunkt ist der Ursprung des Koordinatensystems.

o ) Der Referenzpunkt muss auf dem Boden, in der Mitte
1) der Fahrzeugbreite, unter der nicht gelenkten Achse
liegen (Drehpunkt des Fahrzeugs), wenn in den "CAN-
Bewegungsinformationen" [Geschw. und Drehrate]
eingestellt ist.
o ) Der Referenzpunkt muss auf dem Boden, in der Mitte des
1) Gerates liegen, wenn

e in den "CAN-Bewegungsinformationen" [Geschwindigkeit]
eingestellt ist oder

e der Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert"
eingestellt ist.

Mit "Xmin (Fahrzeugheck)" und "Xmax (Fahrzeugfront)" wird die
Lange des Fahrzeugs eingestellt.

Xmin (Fahrzeugheck)

-3.00 m

1 Die Einstellungen sind relativ zum Referenzpunkt.

Xmax (Fahrzeugfront)
1.00 m

Mit "Ymin (rechte Seite)" und "Ymax (linke Seite)" wird die Breite

Y¥min (rechte Seite) '
des Fahrzeugs eingestellt.

-1.30m

' Die Einstellungen sind relativ zum Referenzpunkt.

Y¥max (linke Seite)

1.30 m

Mit "Zmax (Fahrzeughdhe)" wird die HOhe des Fahrzeugs

£max (Fahrzeughdhe) eingestellt

2.00m
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13.2.2 Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent mit Seitenkollision™

Der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent mit Seitenkollision" verwendet die Bewegungsinformationen
der Objekte und des Fahrzeugs. Das Gerat benétigt dafir zyklische Fahrzeugdaten ber den CAN-Bus
im J1939-Protokoll.

1 | Der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent mit Seitenkollision" berlicksichtigt die folgenden
= Kollisionen:

e an den Fahrzeugseiten (vorausgesetzt die Kollisionen liegen im Sichtbereich des Gerates) und
e am Fahrzeugheck oder -front.

Diesen Modus nur verwenden, wenn

e Kollisionen an den Fahrzeugseiten moglich sind,

e sich das Fahrzeug sehr dynamisch drehen kann (Fahrzeug mit zwei gelenkten Achsen oder
Lenkachse mit groRen Lenkwinkel).

Fur die meisten Applikationen wird der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent" empfohlen.

5 ] Weitere Informationen zu den Schnittstellen sind im "Software-Handbuch Object Detection”
1l angegeben.

Die Einstellungen der Modi Kollisionsvermeidung "Intelligent mit Seitenkollision" und
Kollisionsvermeidung "Intelligent" sind identisch (— ,13.2.1 Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent").
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13.2.3 Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert"

Der Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert" verwendet die Bewegungsinformationen der Objekte.
Far das Erkennen der Objekte kdnnen bis zu drei Zonen im Weltkoordinatensystem eingestellt werden.

1 Der Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert" wird verwendet, wenn keine
2 ) Bewegungsinformationen des Fahrzeugs Uber CAN-Bus bereitgestellt werden.

"~ Kollisionsvermeidung

Modus Kollisionsvermeidung
Zonenbasiert

Funktion basiert auf Objektposition in

Zone oder suBerhalb.

Zonen Definition

Anzahl des Zonen

3

GroBe der 1. Zone

\\\ Zone Xmin

0.00 m

Zone Xmax

2.00m
Anzeige Optionen Zone Ymin (rechte Fahrzeugssite)
-1.00m
5 Zone Ymax (linke Fahrzeugseite]
1.00m

=

T I (I N T |
20 30 GrdBe der 2. Zone

Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor luft im Normalbétrisb  Frame count: 4266

Bei mehr als einer eingestellten Zone werden den Zonen unterschiedliche Prioritaten zugeordnet:

e Die 1. Zone hat die héchste Prioritat (Farbe rot im Screenshot). Objekte in der 1. Zone werden als
kritisch behandelt.

e Die 2. Zone hat eine mittlere Prioritat (Farbe orange im Screenshot). Objekte in der 2. Zone werden
als weniger kritisch behandelt.

e Die 3. Zone hat eine geringe Prioritat (Farbe gelb im Screenshot). Objekte in der 3. Zone werden mit
einer geringen Prioritat behandelt.

1 | Der Modus Kollisionsvermeidung "Intelligent” berticksichtigt Kollisionen am Fahrzeugheck oder
2J -front. Kollisionen an den Fahrzeugseiten werden ignoriert.
Dieser Modus wird flir die meisten Applikationen empfohlen.
o ] Weitere Informationen zu den Schnittstellen sind im "Software-Handbuch Object Detection"
L angegeben.

Fir den Modus Kollisionsvermeidung "Zonenbasiert" stehen die folgenden Einstellungen zur Verfliigung.

Mit der "Zonen Definition" wird die Anzahl der Zonen eingestellit.

Zonen Definition

Bei mehr als einer eingestellten Zone werden den Zonen

unterschiedliche Prioritdten zugeordnet.
Anzahl der Zonen

3
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Mit "GroRRe der 1. Zone" wird die GroRe und Position der 1. Zone
GriBe der 1. fone eingestellt.

Die 1. Zone hat die héchste Prioritat (Farbe rot im Screenshot).
Zone Xmin Objekte in der 1. Zone werden als kritisch behandelt.

0.00 m 1 Die Einstellungen sind relativ zum Referenzpunkt. Der
2 ) Referenzpunkt liegt in der Mitte des Gerates.

Zone Xmax

2.00 m

Zone Ymin (rechte Fahrzeugseite)

-1.00 m

Zone Ymax (linke Fahrzeugseite)

1.00 m

i _ Mit "GroRe der 2. Zone" wird die GroRe und Position der 2. Zone
GréBe der 2. Zone eingestellt.

Die 2. Zone hat eine mittlere Prioritat (Farbe orange im
Zone Xmin Screenshot). Objekte in der 2. Zone werden als weniger kritisch

behandelt.
2.00m

Die Einstellungen sind relativ zum Referenzpunkt. Der
Referenzpunkt liegt in der Mitte des Gerates.

Zone Xmax

4.00 m

Zone Ymin (rechte Fahrzeugseite)

-1.20 m

Zone Ymax (linke Fahrzeugseite)

1.20 m

Mit "GroRe der 3. Zone" wird die GroRRe und Position der 3. Zone

GriBe der 3. Zone eingestellt.
Die 3. Zone hat eine geringe Prioritat (Farbe gelb im Screenshot).
Zone Xmin Objekte in der 3. Zone werden mit einer geringen Prioritat
behandelt.
4.00 m
1 Die Einstellungen sind relativ zum Referenzpunkt. Der
Ty 2 ) Referenzpunkt liegt in der Mitte des Gerates.

6.00 m

Zone Ymin (rechte Fahrzeugseite)

-1.40 m

Zone Ymax (linke Fahrzeugseite)

1.40 m
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Einstellungen Kollisionsvermeidung

Empfindlichkeit Kollisionsvermeidung

mittel

niedrig

mittel

hoch

Inaktive Zeit nach Ausldsung

10.00 s
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Mit den "Einstellungen Kollisionsvermeidung" wird die
Kollisionsvermeidung eingestellt. Die Zuverlassigkeit der
Kollisionsvermeidung erhdht sich, wenn die Einstellungen den
Eigenschaften des Fahrzeugs entsprechen.

Die "Empfindlichkeit Kollisionsvermeidung" gibt an, wie empfindlich
die Erkennung der Kollisionsvermeidung reagieren soll.

e [niedrig]: minimale Erkennung.

e [mittel]: mittlere Erkennung.

e [hoch]: maximale Erkennung.

? Die Empfindlichkeit ist abhangig von der jeweiligen

Applikation. Die Empfindlichkeit [mittel] empfiehlt sich fur die
meisten Applikationen.

Mit "Inaktive Zeit nach Auslésung" wird eine Wartezeit eingestellt,
welche nach einer erkannten Kollision beginnt. Innerhalb der
eingestellten Zeit werden keine Kollisionen erkannt. Weitere
Kollisionen werden erst nach Ablauf der Zeit erkannt.
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14 Firmware LG - Linienfuihrung

Die Linienflhrung ist eine Funktion der Firmware LG (— ,7.1.3 Firmware-Update®). Mit der Linienflhrung
erkennt das Gerat Linien im Sichtbereich und vergleicht sie mit der Fahrtrichtung. Liegt die erkannte Linie
innerhalb des eingestellten Parameter, wird die Fahrtrichtung entsprechend angepasst.

Eine typische Applikation fiir die Linienfiihrung ist die Landwirtschaft und die Montage des Gerates auf
einer Landmaschine. Das Geréat blickt in Fahrtrichtung, erkennt die Fahrgasse und halt die Landmaschine
innerhalb der Fahrgasse.

Linienfiihrung

Max Winkel zu Fahrtrichtung

20°

Min Héhe 3D Linienstrulctur

0.30m

Min Breite 3D Linienstruktur

0.25m

Max Breite 3D-Linienstruktur

3.00m

Anzeige Optionen ™

2D Li =

> Weitere Parameter anzeigen

Die Linienflhrung ist in drei Bereiche aufgeteilt:

1: Livebild-Anzeige (— ,10.1 Livebild-Anzeige®)
2: Einstellungen
3: Funktionen
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14.1 Max. Winkel zu Fahrtrichtung

Das Filter "Max. Winkel zu Fahrtrichtung" vergleicht erkannte Linien mit der Fahrtrichtung. Liegt der
Winkel der erkannten Linie im Bezug zur Fahrtrichtung Uber den eingestellten Wert, wird die Linie
ausgefiltert.

Max Winkel zu Fahrtrichtung
o .:. 1 o A
L L 1 5 a

Der "Max. Winkel zu Fahrtrichtung" kann grafisch mit der Maus oder Uber die Eingabe des Wertes
eingestellt werden. Es sind Werte im Bereich von 0 bis 30° zulassig.

y A
20°
S
o
20°

In der Abbildung werden die roten Linien gefiltert. Die griine Linie liegt innerhalb des eingestellten Winkels
von 20° und wird nicht gefiltert.

14.2 3D Linienstruktur

Das Filter "3D Linienstruktur" filtert Daten auf Basis der y- und z-Achse. Die Daten aul3erhalb des
eingestellten Bereiches werden gefiltert. Die Einstellungen des Filters "3D Linienstruktur" werden grafisch
dargestellt:

Min Hohe 3D Linienstruktur

1.50 m

Min Breite 3D Linienstruktur

0.50 m

Max Breite 3D-Linienstruktur

2.00 m

Mit "Min Héhe 3D Linienstruktur" wird die minimale Hohe des Filters eingestellt (siehe @ in Abbildung).
Die Daten unterhalb des Wertes werden gefiltert und nicht weiter verarbeitet.

130



ifm Vision Assistant O3M

Mit "Min Breite 3D Linienstruktur" wird die minimale Breite des Filters eingestellt (siehe @ in Abbildung).
Die Daten unterhalb des Wertes werden gefiltert und nicht weiter verarbeitet.

Mit "Max Breite 3D Linienstruktur" wird die maximale Breite des Filters eingestellt (siehe ® in Abbildung).
Die Daten oberhalb des Wertes werden gefiltert und nicht weiter verarbeitet.

Die Einstellungen des Filters "3D Linienstruktur" werden grafisch aus Sicht des Gerates dargestellt:

Za @ Min Hohe 3D Linienstruktur
@ Min Breite 3D Linienstruktur
® Max Breite 3D Linienstruktur

A 4
<V

'y

@
®

? Es werden nur die Daten innerhalb des eingestellten Bereiches weiter verarbeitet (griner Bereich
L) in Abbildung). Die Daten auRerhalb des Bereiches werden gefiltert und nicht weiter verarbeitet.

14.3 Automatische Bodenerkennung

Mit dem Schalter wird die automatische Bodenerkennung ein- oder ausgeschaltet. Die automatische
Bodenerkennung korrigiert in Echtzeit die Positionswerte des Gerates, insbesondere den Nickwinkel, den
Rollwinkel und die Hohe. Als Basis wird der Boden im Sichtfeld des Gerates verwendet.

Automatische Bodenerkennung

Die "Automatische Bodenerkennung" wird fir Linienstrukturen mit geringer Hohe verwendet, zum Beispiel
Schwaden mit einer H6he < 0,3 m.

Bei Linienstrukturen mit Héhen > 0,5 m ist die "Automatische Bodenerkennung" nicht notwendig.

¢ | Die "Automatische Bodenerkennung" nur verwenden, wenn der Boden im Sichtfeld des Gerates
=) standig sichtbar ist. Die Linienstruktur darf den Boden nicht vollstdndig bedecken.
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14.4 Suchbereich Linienerkennung

Das Filter "Suchbereich Linienerkennung" beschrankt die Suche nach Linienstrukturen auf einen
rechteckigen Suchbereich.

Suchbereich Linienerkennung

Min in x-Richtung (Fahrtrichtung)

2.80m

Max in x-Richtung (Fahrtrichtung)

6.30 m

Minimum in y-Richtung (links)
-1.50 m

Maximum in y-Richtung (rechts)
1.50m

Die Linienstrukturen aulRerhalb des Suchbereiches werden ignoriert. In der folgenden Abbildung ist der
eingestellte Suchbereich gelb markiert.

@® Min in x-Richtung (Fahrtrichtung)

1 ®@ Max in x-Richtung (Fahrtrichtung)
® Minimum in y-Richtung (links)
® Maximum in y-Richtung (rechts)

®

X
@
= @ :

_

In der Abbildung werden die roten Linien gefiltert. Die griine Linie liegt innerhalb des eingestellten
Suchbereiches und wird weiter verarbeitet.

5 ] Das Beschranken der Suche nach Linienstrukturen auf einen Suchbereich reduziert die
1} Fehleranfalligkeit.
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14.5 Erweiterte Einstellungen Schnittkante

Mit "Erweiterte Einstellungen Schnittkante" wird der Modus der Linienfihrung eingestellt.

Erweiterte Einstellungen Schnittk...

Linientyp

Schwad

Schwad

Schnittkante

Zwei Modi stehen zur Auswahl:

e Linientyp [Schwad]

e Linientyp [Schnittkante]

Der eingestellte Linientyp wird fur die Linienfihrung verwendet.

? Ist der Linientyp [Schwad] eingestellt, wird die Einstellung "Min / Max Breite 3D Linienstruktur"
ignoriert.

14.6 Filter fir Linienausgang (Tiefpass)

Das Filter "Linienausgang (Tiefpass)" schwacht das Ergebnis der Linienerkennung ab.
Filter fiir Linienausgang (Tiefpass)
0.00
Aus (sehr empfindlich)
Schwach

Mittel

Stark (geglattet)

Je nach eingestellter Bildrate wird das Ergebnis der Linienerkennung nahezu in Echtzeit ausgegeben
(— ,10.7 Bildrate®). Hohe Bildraten flhren zu reaktionsschnellen Anderungen des Ergebnisses der
Linienerkennung.

Das reaktionsschnelle Verhalten kann bei Applikationen wie dem Steuern von Fahrzeugen stéren.
Mit dem Tiefpassfilter wird das Ergebnis des Linienerkennung geglattet. Dadurch werden sprunghafte
Anderungen am Linienausgang verhindert.

Es kdnnen Werte von 0 bis 1 eingestellt werden:

e 0: kein Tiefpassfilter (schnelle Reaktion)

e 0 bis 0.3: Applikationen mit flachen Linienstrukturen (Bsp.: Schwad)
e 0.4 bis 0.7: Applikationen mit hoher Linienstruktur (Bsp.: Weinrebe)

e 1: starker Tiefpassfilter
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14.7 Lenkberechnung

Mit der "Lenkberechnung" wird das Standardausgabeformat fiir erkannte Linienstrukturen eingestellt.
Das Standardausgabeformat wird Gber CAN und Ethernet ausgegeben und enthalt u.a. die folgenden
Informationen:

e Linienversatz zum Referenzpunkt
e Linienwinkel zur Fahrtrichtung

e Breite und Hohe der Linienstruktur

Min x fiir Lenkberechnung

10.00 m

Max x fiir Lenkberechnung

20.00 m

Berechnungspunkt Ausgabe Lenkwin...

2.50s

Wenn das Gerat CAN-Eingangsdaten erhalt, kann Uber einen alternativen Ausgang und mit einem
Kriimmungsbefehl das Fahrzeug gelenkt werden. Der Krimmungsbefehl beschreibt die Richtung, in der
das Fahrzeug lenken soll, indem der Schnittpunkt auf einen definierten Radius gelegt wird. Die Ausgabe
erfolgt im Format "1/km".

Mit "Berechnungspunkt Ausgabe Lenkwinkel" und der Geschwindigkeit des Fahrzeugs wird eine
Entfernung eingestellt, in welcher das Fahrzeug die Projektion der Linienrichtung schneiden soll. Mit
"Min x fur Lenkberechnung" und "Max x fur Lenkberechnung" kann die Entfernung begrenzt werden.

5 ) Je groler der Wert "Berechnungspunkt Ausgabe Lenkwinkel" ist, desto gedampfter verhalt sich
1] das Fahrzeug.

14.8 CAN-Daten zur Fahrzeugbewegung

Es ist moglich Uber CAN das Gerat mit Bewegungsinformationen des Fahrzeugs zu versorgen. Mit den
Bewegungsinformationen verbessert sich die Kenntnis Gber die Fahrzeugbewegungen und damit das
Erkennen von Linienstrukturen.

CAN-Daten zur Fahrzeugbewegung

Keine CAN-Daten

Geschwindigkeit und Gierrate

Geschwindigkeit

Keine CAN-Daten

Das Geréat erwartet zyklische Nachrichten, welche die Geschwindigkeit des Fahrzeugs und optional die
Giergeschwindigkeit enthalten. Die Nachrichten missen J1939-Nachrichten sein und mindestens alle
120 ms aktualisiert werden.
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Die folgende Tabelle enthalt Informationen zum Aufbau der J1939-Nachrichten.

Name Message | Start | Length | Value Factor Offset | Min. | Max. [ Unit | Comment

Standard bit [bit] type

Message

Wheel EBS21 16 16 unsigned | 0.00390625 | 0 0 251 km/h | Aktuelle Geschwindigkeit des
based Fahrzeugs (positiver Wert fur
vehicle vorwarts, negativer Wert fir
speed rickwarts), berechnet aus den

Mittelwert der Drehzahlen einer
Achse. Die aktuelle Geschwin-
digkeit wird beeinflusst durch den
Schlupf und gefiltert durch einen
Frequenzbereich von 5 bis 20 Hz.

Direction | TCO1 30 2 unsigned | 1 0 0 3 - Richtung des Fahrzeugs
indicator
Yaw rate | VDC2 24 16 unsigned [ 0.00012207 | -3.92 [ -3.92 | +3.92 | rad/s | Drehung der vertikalen Achse
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15 Logikeditor

Auf der Bildschirmseite "Logik" werden Sensorsignale und CAN-Eingangssignale verrechnet, verglichen
und zu Ergebnissen zusammengefasst. Die Sensorsignale kénnen z.B. Objekteigenschaften,
Linieninformationen und Ergebnisse von ROI-Gruppen enthalten. Die CAN-Eingangssignale kénnen
digitale (boolsche) und analoge Zahlenwerte enthalten.

Die zusammengefassten Ergebnisse werden typischerweise an eine Steuerung tber die CAN- oder
Ethernet-Schnittstelle Gbergeben. Beim Verwenden eines Gerates mit 2D/3D-Funktionen (z.B. O3M251)
werden die Ergebnisse optional als Overlay dargestellt.

? Die Bildschirmseite "Logik" ist in jeder Firmware-Variante verfugbar (DI, OD und LG).

15.1 Allgemeine Erstellungsregeln

Das Erstellen der Ausgabelogik beruht auf folgenden Regeln:

e Alle Signale werden als numerische Werte betrachtet. Dadurch kénnen boolsche Zahlenwerte
(nachtraglich digitalisiert oder von einem digitalem Eingang) in arithmetischen Bausteinen verwendet
und als "0" (falsch) oder "1" (wahr) interpretiert werden.

e Die Signalleitungen kdnnen Einzelwerte und Vektoren von Werten verbinden. Die Verbindungen
werden Uber die Eingangsbausteine eingestellt. Beispielsweise kdnnen Distanz-Ergebnisse (x) der
maximal 64 ROI-Gruppen mit einem Schwellwert verglichen werden.

e Numerische Werte kdnnen wie folgt verarbeitet werden:
— direkte Ausgabe Uber einen virtuellen Ausgang.

— Anwendung arithmetischer Operatoren und anschlieRende Ausgabe Uber einen virtuellen analogen
Ausgang.

— Digitalisierung durch Vergleich mit anderen Ergebnissen oder Werten.

— weitere Verarbeitung digitalisierter Zahlenwerte durch Anwenden arithmetischer Operatoren und /
oder logischer Funktionen. Anschlieend Ausgabe eines boolschen Wertes Uber einen virtuellen
digitalen Ausgang.

— Zwischenspeichern des Ergebnisses fur das Verwenden im nachsten Auswertungszyklus.

— dauerhaftes Zwischenspeichern als Vergleichswert ((iber CAN-Bus triggerbar).
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15.2 Bausteine platzieren und verbinden

> E anklicken.

> Die Bildschirmseite "Logik" wird angezeigt.

Basisfunkt

Logik l8schen

[ad]
Vektor ODEF
@

Zur [O-Konfiguration missen die
einzelnen Logikelemente per Drag and
Drop auf das Diagramm gezogen

werden. Das Logikelement anklick IE
und dann mit gedriickter lnker 1|

Maustaste auf das Diagramm zichen,
Die Logikelemente mussen durch Linien
miteinander verbunden werden.

Vektor Min Beispiel erzeugen
nl
Bedingung Eingabe
Logik Ausgabe ™
- Basisfunktion
Digitale Ausgdnge Analoge Ausginge
0 1 2 3 4 5

: i CAN Eingangssignale digital
0N : :

CAN Eingangssignale analog

Einganswert von Index

Extrinsische Kalibrierung

Funktion verflighar = Temperatur normal. Verbindung: CAN & Ethernet Modus: Sensor [3uft im Normalbetrieb  Frame count: 117151

Der Logikeditor ist in funf Bereiche aufgeteilt:

1: Hauptbereich

2: Informationsbereich
3: Auswahlbereich

4: Ubersichtsbereich
5: Ergebnisbereich

Fensterbereich Beschreibung

Im Hauptbereich wird die Zuordnung der Eingangssignale (Sensorergebnisse) zu den Ausgaben
visualisiert. Die Eingangssignale, Operatoren und Ausgaben sind als Bausteine mit unterschiedlicher
Hauptbereich Schriftfarbe dargestellt. Die Linien zwischen den Bausteinen stellen die Zuordnung dar.

Wenn die Bausteine im Hauptbereich Uber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt sind, kann der sichtbare
Bereich mit den Scrollbalken am Rand des Hauptbereichs verschoben werden.

Im Informationsbereich wird der Status der Logik angezeigt. Der Status der Logik zeigt primar die
Auslastung des Speicherbereichs auf dem Gerat an.

Informationsbereich Die Anzahl der zeitgleich verwendeten Ausgénge ist begrenzt. Es erscheint eine Fehlermeldung,
wenn Bausteine mit weiteren Ausgangen platziert werden und dadurch die Kapazitat Gberschritten

wird.

3

Auswahlbereich Im Auswahlbereich werden alle Eingangssignale, Operatoren und Ausgaben aufgelistet.

. Im Ubersichtsbereich wird der gesamte Hauptbereich verkleinert angezeigt. Wenn die Bausteine im
Ubersichtsbereich Hauptbereich Uber den sichtbaren Bereich hinaus verteilt sind, kann der sichtbare Bereich durch Ziehen
des roten Rahmens mit der Maus verschoben werden.

Im Ergebnisbereich wird der Status der 100 digitalen und 20 analogen Ausgange angezeigt. Der Status
der digitalen Ausgange wird farblich hervorgehoben: Farbe "grau": "0" (falsch); Farbe "gelb": "1" (wahr).
Das Bewegen des Mauszeigers Uber einen der digitalen Ausgange zeigt in einem Tooltip-Text die jeweilige
Ausgangsnummer an.

Ergebnisbereich

137



ifm Vision Assistant O3M

15.2.1 Beispiel generieren

Diese Funktion dient als Hilfestellung flr Anwender, die keine oder wenig Erfahrung im Erstellen von
Ausgabelogiken haben.

» [Beispiel erstellen] anklicken.

> Eine zum Gerat und dessen Parametrierung passende Ausgabelogik wird als Beispiel erstellt.

15.2.2 Neuen Baustein im Hauptbereich platzieren
» Baustein im Auswahlbereich anklicken und Maustaste gedruckt halten.

» Baustein bei gedriickter Maustaste in den Hauptbereich ziehen und an gewtlinschter Stelle die
Maustaste loslassen (drag and drop).

Beispiel erzeugen

Basisfunktion
w-Wert [L64] @1

Eingabe
... Basisfunktion
Einganswert von Index
CAN Eingangssignale digital
CAN Eingangssignale analog

Extrinsische Kalibrierung

etricbh  Frame count: 826169

> Der Baustein wird im Hauptbereich platziert. Durch "drag and drop" kann der Baustein an eine
beliebige Position im Hauptbereich verschoben werden.

> Jeder Baustein hat mindestens einen Pin, lUber den weitere Bausteine verbunden werden konnen.

5 ] Die Anzahl der zeitgleich verwendeten Ausgange ist begrenzt. Es erscheint eine Fehlermeldung, wenn
11 | Bausteine mit weiteren Ausgangen platziert werden und dadurch die Kapazitat Gberschritten wird.

15.2.3 Baustein loschen
» Baustein anklicken.

> |In der rechten unteren Ecke des Bausteins wird ein Papierkorb angezeigt.

Basisfunktion
»-Wert [1..64] @ 1

outl

£ o

» Papierkorb anklicken.
> Der Baustein und ggf. die Verbindung zu einem anderen Baustein werden geldscht.
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15.2.4 Baustein einstellen
Ein Baustein ist einstellbar, wenn unterhalb des Bausteins ein Zeichenstift angezeigt wird.

» Baustein anklicken.

Basisfunktion
¥-Wert [L.64] @ 1

x-Wert [1.64]

Index

» Zeichenstift anklicken.

>

Ein Fenster mit den Einstellungen wird angezeigt. Je nach Baustein wird Uber eine Liste und ein
Eingabefeld eingestellt.

Die Liste "Wert" stellt den Ausgabewert ein. Beim Baustein "Basisfunktion" wird mit dem Ausgabewert
der zu filternde Wert eingestellt.

Das Eingabefeld "Index" wird angezeigt, wenn in der Liste "Wert" ein Wert eingestellt ist, welcher
zu einem Vektor gehort (ein Vektor enthalt mehrere Werte). Mit dem Eingabefeld "Index" wird auf
einzelne Ergebnisse des Vektors zugegriffen (beispielsweise die Ergebnisse bestimmter ROI-
Gruppen).

In das Eingabefeld "Index" kdnnen mehrere Werte und Wertbereiche eingegeben werden. Beispiele
fur Werte:

— einzelner Wert des Vektors (x-Wert der ROI-Gruppe): "1"

Basisfunktion
x-Wert [1.64] @1

outl

x-Wert [1.64]

Index
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— mehrere Werte des Vektors (z-Werte der ROI-Gruppen): "2,5,8"

Basisfunktion

z-Wert [1..64]

Index

2,5,8

— Bereich von Werten (Amplituden-Werte der ROI-Gruppen): "3-7"

Basisfunktion
Amplitude [1.64] @ 37

outl

4 W
Wert

Amplitude [1.64]

Index

— Kombination (Gultigkeit der Binarwerte der ROI-Gruppen): "1,4-10,13,16-32"

Basisfunktion
Giiltigkeit [1..64] @ 1,4-10,13,16-32

outl

2 m
Wert

Giiltigkeit [1.64]

Index

1,4-10,13,16-32
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15.2.5 Bausteine verbinden

» Mauszeiger auf den Ausgangs-Pin am rechten Rand des Bausteins setzen.
» Mit gedrickter Maustaste den Mauszeiger aus dem Ausgangs-Pin ziehen.
> Freie verwendbare Eingangs-Pins werden griin angezeigt.

— Jedem Eingangs-Pin kann nur ein Signal zugeordnet werden.

— Ein Ausgangs-Pin kann mehreren Eingangs-Pins zugeordnet werden.

? Beim Zuordnen der Signale die Eigenschaften der Bausteine beriicksichtigen:

e Datentypen
e Maleinheiten

e \ektorgroflen

> Zwischen Pin und Mauszeiger wird eine rote Verbindungslinie angezeigt.

Basisfunktion
w-Wert [1..64] @ 1

outl

» Mauszeiger zum griinen Pin des Bausteins bewegen.
» Maustaste loslassen, sobald sich die Verbindungslinie grun farbt.
> Erfolgreiche Verbindungen zwischen Bausteinen werden durch Verbindungslinien in lila angezeigt.

Basisfunktion
w-Wert [1..64] @ 1

outl

> Beim Verschieben von Bausteinen werden die Verbindungslinien mitgefihrt.

15.2.6 Verbindung von Bausteinen I6schen
» Zu l6schende Verbindungslinie anklicken.

> Ein Papierkorb wird angezeigt.

Basisfunktion
w-Wert [1..64] @ 1

outl

» Papierkorb anklicken.
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15.3 Beschreibung der Bausteine "Eingabe"

Im Auswahlbereich "Eingabe" werden verfligbare Bausteine fir die Eingabe von Signalen angezeigt.

¢ | Die verfugbaren Bausteine hangen von der installierten Firmware ab. Die Firmwares DI, OD und
=) LG stellen unterschiedliche Eingabe-Bausteine zur Verfigung.

Die folgenden Eingabe-Bausteine sind in jeder Firmware-Variante verflgbar:
e CAN Eingangssignale digital

e CAN Eingangssignale analog

e Extrinsische Kalibrierung

e Diagnose

15.3.1 Baustein "CAN Eingangssignale digital”

Der Baustein "CAN Eingangssignale digital" empfangt dynamisch bis zu 14 bindre Eingangswerte (1 Bit)
Uber die CAN-Schnittstelle.

E Die CAN-Schnittstelle ist in der separaten CAN-Dokumentation beschrieben.

Der Baustein "CAN Eingangssignale digital" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung

Index Binar Vektor mit 14 Werten, Adressbereich von 0-13

15.3.2 Baustein "CAN Eingangssignale analog"

Der Baustein "CAN Eingangssignale analog" empfangt dynamisch bis zu 6 numerische Eingangswerte
(12 Bit) Uber die CAN-Schnittstelle.

5 ] Die CAN-Schnittstelle ist in der separaten CAN-Dokumentation beschrieben.

i}

Der Baustein "CAN Eingangssignale analog" hat die folgende Einstellung:
Einstellung Datentyp Beschreibung
Index Numerisch Vektor mit 6 Werten, Adressbereich von 0-5
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15.3.3 Beispiel fiir Baustein "CAN Eingangssignale analog"

In der Logik wird der Baustein "CAN Eingangssignale analog" verwendet, um die
Bewegungsgeschwindigkeit einer Maschine zu verarbeiten. Mit den berechneten Werten wird die GroRRe
des Warnbereiches der Maschine angepasst.

Eine programmierbare Steuerung wird wie folgt mit dem Gerat verbunden:

INPUT PLC CAN O3M

@ @ ® ©

Erklarung der verwendeten Gerate und Schnittstellen:

Nummer | Funktion Beschreibung
1 Eingangswert éﬂ;ﬁ:rilr?gg:\jcgr?g?\ ((jg[rgg?g%rggrgipeartr)]i[lenngfteuerung liegt die Geschwindigkeit als
2 Programmierbare Steuerung Die_ programmierbare Steuerung wandelt die Werte auf einen 12 Bit CAN-Wert
(z.B. CR0403) zwischen 0..1 um.
CAN-Schnittstelle Die CAN-Schnittstelle Ubertragt die Bewegungsgeschwindigkeit in 12 Bit Auflésung.
4 Gerat (z.B. O3M251) Das Gerat verwendet den analogen Eingangswert zum Skalieren des Warnbereiches.

Basisfunktion
x-Wert [1.64] @ 1

o o inl <=in2 i inl & in2 & in3 inl 0

CAN Eingangssignale analog : o
Analog [0..5] @ 1
e outl in inl*in2*in3

(3)

Basisfunktion
Gliltigkeit [1.64] @ 1

6 outl

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung

1 Basisfunktion Aus der ROI-Gruppe 1 wird der x-Wert herausgefiltert.

2 CAN Eingangssignale | Die CAN-Eingangswertg von der Steugrung werden am Ana[ogeingang 1.
analog verarbeitet. Vorab hat die Steuerung die Werte auf den Bereich 0...1 skaliert.

3 Fester Wert Der feste Wert "10" definiert in Meter den maximalen Warnabstand.

Der Geschwindigkeitswert wird mit dem maximalen Warnabstand multipliziert.
4 MULT Dadurch wird der Schwellwert (Warnwert) berechnet. Der Schwellwert ist
dynamisch (abhangig von der Geschwindigkeit, die am Analogeingang anliegt).

5 Basisfunktion Die Guiltigkeit von ROI-Gruppe 1 wird geprdft.

Es wird geprift, ob der aktuelle Abstands-Messwert kleiner gleich (<=) des

6 Kleiner gleich geschwindigkeitsabhangigen Warnwertes ist.
Wenn die Messung gliltig ist (Baustein 5) und der Abstands-Messwert <= des
7 UND - : L g
Warnwertes ist (Baustein 6), wird eine "1" ausgegeben.
8 Digitaler Ausgang Der digitale Ausgang 1 legt die binare Information auf den CAN-Ausgang. Der Wert

wird Uber die Steuerung als physikalischer Ausgang ausgegeben.
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Wertetabelle:
Wert 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Analogeingang der Steuerung [mA] 20 20 16 12.4 12.4 10 8.1 8.1 0.2
Digitalisiert und skaliert fir CAN [12 Bit] | 1 1 0.8 0.62 0.62 0.5 0.405 | 0.405 | 0.01
Schwellwert multipliziert mit 10 10 8 6.2 6.2 5 405 |405 0.1 0
Maximalwert [m] ' ’ ’ ’ ’
Distanzmessung des Gerates
multipliziert mit Gruppe 1 [m] 12.34 |9.87 8.76 7.41 5.28 4.65 423 |3.65 1.59 0.87
Binarergebnis des Gerates auf
Digital Ausgang 1 0 1 0 0 1 1 0 1 0 0

analogen Eingang auf den 12 Bit-Wert der CAN-Schnittstelle gemappt werden.

Durch das Verschieben der Skalierung in die Logik, wird die Programmierung der Steuerung

unabhangig von der Funktion des Gerates.

15.3.4 Baustein "Extrinsische Kalibrierung"

Der Baustein "Extrinsische Kalibrierung" gibt die Kalibriereinstellungen des Gerates aus
(— »9 Kalibriereinstellungen®).

Der Baustein "Extrinsische Kalibrierung" hat die folgenden Einstellungen:

5 ] Um eine direkte Umsetzung der physikalischen Schaltausgange darzustellen, wird der analoge
1 Geschwindigkeitswert auf den Bereich 0...1 skaliert. Dieser Wert kann direkt vom physikalischen

Einstellung Datentyp Index Beschreibung
Sensgr . Numerisch Einzelwert (kein Index) Der Rotationswinkel des Gerates um die x-Achse [rad].
Rotationswinkel X
Sensor . . . . . . .
: . Numerisch Einzelwert (kein Index) Der Rotationswinkel des Gerates um die y-Achse [rad].

Rotationswinkel Y
Senspr . Numerisch Einzelwert (kein Index) Der Rotationswinkel des Gerates um die z-Achse [rad].
Rotationswinkel Z

. . . . Abstand des Gerates zum Ursprung des eingestellten
Sensorposition X Numerisch Einzelwert (kein Index) Weltkoordinatensystems auf der x-Achse [m].

" . . . Abstand des Gerates zum Ursprung des eingestellten
Sensorposition Y | Numerisch Einzelwert (kein Index) Weltkoordinatensystems auf der y-Achse [m].

s . . . Abstand des Gerates zum Ursprung des eingestellten
Sensorposition Z | Numerisch Einzelwert (kein Index) Weltkoordinatensystems auf der z-Achse [m].

15.3.5 Baustein "Diagnose™

Der Baustein "Diagnose" gibt Informationen zum aktuellen Zustand des Gerates aus.

Der Baustein "Diagnose" hat die folgenden Einstellungen:

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
Die Verfugbarkeit von CAN-Eingangswerten an den Bausteinen "CAN
Eingangssignale digital" und "CAN Eingangssignale analog" wird
Verfugbar Binar Einzelwert (kein Index) | ausgegeben:
e "0": CAN-Eingangswerte nicht verfigbar
e "1": CAN-Eingangswerte verfligbar
Sensor- Numerisch | Einzelwert (kein Index) | Die aktuelle Temperatur des Gerates wird ausgegeben [°C].
temperatur
ti?:}%uecrgm?gs' Numerisch | Einzelwert (kein Index) | Die aktuelle Temperatur der Beleuchtungseinheit wird ausgegeben [°C].
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Einstellung

Datentyp

Index

Beschreibung

Verfugbarkeit

Numerisch
(enum)

Einzelwert (kein Index)

Die aktuellen Systemverfugbarkeiten wird als enum mit diskreten
Werten ausgegeben:

System-

verfiigbarkeit ORI

0 | System verflgbar: keine Einschrankung

System nicht verfligbar:

1 Storung durch Gleichsystem erkannt

System nicht verfligbar:
Stérung durch Nebel, Staub oder Schnee erkannt

System nicht verfugbar:
intelligente Kollisionsvorhersage nicht verfligbar

System nicht verflugbar:
extrinsische Kalibrierung ungliltig

System nicht verflgbar:
16 | MCI-Verbindungskabel zwischen Gerat und
Beleuchtungseinheit defekt oder ungeeignet

32 | System nicht verfligbar: interner Fehler

System nicht verflugbar:

64 Verschmutzung des Gerates erkannt

System nicht verfligbar:

128 automatische Kalibrierung aktiv

Wenn mehrere Systemverfligbarkeiten zeitgleich aktiv sind,
wird die Summe der zugehérigen Zahlenwerte ausgegeben.

=)

Einige Systemverfugbarkeiten kdnnen nur ausgegeben
werden, wenn der zugehdrige Filter aktiv ist.

=]

Verschmutzung
Sensor

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die Verschmutzung der Frontscheibe des Gerates wird ausgegeben:

e "0": Frontscheibe nicht verschmutzt
e "0..1": Frontscheibe teilweise verschmutzt
e "1": Frontscheibe vollstandig verschmutzt

Frame counter

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die Systemzyklen seit dem letzten Reset oder Neustart werden
ausgegeben. Die Dauer eines einzelnen Systemzyklus hangt von der
eingestellten Bildrate ab:

e 50 Hz: 20 ms
e 33 Hz: 30 ms
e 25Hz: 40 ms

Der Wert "Systemzyklus" ist beispielsweise nutzbar fir:

e Ereignisse zum Systemstart triggern

e zeitlichen Abstand zwischen 2 Ereignissen bestimmen

e ein Ausgangssignal fur eine bestimmte Anzahl von Systemzyklen
halten

o ) |m Dauerbetrieb erzeugt der Datentyp des Systemzyklus
I\ | "uint32" einen Uberlauf:

e 50 Hz: nach ca. 994 Tagen

e 33 Hz: nach ca. 1491 Tagen
e 25 Hz: nach ca. 1988 Tagen

Zeitstempel

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Masterzeit des Gerates seit dem letzten Reset oder Neustart wird
ausgegeben [us]. Der Wert "Masterzeit" ist beispielsweise nutzbar fir:

e zeitlichen Abstand zwischen 2 Ereignissen bestimmen

Der Datentyp "uint32" der Masterzeit erzeugt einen Uberlauf

[o]
il | nach ca. 71 Minuten.
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15.4 Beschreibung der Bausteine "Eingabe" - Firmware DI

Die folgenden Eingabe-Bausteine sind nur in der Firmware DI verflgbar:
e Basisfunktion

e Eingangswert von Index

15.4.1 Baustein "Basisfunktion”
Der Baustein "Basisfunktion” stellt Ergebnisse von ROI-Gruppen im Logikeditor bereit.
In der Liste "Wert" wird eingestellt, welcher Wert der ROI-Gruppen bereitgestellt werden soll (z.B. x-Wert).

Im Feld "Index" wird eingestellt, welche ROI-Gruppen bereitgestellt werden sollen. Die Indizes
entsprechen den Nummern der ROI-Gruppen (1 bis 64). Es werden nur die Messwerte der eingestellten
ROI-Gruppen berticksichtigt (— ,,12.3 Mehrere ROI's").

Es kénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet werden.

Der Baustein "Basisfunktion" hat die folgenden Einstellungen:

Einstellung | Datentyp | Index Beschreibung
Der aktuelle Amplitudenwert der ROI-Gruppe wird ausgegeben
(Helligkeit).
Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen eingestellt (—
Amplitude Numerisch ROI-Gruppennummer ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach Einstellung ist der Wert das
P (Vektor mit 64 Werten, Minimum, Maximum oder der Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der

Adressbereich von 1-64) | Wert dem Minimum oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.

Der Wert "0" wird fiir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-Gruppen mit
unglltigen Messwerten ausgegeben.

Der aktuelle x-Wert in [m] wird ausgegeben (Distanz). Fur jede ROI-
Gruppe wird ein x-Wert ausgegeben.

Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen eingestellt (—
<-Wert Numerisch ROI-Gruppennummer ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach Einstellung ist der Wert das
(Vektor mit 64 Werten, Minimum, Maximum oder der Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der
Adressbereich von 1-64) | Wert dem Minimum oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fiir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-Gruppen mit
unglltigen Messwerten ausgegeben.
Der aktuelle y-Wert in [m] wird ausgegeben. Fir jede ROI-Gruppe wird ein
y-Wert ausgegeben.
Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen eingestellt (—
Wert Numerisch ROI-Gruppennummer ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach Einstellung ist der Wert das
Y (Vektor mit 64 Werten, Minimum, Maximum oder der Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der
Adressbereich von 1-64) | Wert dem Minimum oder Maximum von X, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fur nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-Gruppen mit
ungultigen Messwerten ausgegeben.
Der aktuelle z-Wert in [m] wird ausgegeben (Hohe). Fur jede ROI-Gruppe
wird ein z-Wert ausgegeben.
Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen eingestellt (—
2-Wert Numerisch ROI-Gruppennummer ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach Einstellung ist der Wert das
(Vektor mit 64 Werten, Minimum, Maximum oder der Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der
Adressbereich von 1-64) | Wert dem Minimum oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-Gruppen mit
unglltigen Messwerten ausgegeben.
g?j;g:an Numerisch | Einzelwert (kein Index) Die Anzahl der auf dem Gerat definierten ROI-Gruppen wird ausgegeben.
érézlzhl Numerisch | Einzelwert (kein Index) Die Anzahl der auf dem Gerat definierten ROls wird ausgegeben.

gg‘le-XGer}S;tasngincr?Jmmer Bei einer giiltigen Messung wird der Wert "1" ausgegeben.

Gultigkeit Binar (Vektor mit 64 Werten Der Wert "0" wird fiir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-Gruppen mit
Adressbereich von 1_é4) ungultigen Messwerten ausgegeben.
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15.4.2 Baustein "Eingangswert von Index"

Der Baustein "Eingangswert von Index" adressiert Messwerte anhand des Index. Dabei ist jedem Signal
am Eingang "in1" des Bausteins ein Index zugeordnet. Die Anzahl der Werte am Eingang ist immer
identisch mit der Anzahl der Werte am Ausgang.

In der Liste "Wert" wird eingestellt, welcher Wert der ROI-Gruppen bereitgestellt werden soll (z.B. x-Wert).

Der Baustein adressiert die Werte anhand von Indizes, die innerhalb der Logik bestimmt wurden
(dynamische Adressierung). Das ist mdglich, da intern ein Index mit jedem Wert mitgefihrt wird.

Es koénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet werden.

? Die folgenden Werte haben keinen Index:

o feste Werte (beispielsweise definiert mit dem Baustein "Fester Wert")

e die Summe aus Werten mit unterschiedlichen Indizes

Der Baustein "Eingangswert von Index" hat die folgenden Einstellungen:

Einstellung Datentyp Index Beschreibung
Der aktuelle Amplitudenwert der ROI-Gruppe wird ausgegeben
(Helligkeit).
Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen
ROL-Gru pennummer eingestellt (— ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach
Amplitude Numerisch (Vektor nﬁ)ﬁ 64 Werten Einstellung ist der Wert das Minimum, Maximum oder der
Adressbereich von 1_é4) Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der Wert dem Minimum
oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fur nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-
Gruppen mit ungultigen Messwerten ausgegeben.
Der aktuelle x-Wert in [m] wird ausgegeben (Distanz). Fur jede
ROI-Gruppe wird ein x-Wert ausgegeben.
Index entspricht Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen
ROI-Gru pennummer eingestellt (— ,12 Firmware DI - Basisfunktionen*). Je nach
x-Wert Numerisch (Vektor nf':ft’ 64 Werten Einstellung ist der Wert das Minimum, Maximum oder der
Adressbereich von 1_é4) Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der Wert dem Minimum
oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-
Gruppen mit ungultigen Messwerten ausgegeben.
Der aktuelle y-Wert in [m] wird ausgegeben. Fir jede ROI-Gruppe
wird ein y-Wert ausgegeben.
. Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen
gg?_XG?StSp;C:Jmmer eingestellt (— ,12 Firmware DI - Basisfunktionen*). Je nach
y-Wert Numerisch (Vektor rgﬁ 64 Werten Einstellung ist der Wert das Minimum, Maximum oder der
Adressbereich von 1_64) Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der Wert dem Minimum
oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-
Gruppen mit ungultigen Messwerten ausgegeben.
Der aktuelle z-Wert in [m] wird ausgegeben (Hohe). Fir jede
ROI-Gruppe wird ein z-Wert ausgegeben.
. Die Zuordnung des Wertes wird in den Basisfunktionen
:QST-XG?StsperLC:Jmmer eingestellt (— ,12 Firmware DI - Basisfunktionen®). Je nach
z-Wert Numerisch (Vektor n‘:ft) 64 Werten Einstellung ist der Wert das Minimum, Maximum oder der
Adressbereich von 1_64) Durchschnitt aller Werte. Alternativ kann der Wert dem Minimum
oder Maximum von x, y oder z zugeordnet werden.
Der Wert "0" wird fiir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-
Gruppen mit ungultigen Messwerten ausgegeben.
gg?)éerﬂtsr’er:]c:&mmer Bei einer giiltigen Messung wird der Wert "1" ausgegeben.
Giltigkeit Binar PP Der Wert "0" wird fiir nicht definierte ROI-Gruppen oder ROI-

(Vektor mit 64 Werten,
Adressbereich von 1-64)

Gruppen mit unguiltigen Messwerten ausgegeben.
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15.4.3 Beispiel fiir Baustein "Eingangswert von Index"

In der abgebildeten Logik wird nach dem maximalen z-Wert (H6he) gefiltert und der zugehdrige x-Wert

(2

(Abstand) ausgegeben.

Basisfunktion
z-Wert [1.54] @ 1-16

outl

Einganswert von Index
x-Wert [1.64] @

inl outl

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
1 Basisfunktion Aus den ROI-Gruppen 1-16 werden die z-Werte herausgefiltert.
2 Maximaler Wert Aus den 16 z-Werten wird der maximale Wert herausgefiltert.

Uber den Index des maximalen z-Wertes wird der zugehérige x-Wert

3 Eingangswert von Index herausgefiltert.

4 Analoger Ausgang Der maximale z-Wert wird Uber den analogen Ausgang O ausgegeben.

Der zum maximalen z-Wert zugehdrige x-Wert wird Uber den analogen

5 Analoger Ausgang Ausgang 1 ausgegeben.

Wertetabelle der Ergebnis des Bausteins

Eingangswerte: "Maximaler Wert" am

Analogausgang 0:
ROI-Gruppe | z-Wert +
(Index) (Hdhe) ROI-Gruppe | , \vert (Hahe)
(Index)
1 0.05m
14 1.97m
2 -0.02m
3 0.25m
4 -0.18m 'I'Eégebms desrtBaustIeugs )
in
5 0.07m gangswert von Index" am
Analogausgang 1:
6 0.02m
7 -0.09 m ROI-Gruppe |
(Index) x-Wert (Abstand)
8 0.16 m
14 5.38m

Wertetabelle der Eingangswerte:

ROI-Gruppe (Index) | z-Wert (Hohe) | x-Wert (Abstand)
1 0.05m 1.31m
2 -0.02m 243 m
3 1.12m 0.91m
4 1.51m 7.69m
5 0.07m 3.52m
6 0.02m 540m
7 1.29m 2.37m
8 1.79m 414 m
9 -0.01m 3.56m
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ROI-Gruppe (Index) | z-Wert (Hohe) | x-Wert (Abstand)
10 0.95m 1.11m
1 0.18 m 8.14m
12 0.03m 3.97m
13 1.86m 6.79m
14 1.97m 5.38m
15 0.06 m 2.87m
16 0.00 m 391m

15.5 Beschreibung der Bausteine "Eingabe™" - Firmware OD

Die folgenden Eingabe-Bausteine sind nur in der Firmware OD verfligbar:

e Objekterkennung
e Zonenbasiert

e Zeitbasiert

e Eingangswert von Index

15.5.1 Baustein "Objekterkennung"
Der Baustein "Objekterkennung" hat die folgenden Einstellungen:

wahrscheinlichkeit [1..20]

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
o Die Beschleunigung des Objektes entlang der x-Achse des
Objekt -> Numerisch Riifofl:rsﬂt%%evltltgftfn Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
Beschleunigung x [1..20] Adressbereich von 1_2'0) Er?(; \(/)Vsjretlgtit;tnd[iﬁ/rsezl]ative Beschleunigung zwischen Gerét
o Die Beschleunigung des Objektes entlang der y-Achse des
Objekt -> Numerisch zciiﬁo?ﬁit%%exngn Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
Beschleunigung y [1..20] Adressbereich von 1_2’0) 5::(: \(/)Vg:jrékgtit;tnd[i;/;ezl]ative Beschleunigung zwischen Gerat
Die Beschleunigung des Objektes entlang der z-Achse des
Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
C Der Wert gibt die relative Beschleunigung zwischen Gerat
) Index aus Objektliste ) >
ggjsiﬁlé:nigung 2[1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, und Objekt an [m/s?].
Adressbereich von 1-20) | == Der Wert entlang der z-Achse ist nur verfiigbar, wenn
1l | Retroreflektor-Objekte verwendet werden. Bei normalen
——— Objekten ist der Wert immer "0" (null).
Index aus Objektliste Das Alter des Objektes in Messzyklen wird ausgegeben.
Objekt -> Alter [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt die Anzahl der Messzyklen an, seit denen das
Adressbereich von 1-20) | Objekt erfasst und verfolgt wird [Messzyklus].
Der minimale Abstand zwischen der eingestellten
Fahrzeuggréfie und dem Objekt wird ausgegeben (radial
. Index aus Objektliste nachste Distanz).
Subﬁneléta';rfenl};ef?uggl Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, . Der Wert ist b e Obiekt
- Adressbereich von 1-20 o | er vvert Ist nur vertugbar, wenn normale JeKie
) 1l | verwendet werden. Bei Retroreflektor-Objekten ist
der Wert immer "0" (null).
Die Existenzwahrscheinlichkeit des Objektes als
QualitatsmaR wird ausgegeben:
) ) Index aus Objektliste ° "O":' sehr geringe Wahrscheinlichkeit fir die Existenz des
Objekt -> Existenz- Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Objektes

Adressbereich von 1-20)

e "0..1": je groRer der Wert, desto hoher die
Wahrscheinlichkeit fir die Existenz des Objektes

e "1": extrem hohe Wahrscheinlichkeit fir die Existenz des
Objektes
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Adressbereich von 1-20)

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
Die interne ID des Objektes wird ausgegeben.
o Die ID und der Index unterscheiden sich. Die ID ist
Index aus Objektliste ﬁ ein eindeutiger und unverwechselbarer Wert.
Objekt -> 1D [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, — Die ID eines Objektes andert sich nicht, solange das
Adressbereich von 1-20) Objekt detektiert wird.
Die ID "0" wird ausgegeben, wenn kein gliltiges
Objekt erkannt wurde.
Der Typ des Objektes wird ausgegeben:
e "0": normales Objekt
Index aus Objektliste e "1": Retroreflektor-Objekt
Objekt -> Typ [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, —— Die Reflektor-Erkennung muss aktiv sein, damit ein
Adressbereich von 1-20) |k 51 | Objekt als Retroreflektor erkannt wird. Sobald ein
——— Objekt den eingestellten Schwellwert tbersteigt, wird
es als Retroreflektor erkannt.
o Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der x-Achse des
Objekt -> ) Index aus Objektliste Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
L Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, . . o ) .
Geschwindigkeit x [1..20] : ) Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Geréat
Adressbereich von 1-20) ;
und Objekt an [m/s?].
o Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der y-Achse des
Objekt -> ) Index aus Objektliste Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
Lo Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, . . o ) .
Geschwindigkeit y [1..20] ; ) Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Gerét
Adressbereich von 1-20) ;
und Objekt an [m/s?].
Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der z-Achse des
Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
C Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Geréat
Objekt -> . Index aus.ObJektllste und Objekt an [m/s?].
G L Numerisch | (Vektor mit 20 Werten,
eschwindigkeit z [1..20] Ad bereich 1-20
ressbereich von 1-20) | e==3 Der Wert entlang der z-Achse ist nur verfiigbar, wenn
1l | Retroreflektor-Objekte verwendet werden. Bei normalen
Objekten ist der Wert immer "0" (null).
Die x-Koordinate des ersten Punktes des Objektes im
o Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Index aus Obijektliste ) ) ) .
Objekt > x1 [1 20] Numerisch (Vektor mit 20 Werten, Der Wert glbt bei Ret!’oreflt_aktor-ObJekten_den minimalen
; R x-Wert an. Der Wert gibt bei normalen Objekten den ersten
Adressbereich von 1-20) - L
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die x-Koordinate des zweiten Punktes des Objektes im
o Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Index aus Objektliste . ) ) .
Objekt -> x2 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt bei Ret!'orefk_ektor-ObJekten_den maX|maIe_n
Adressbereich von 1-20) x-Wert an. Der Wert glbt. bei normalen Objekten den zweltgn
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die y-Koordinate des ersten Punktes des Objektes im
Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Index aus Objektliste ) 'y g 'g -
Objekt -> y1 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt bei Retroreflc_ektor—ObJekten_den minimalen
Adressbereich von 1-20) y-Wert an. Der Wert g|bt. bei normalen Objekten den erste(_\
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die y-Koordinate des zweiten Punktes des Objektes im
Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Index aus Objektliste . 'y g 'g .
Objekt -> y2 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt bei Retroreﬂc_ektor-ObJekten_den maxmalen
Adressbereich von 1-20) y-Wert an. Der Wert g|bt. bei normalen Objekten den zwe|t?n
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die minimale z-Koordinate des Objektes im
Index aus Objektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> z(min) [1..20] [ Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt bei normalen Objekten minimal den Hohenwert
Adressbereich von 1-20) | der Objektdetektion an (Bodentrennung, Standardwert ist
"0,5 m").
Index aus Objektliste . ) . . .
Objekt -> z(max) [1.20] | Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, | Di¢ maximale z-Koordinate des Objektes im

Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
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15.5.2 Baustein "Zonenbasiert"

Der Baustein "Zonenbasiert" hat die folgenden Einstellungen:

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung

Zonenbasierte Index aus Zonennummer | Die Objekt-ID des nachsten Objektes in der Zone wird

Kollisionswarnung -> Numerisch | (Vektor mit 3 Werten, ausgegeben.

Objekt ID in Zone [0..2] Adressbereich von 0-2) [ Der Wert ist "0", wenn sich kein Objekt in der Zone befindet.
Der Status der Zone wird ausgegeben:

Zonenbasierte Index aus Zonennummer | o "-1": undefinierte Zone oder zonenbasierte Warnung

Kollisionswarnung -> Numerisch | (Vektor mit 3 Werten, inaktiv

Status Zone [0..2]

Adressbereich von 0-2)

e "0": kein Objekt in der Zone
e "1": mindestens ein Objekt in der Zone

15.5.3 Baustein "Zeitbasiert™
Der Baustein "Zeitbasiert" hat die folgenden Einstellungen:

]

e [Intelligent]

e [Intelligent mit Seitenkollision]

Der Baustein "Zeitbasiert" gibt Werte nur dann aus, wenn der "Modus Kollisionsvermeidung" (—
,13.2 Kollisionsvermeidung*) eingestellt ist auf:

Einstellung

Datentyp

Index

Beschreibung

ID vorhergesagtes
Kollisionsobjekt

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die Objekt-ID des Objektes auf Kollisionskurs wird
ausgegeben.

Wenn keine Kollision droht, wird der Wert "0" ausgegeben.

Vorhergesagte Zeit bis zur
Kollision [s]

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die verbleibende Zeit bis zur Kollision wird ausgegeben
(berechnet aus Fahrzeug- und Objektgeschwindigkeit).

Wenn keine Kollision droht, wird der Wert "-1" ausgegeben.

Achtung Kollision

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Der Status der zeitbasierten Kollisionsvorhersage wird
ausgegeben:

e "-2": zeitbasierte Kollisionsvorhersage inaktiv

e "-1": zeitbasierte Kollisionsvorhersage nicht verfligbar.
Mogliche Griinde: die Kollisionsvorhersage wurde kurz
vorher ausgeldst oder die Geschwindigkeit des Fahrzeugs
liegt auBerhalb des parametrierten Bereichs

e "0": keine Kollision vorhergesagt

e "1": Kollision vorhergesagt

Kritikalitat vorhergesagte
Kollision

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die Kritikalitat der vorhergesagten Kollision wird
ausgegeben. Es kénnen 3 Warnstufen mit unterschiedlich
langen Warnzeiten eingestellt werden:

e "0": keine Kollision vorhergesagt

e "1": Warnstufe 1 mit hochster Kritikalitat (geringste
Warnzeit)

e "2": Warnstufe 2 mit mittlerer Kritikalitat

e "3": Warnstufe 3 mit niedrigster Kritikalitat (langste
Warnzeit)

Status der nachsten Zone

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Der Status der Minimalzone wird ausgegeben:

e "0": Minimalzone frei
e "1": Minimalzone belegt

Vorhergesagte
Kollisionsgeschwindigkeit
[m/s]

Numerisch

Einzelwert (kein Index)

Die Geschwindigkeit bei Kollision wird ausgegeben
(berechnet aus Fahrzeug- und Objektgeschwindigkeit).

Wenn keine Kollision droht, wird der Wert "-1" ausgegeben.

151




ifm Vision Assistant O3M

15.5.4 Baustein "Eingangswert von Index"

Der Baustein "Eingangswert von Index" adressiert Messwerte anhand des Index. Dabei ist jedem Signal
am Eingang "in1" des Bausteins ein Index zugeordnet. Die Anzahl der Werte am Eingang ist immer
identisch mit der Anzahl der Werte am Ausgang. Der Baustein adressiert die Werte anhand von Indizes,
die innerhalb der Logik bestimmt wurden (dynamische Adressierung). Das ist mdglich, da intern ein Index
mit jedem Wert mitgeflhrt wird.

il

Die folgenden Werte haben keinen Index:

o feste Werte (beispielsweise definiert mit dem Baustein "Fester Wert")

e die Summe aus Werten mit unterschiedlichen Indizes

Der Baustein "Eingangswert von Index" hat die folgenden Einstellungen:

Adressbereich von 1-20)

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
o Die Beschleunigung des Objektes entlang der x-Achse des
Objekt -> Numerisch I(gii)t(o?ﬁit%tgevltltftfn Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
Beschleunigung x [1..20] Adressbereich von 1_2’0) Der Wert gibt die relative Beschleunigung zwischen Gerat
und Objekt an [m/s?].
o Die Beschleunigung des Objektes entlang der y-Achse des
Objekt -> Numerisch I(?/ile(?oaru::it%tgevvgftt:n Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
Beschleunigung y [1..20] Adressbereich von 1_2'0) Der Wert gibt die relative Beschleunigung zwischen Gerat
und Objekt an [m/s?].
Die Beschleunigung des Objektes entlang der z-Achse des
Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
N, Der Wert gibt die relative Beschleunigung zwischen Gerat
Objekt -> . Index aus_ObJektIlste und Objekt an [m/s?].
. Numerisch | (Vektor mit 20 Werten,
Beschleunigung z [1..20] Adressbereich von 1-20) | == ; o
=y Der Wert entlang der z-Achse ist nur verfugbar, wenn
ﬁ Retroreflektor-Objekte verwendet werden. Bei normalen
——— Objekten ist der Wert immer "0" (null).
Index aus Objektliste Das Alter des Objektes in Messzyklen wird ausgegeben.
Objekt -> Alter [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt die Anzahl der Messzyklen an, seit denen das
Adressbereich von 1-20) | Objekt erfasst und verfolgt wird [Messzyklus].
Der minimale Abstand zwischen der eingestellten
Fahrzeuggréfie und dem Objekt wird ausgegeben (radial
. Index aus Objektliste néchste Distanz).
Objekt -> Entfernung Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, _ ) . )
zum Fahrzeug [1..20] Adressbereich von 1-20) | 2§ Der Wert ist nur verfiigbar, wenn normale Objekte
1l | verwendet werden. Bei Retroreflektor-Objekten ist
der Wert immer "0" (null).
Die Existenzwahrscheinlichkeit des Objektes als
QualitatsmaR wird ausgegeben:
ALt e "0": sehr geringe Wahrscheinlichkeit fir die Existenz des
Objekt -> Existenz- , Index aus Objektliste Objektes
T . Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, ; . . .
wahrscheinlichkeit [1..20] Adressbereich von 1-20) | ® "0..1": je groRer der Wert, desto héher die
Wahrscheinlichkeit fir die Existenz des Objektes
e "1": extrem hohe Wahrscheinlichkeit firr die Existenz des
Objektes
Die interne ID des Objektes wird ausgegeben.
o Die ID und der Index unterscheiden sich. Die ID ist
Index aus Objektliste ﬁ ein eindeutiger und unverwechselbarer Wert.
Objekt -> 1D [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, — Die ID eines Objektes andert sich nicht, solange das
Adressbereich von 1-20) Objekt detektiert wird.
Die ID "0" wird ausgegeben, wenn kein gliltiges
Objekt erkannt wurde.
Der Typ des Objektes wird ausgegeben:
e "0": normales Objekt
Index aus Objektliste e "1": Retroreflektor-Objekt
Objekt -> Typ [1..20] Numerisch | (Vektor mit 20 Werten,

Die Reflektor-Erkennung muss aktiv sein, damit ein
Objekt als Retroreflektor erkannt wird. Sobald ein

=

Objekt den eingestellten Schwellwert Ubersteigt, wird
es als Retroreflektor erkannt.
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Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
o Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der x-Achse des
Objekt -> ) Index aus Objektliste Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
G [ Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, . . o ) .
eschwindigkeit x [1..20] Adressbereich von 1-20) | Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Gerat
und Objekt an [m/s?].
o Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der y-Achse des
Objekt -> ) Index aus Objektliste Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
e Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, . . o . .
Geschwindigkeit y [1..20] Adressbereich von 1-20) Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Gerét
und Objekt an [m/s?].
Die Geschwindigkeit des Objektes entlang der z-Achse des
Weltkoordinatensystems wird ausgegeben.
C Der Wert gibt die relative Geschwindigkeit zwischen Geréat
Objekt -> . Index aus.ObJekthste und Objekt an [m/s?].
L Numerisch | (Vektor mit 20 Werten,
Geschwindigkeit z [1..20] Ad bereich 1-20
ressbereich von 1-20) | e==1 Der Wert entlang der z-Achse ist nur verfiigbar, wenn
1l | Retroreflektor-Objekte verwendet werden. Bei normalen
——— Objekten ist der Wert immer "0" (null).
Die x-Koordinate des ersten Punktes des Objektes im
Index aus Obiektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> x1 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 28 Werten Der Wert gibt bei Retroreflektor-Objekten den minimalen
- Adressbereich von 1_2'0) x-Wert an. Der Wert gibt bei normalen Objekten den ersten
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die x-Koordinate des zweiten Punktes des Objektes im
Index aus Obiektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> x2 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 28 Werten Der Wert gibt bei Retroreflektor-Objekten den maximalen
Adressbereich von 1_2'0) x-Wert an. Der Wert gibt bei normalen Objekten den zweiten
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die y-Koordinate des ersten Punktes des Objektes im
Index aus Obiektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> y1 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 28 Werten Der Wert gibt bei Retroreflektor-Objekten den minimalen
Adressbereich von 1_2'0) y-Wert an. Der Wert gibt bei normalen Objekten den ersten
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die y-Koordinate des zweiten Punktes des Objektes im
Index aus Obiektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> y2 [1..20] Numerisch | (Vektor mit 28 Werten Der Wert gibt bei Retroreflektor-Objekten den maximalen
Adressbereich von 1_2'0) y-Wert an. Der Wert gibt bei normalen Objekten den zweiten
Eckpunkt nach dem Kulissenmodell an (erlaubt auch schrage
Objekte).
Die minimale z-Koordinate des Objektes im
Index aus Objektliste Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
Objekt -> z(min) [1..20] | Numerisch | (Vektor mit 20 Werten, Der Wert gibt bei normalen Objekten minimal den Hohenwert
Adressbereich von 1-20) | der Objektdetektion an (Bodentrennung, Standardwert ist
"0,5m").
Index aus Objektliste ) . . . .
Objekt -> z(max) [1..20] | Numerisch [ (Vektor mit 20 Werten, Die maximale z-Koordinate des Objektes im

Adressbereich von 1-20)

Weltkoordinatensystem wird ausgegeben.
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15.6 Beschreibung der Bausteine "Eingabe" - Firmware LG

Die folgenden Eingabe-Bausteine sind nur in der Firmware LG verfugbar:

e Liniendetektion

e Eingangswert von Index

15.6.1 Baustein "Liniendetektion"

Der Baustein "Liniendetektion" adressiert Messwerte anhand von einstellbaren Indizes. Die Indizes sind
den ROI-Gruppen Uber einen Vektor mit bis zu 8 Werten zugeordnet.

Es kénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet werden.

Der Baustein "Liniendetektion" hat die folgenden Einstellungen:

Linienstruktur [1..8]

Adressbereich von 1-8

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung
. . Vektor mit 8 Werten, Der Winkel zwischen der erkannten Linie und der x-Achse
Ausrichtung [1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 | wird ausgegeben [rad] (Fahrtrichtung).
. . Vektor mit 8 Werten, Die Entfernung bis zur aktuell vorausschauend erkannten
Voraussicht [1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 | Linie wird ausgegeben [m].
Die Querschnittsflache der erkannten Linienstruktur in der
y,z-Ebene wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).
Querschnittsflache Numerisch Vektor mit 8 Werten, . . .
Linienstruktur [1..8] Adressbereich von 1-8 5 ) Der Wertist nur verfligbar, wenn die _
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Querschnittsflache Linienstruktur
Querschnittsfléache Binar Vektor mit 8 Werten, [1..8]" wird ausgegeben:
Linienstruktur gultig [1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Querschnittsflache Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Querschnittsflache Linienstruktur [1..8] verfugbar
Die maximale Hohe der erkannten Linienstruktur Gber der
Bodenebene wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).
. . ) Vektor mit 8 Werten,
Hohe Linienstruktur [1 8] Numerisch Adressbereich von 1-8 o) Der Wert ist nur Verfl'jgbar’ wenn die
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Hoéhe Linienstruktur [1..8]" wird
Hohe Linienstruktur glltig Binar Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:
[1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Héhe Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Hohe Linienstruktur [1..8] verfligbar
Die Breite der erkannten Linienstruktur auf der Bodenebene
wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).
. . Vektor mit 8 Werten,
Breite Linienstruktur [1 8] Numerisch Adressbereich von 1-8 ? Der Wert ist nur Verf[jgbar’ wenn die
il | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
——— Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Breite Linienstruktur [1..8]" wird
Breite Linienstruktur gliltig Binar Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:
[1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Breite Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Breite Linienstruktur [1..8] verfligbar
Die interne ID der Linie wird ausgegeben.
5 ) Die ID und der Index unterscheiden sich. Die ID ist
o . Vektor mit 8 Werten, i e|.n elndfzutlge‘r und unven/.vech‘selbarer Wert. o
[1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 Die ID einer Linie &ndert sich nicht, solange die Linie
detektiert wird.
Die ID "0" wird ausgegeben, wenn keine gultige Linie
erkannt wurde.
Der Versatz der maximalen Héhe im Vergleich zur
Mittenlinie der erkannten Linienstruktur wird ausgegeben
(haufenartig, z.B. Schwad). Die Mittenlinie wird durch den
Versatz Héhe Numerisch Vektor mit 8 Werten, normalen Versatz beschrieben.

Der Wert ist nur verfugbar, wenn die

]

Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
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Einstellung Datentyp Index Beschreibung
Die Verfugbarkeit von "Versatz Hohe Linienstruktur [1..8]"
Versatz Héhe Binar Vektor mit 8 Werten, wird ausgegeben:
Linienstruktur giltig [1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Versatz Hohe Linienstruktur [1..8] nicht verfiighar
e "1": Versatz Hohe Linienstruktur [1..8] verflgbar
Der Versatz zwischen der erkannten Linie und der x-Achse
am Referenzpunkt wird ausgegeben.
Offset [1..8] Numerisch Vektor mit 8 Werten, — :
” Adressbereich von 1-8 | [Fo ) Der Referenzpunkt kann eingestellt werden
il | (— ,9.3 Referenzpunkt des Gerates*).
Die Qualitat der Liniendetektion wird ausgegeben:
. ] Vektor mit 8 Werten e "0": sehr geringe Qualitat der Liniendetektion
Qualitat [1..8] Numerisch Adressbereich von 1‘-8 ° 01 "je gré]&er der Wert, desto hoher die Qualitat der
Liniendetektion
e "1": extrem hohe Qualitat der Liniendetektion
. Das Signal fiir das automatische Lenken wird ausgegeben.
Steering curvature [1..8] Numerisch Vektor mit 8 Werten, D gt tische Lenk ird Ub i Ziel thg
- Adressbereich von 1-8 as automatische Lenken wird Gber einen Zielpunkt in
einem bestimmten Radius eingestellt.
) Der Typ der detektierten Linie wird ausgegeben:
Typ [1..8] Numerisch Vektor mit 8 Werten, ..O...yh fenartiae Linienstrukt B gSgh d
ypLl.. Adressbereich von 1-8 | © - haufenartige Linienstruktur (z.B. Schwad)
e "1": Schnittkante
Die Hoéhe der erkannten Schnittkante wird ausgegeben.
Hohe Schnittkante [1.8] | Numerisch | yoror mit 8 terten, (=== Der Wert ist nur verfligbar, wenn der Modus
ressbereich von 1-8 7l | Schnittkante aktiv ist (— ,14.5 Erweiterte
Einstellungen Schnittkante®).
Die Verfugbarkeit von "H6he Schnittkante [1..8]" wird
Hohe Schnittkante gultig Bina Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:
inar . . . . "
[1..8] Adressbereich von 1-8 | ¢ "0": H6he Schnittkante [1..8] nicht verfiigbar
e "1": H6he Schnittkante [1..8] verfugbar
Index Numerisch Vektor mit 8 Werten,
Adressbereich von 1-8

15.6.2 Baustein "Eingangswert von Index"

Der Baustein "Eingangswert von Index" adressiert Messwerte anhand des Index. Dabei ist jedem Signal
am Eingang "in1" des Bausteins ein Index zugeordnet. Die Anzahl der Werte am Eingang ist immer
identisch mit der Anzahl der Werte am Ausgang. Der Baustein adressiert die Werte anhand von Indizes,
die innerhalb der Logik bestimmt wurden (dynamische Adressierung). Das ist mdglich, da intern ein Index
mit jedem Wert mitgefihrt wird.

? Die folgenden Werte haben keinen Index:

o feste Werte (beispielsweise definiert mit dem Baustein "Fester Wert")
e die Summe aus Werten mit unterschiedlichen Indizes

Der Baustein "Eingangswert von Index" hat die folgenden Einstellungen:

Einstellung Datentyp | Index Beschreibung

Vektor mit 8 Werten, Der Winkel zwischen der erkannten Linie und der x-Achse

Ausrichtung [1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 | wird ausgegeben [rad] (Fahrtrichtung).

Vektor mit 8 Werten, Die Entfernung bis zur aktuell vorausschauend erkannten

Voraussicht [1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 | Linie wird ausgegeben [m].

Die Querschnittsflache der erkannten Linienstruktur in der

y,z-Ebene wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).

Querschnittsflache N . Vektor mit 8 Werten,
umerisch

Linienstruktur [1..8] Adressbereich von 1-8 5 ) Der Wertist nur verfligbar, wenn die )
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische

Bodenerkennung®).

Die Verfugbarkeit von "Querschnittsflache Linienstruktur
Querschnittsflache Binar Vektor mit 8 Werten, [1..8]" wird ausgegeben:

Linienstruktur gtiltig [1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Querschnittsflache Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Querschnittsflache Linienstruktur [1..8] verfigbar
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Einstellung Datentyp Index Beschreibung
Die maximale Hohe der erkannten Linienstruktur tber der
Bodenebene wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).
. - . Vektor mit 8 Werten,
Ho6he Linienstruktur [1 8] Numerisch Adressbereich von 1-8 T Der Wert ist nur Verfl'_]gbar7 wenn die
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Hohe Linienstruktur [1..8]" wird
Hohe Linienstruktur glltig Bina Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:
in&r i PN . "
[1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Héhe Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Hohe Linienstruktur [1..8] verfligbar
Die Breite der erkannten Linienstruktur auf der Bodenebene
wird ausgegeben (haufenartig, z.B. Schwad).
. - ) Vektor mit 8 Werten,
Breite Linienstruktur [1 8] Numerisch Adressbereich von 1-8 o) Der Wert ist nur Verf[]gbar’ wenn die
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Breite Linienstruktur [1..8]" wird
Breite Linienstruktur gliltig Bina Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:
inér - - . "
[1..8] Adressbereich von 1-8 | ¢ "0": Breite Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Breite Linienstruktur [1..8] verfligbar
Die interne ID der Linie wird ausgegeben.
5 ) Die ID und der Index unterscheiden sich. Die ID ist
. Vektor mit 8 Werten, b1 el'n elnd'eutlge.r und unverv'vech.selbarer Wert. o
ID[1..8] Numerisch | \(ressbereich von 1-8 Die ID einer Linie andert sich nicht, solange die Linie
detektiert wird.
Die ID "0" wird ausgegeben, wenn keine gultige Linie
erkannt wurde.
Der Versatz der maximalen Héhe im Vergleich zur
Mittenlinie der erkannten Linienstruktur wird ausgegeben
(haufenartig, z.B. Schwad). Die Mittenlinie wird durch den
Versatz Hohe N isch Vektor mit 8 Werten, normalen Versatz beschrieben.
Linienstruktur [1..8] UMensen | Adressbereich von 1-8 . . .
o) Der Wert ist nur verfligbar, wenn die
1l | Schwaddetektion aktiv ist (— ,14.3 Automatische
Bodenerkennung®).
Die Verfugbarkeit von "Versatz Hohe Linienstruktur [1..8]"
Versatz Hohe Bindr Vektor mit 8 Werten, wird ausgegeben:
Linienstruktur giiltig [1..8] Adressbereich von 1-8 | e "0": Versatz Hohe Linienstruktur [1..8] nicht verfiigbar
e "1": Versatz Hohe Linienstruktur [1..8] verfligbar
Der Versatz zwischen der erkannten Linie und der x-Achse
am Referenzpunkt wird ausgegeben.
. Vektor mit 8 Werten,
Offset [1..8] Numerisch | A (rossbereich von 1-8 ——) Der Referenzpunkt kann eingestellt werden
il | (— .,9.3 Referenzpunkt des Gerates*).
Die Qualitat der Liniendetektion wird ausgegeben:
o ) Vektor mit 8 Werten, e "0": sehr geringe Qualitat der Liniendetektion
Qualitat [1..8] Numerisch Adressbereich von 1-8 | © "0--1": je groRer der Wert, desto héher die Qualitat der
Liniendetektion
e "1": extrem hohe Qualitat der Liniendetektion
) Das Signal fur das automatische Lenken wird ausgegeben.
Steeri ) Vektor mit 8 Werten, ) N . ) ;
eering curvature [1..8] Numerisch | )1 occbereich von 1.8 | Das automatische Lenken wird tber einen Zielpunkt in
einem bestimmten Radius eingestellt.
Der Typ der detektierten Linie wird ausgegeben:
. Vektor mit 8 Werten, P . . 99
Typ [1..8] Numerisch | ) occbereich von 1-8 | ® "0": haufenartige Linienstruktur (z.B. Schwad)
e "1": Schnittkante
Die Hohe der erkannten Schnittkante wird ausgegeben.
5 ; ; Vektor mit 8 Werten, ——— Der Wert ist nur verfiigbar, wenn der Mod
Hohe Schnittkante [1..8 Numerisch } ° goar, us
[1.8] Adressbereich von 1-8 11 | Schnittkante aktiv ist (— ,14.5 Erweiterte
Einstellungen Schnittkante®).
Die Verfugbarkeit von "Hohe Schnittkante [1..8]" wird
Hoéhe Schnittkante gultig Bindr Vektor mit 8 Werten, ausgegeben:

[1..8]

Adressbereich von 1-8

e "0": Hohe Schnittkante [1..8] nicht verfligbar
e "1": Hohe Schnittkante [1..8] verflgbar
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15.7 Beschreibung der Bausteine "Speicher-Funktion"

Im Auswahlbereich "Speicher Funktionen" werden verfligbare Bausteine fir das Speichern von
Informationen angezeigt.

Die folgenden Bausteine sind verfligbar:
e Teach

e RAM schreiben

e RAM lesen

15.7.1 Baustein "Teach"

Der Baustein "Teach" speichert Informationen dauerhaft auf dem Gerat. Ein typischer Anwendungsfall ist
das Speichern von Referenzwerten.

Der Baustein hat einen Eingang und Ausgang. Der Baustein kann einzelne Signale und Vektoren
speichern. Das Speichern wirkt sich nicht auf die GroRRe eines Vektors aus. Der Speicherplatz fasst
maximal 64 Werte.

Die Informationen am Eingang werden gespeichert, wenn das Teach-Signal auf der CAN-Schnittstelle
zum Geréat gesendet wird.

Die Nomenklatur des CAN-Signals zum "Teach" ist beschrieben in:

il

e separate CAN-Dokumentation,

e Bibliotheken von ifm Steuerungen.

5 ) Ein externes Signal kann mit den Logik Teach-Befehlen simuliert werden
i (— ,15.13 Beschreibung der Schalter "CAN-Ausgabe aktivieren").

Der Baustein "Teach" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung

Es kénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet
werden.

Index Numerisch oy Wenn nur ein Startindex eingestellt ist, werden die folgenden Indizes belegt,
i

bis die VektorgroRe erreicht ist.

15.7.2 Beispiel fur Baustein "Teach"

Das Gerat ist am Mast eines Vertikalbohrgerates angebracht und schaut senkrecht nach unten. Es
sind 8 ROI-Gruppen eingerichtet, die den Bereich um die Bohrung iberwachen. Die Ausgabe der ROI-
Gruppen ist auf den durchschnittlichen z-Wert eingestellt.

schreiben
| UND
Basisfunktion
i <ii in1 & in2 & in3

in1
z-Wert [1.64] @ 1-8
o outl o

ol ] ) ' 0
outl
o Basisfunktion

Giiltigkeit [1..64] @ 1-8

e outl
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Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
1 Basisfunktion Aus den ROI-Gruppen 1-8 werden die z-Werte herausgefiltert (Hohe).
Die Eingangswerte werden gespeichert, sobald auf der CAN-Schnittstelle das
2 Teach Teach-Signal an das Gerat gesendet wird. Die Ausgangswerte entsprechen
immer den Eingangswerten des letzten Teach.
3 Fester Wert Der feste Wert "0.3" definiert die Toleranz.
4 Ungeféhr gleich gie.Refe_reqzwerte werden mit den aktuellen Messwerten verglichen, unter
eriicksichtigung der Toleranz.
5 Basisfunktion Aus den R_OI-Gru_ern 1-8 wird die Gultigkeit der der aktuellen Messwerte
herausgefiltert (Binarwert).
Wenn die Messung guiltig ist und im Toleranzbereich zum Referenzwert liegt,
6 UND wird eine "1" ausgegeben (Bereich frei).
Ist die Messung unguiltig oder liegt nicht im Toleranzbereich zum Referenzwert,
wird eine "0" ausgegeben (Bereich nicht frei).
7 Digitaler Ausgang Ie_‘ifsgéeagn;bliirr:'gang "in1" eine "1" an, wird am digitalen Ausgang "1" eine "1"
Wertetabelle der Speicherinhalt nach Aktuelle
Eingangswerte: Teach-Signal Uber CAN: Eingangswerte:
lindey | (he) lindoxy | Wert lndoxy | (Hohe) | Cilltigket
1 0.05m 1 0.05m 1 -0.03m 1
2 -0.02m 2 -0.02m 2 Om 0
3 0.25m + 3 0.25m + 3 -0.11m 1
4 -0.18 m 4 -0.18 m 4 -0.11m 1
5 0.07m 5 0.07 m 5 0.13m 1
6 0.02m 6 0.02 m 6 -0.02m 1
7 -0.09m 7 -0.09m 7 0.07m 1
8 0.16 m 8 0.16 m 8 0.18 m 1
FG%ZZ?;?SEE;H_S@'”S Logikausgabe (nach Baustein
: "UND" mit Wertegliltigkeit):
Index %Zr:chneter Elilr;Z:be Index Digitalausgang
1 0.08 m 1 ! !
2 0.02m 1 2 0
3 0.36 m 0 + 3 0
4 0.07 m 1 4 !
5 0.06 m 1 5 !
6 0.04 m 1 6 !
7 0.16m 1 ! !
8 0.02m 1 8 !
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15.7.3 Baustein "RAM schreiben™

Der Baustein "RAM schreiben" speichert Informationen flichtig auf dem Gerat. Nach einem Neustart sind
die Informationen vom Geréat geldscht. Typische Anwendungsfalle fur die Bausteine "RAM schreiben" und
"RAM lesen" sind exponentielle Glattungsfilter und Ereigniszahler.

Der Baustein kann einzelne Signale und Vektoren speichern. Das Speichern wirkt sich nicht auf die
Grole eines Vektors aus. Der Speicherplatz fasst maximal 128 Werte.

Der Baustein hat den zusatzlichen Eingang "Bedingung". Wenn an "Bedingung" eine "1" anliegt, werden
die Informationen am Eingang "Wert" gespeichert. Wenn an "Bedingung" eine "0" anliegt, bleiben bereits
gespeicherte Informationen erhalten und die Informationen am Eingang "Wert" werden ignoriert.

< ] Wenn der Eingang "Bedingung" nicht verbunden ist, wird der Eingang intern auf "1" gesetzt.
1 | Dadurch werden bei jedem Zyklus die gespeicherten Werte Gberschrieben.

Der Baustein "RAM schreiben" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung

Es kdnnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet
werden.

Index Numerisch Wenn nur ein Startindex eingestellt ist, werden die folgenden Indizes belegt,

o
1l | bis die VektorgroRe erreicht ist.

15.7.4 Baustein "RAM lesen”

Der Baustein "RAM lesen" liest die auf dem Baustein "RAM speichern" gespeicherten Informationen.
Typische Anwendungsfalle fiir die Bausteine "RAM schreiben" und "RAM lesen" sind exponentielle
Glattungsfilter und Ereigniszahler.

Der Baustein "RAM lesen" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung
. Es kénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet
Index Numerisch werden

159



ifm Vision Assistant O3M

15.7.5 Beispiel "Exponentieller Glattungsfilter" fir Bausteine "RAM schreiben" /
"RAM lesen”

Im Beispiel werden die Ergebnisse des Gerates oder aus einer Logikberechnung zeitlich gemittelt
(geglattet). Der exponentielle Glattungsfilter erzeugt einen Mittelwert Uber eine gewichtete Addition des
neuesten Mittelwertes und des alten Wertes:

vi=ay;+(1—a)yi4

inl *in2 *in3 inl +in2 + in3 Wert

o O

Bedingung

(5)

inl -in2 - in2

o (6

(2)

Basisfunktion
x-Wert [1..64] @

(3]

in1 *in2 *in3

4

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
1 RAM lesen Der Wert "y;—f' ist im Baustein gespeichert und wird ausgegeben.
2 Fester Wert Der feste Wert "1" ist als Teil der oben genannten Formel definiert.
Fester Wert Der feste Wert "0,3" ist als Glattungswert & definiert.
4 DIFF / MULT / ADD Die 4 Bausteine berechnen die exponentielle Glattung nach der oben
genannten Formel.

. *

5 RAM schreiben Der berechnete Wert Yt wird im Baustein gespeichert.
*

6 Analoger Ausgang Der berechnete Wert Yt wird am analogen Ausgang 1 ausgegeben.

160



ifm Vision Assistant O3M

15.7.6 Beispiel "Ereigniszahler" fiir Bausteine "RAM schreiben" / "RAM lesen"

Im Beispiel wird ein Ereigniszahler fir das Vertikalbohrgerat erstellt (— ,15.7.1 Baustein "Teach"™). Es
werden die Ereignisse "Bereich nicht frei" der ROI-Gruppen 1-8 des Vertikalbohrgerates berlcksichtigt.
Gezahlt wird der Ubergang von "Bereich frei" zu "Bereich nicht frei" (fallende Flanke des Binarsignals).

inl in1 & in2 & in3

in2

2

i out]

inl - in2 - in3

(4]
(5]

Wert

Bedingung E

E outl

inl = in2 + in3 Wert
inl inl = in2

Bedingung

’)

- O (9,

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
Der Zustand wird aus dem RAM gelesen. Als Adresse wird der Index O bis 7

1 RAM lesen verwendet.

Der gelesene Zustand entspricht den im Baustein 6 gespeicherten Werten aus
dem vorherigen Zyklus (n-1).

Wenn die Messung giiltig ist und im Toleranzbereich zum Referenzwert liegt,
wird eine "1" ausgegeben (Bereich frei).

Ist die Messung unguiltig oder liegt nicht im Toleranzbereich zum Referenzwert,

2 UND o ; ) .
wird eine "0" ausgegeben (Bereich nicht frei).
Das entspricht dem Verhalten des Vertikalbohrgerates (— ,15.7.2 Beispiel fiir
Baustein "Teach™)

3 Fester Wert Der feste Wert "1" ist definiert.
Die Differenz zwischen dem vorherigen und aktuellen Zyklus wird erstellt.

4 DIFF Bei dem Ubergang von "Bereich frei" zu "Bereich nicht frei" wird eine "1"
ausgegeben (fallende Flanke des Binarsignals). Bei anderen Zustéanden wird
eine "0" oder "-1" ausgegeben.

5 Digitaler Ausgang Das Ergebnis des UND-Bausteins wird am digitalen Ausgang 1 ausgegeben.

6 RAM schreiben D_er Zustand der 8_ ROI-Gruppen wird in den RAM geschrieben. Als Adresse
wird der Index O bis 7 verwendet.

7 RAM lesen Der Zahlerstand des vorherigen Zyklus wird ausgegeben.

Wenn an den Eingangen eine "1" anliegt, wird eine "1" ausgegeben. In anderen

8 Gleich Zustanden wird eine "0" ausgegeben.

Im Beispiel wird also immer nur dann eine "1" ausgegeben, wenn in den
Bereichen ein Ubergang von frei (Wert = "1") auf belegt (Wert = "0") stattfindet.

9 ADD Die Zahlerstande des vorherigen und aktuellen Zyklus werden addiert und
ausgegeben.

10 RAM schreiben Der Zahlerstand wird gespeichert.

1 Analoger Ausgang Der Z&hlerstand wird am analogen Ausgang 0 ausgegeben.
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15.8 Beschreibung der Bausteine "Arithmetik"

Im Auswahlbereich "Arithmetik" werden verflgbare Bausteine flr das Rechnen mit Zahlen angezeigt. Die
Bausteine kénnen einzelne Signale und Vektoren verarbeiten.

Der Auswahlbereich "Arithmetik" enthalt die folgenden Bausteine:

Baustein | Eingang Ausgang Beschreibung
Der Baustein "Fester Wert" gibt eine einstellbare FlieRkommazahl aus. Ein
F 1 Ausgang typischer Anwendungsfall sind arithmetische Operationen (z.B. Einstellen eines
ester A : Offsets).
Wert Kein Eingang (qumerlsch,
Einzelwert) Der Baustein hat die folgende Einstellung: den festen Wert einstellen
(numerisch).
Der Baustein "ADD" addiert die an den Eingangen anliegenden Signale. Die
o 1 Ausgang binaren Werte "1" und "0" werden als numerische Werte behandelt. Der Eingang
3 Eingénge (numerisch, "in3" wird als "0" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
ADD (qumerlsch, abhan.glg"von
Einzelwerte / | den Eingdngen | == Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingangen
Vektoren) Einzelwerte / il | verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Vektoren) === \/erarbeiten von Eingangssignalen®).
Der Baustein "DIFF" subtrahiert die an den Eingangen anliegenden Signale. Die
o 1 Ausgang bindren Werte "1" und "0" werden als numerische Werte behandelt. Der Eingang
3 Eingange (numerisch, "in3" wird als "0" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
DIFF (numerisch, abhangig von
Einzelwerte / | den Eingangen | == Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingéangen
Vektoren) Einzelwerte / 11 | verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Vektoren) Verarbeiten von Eingangssignalen®).
Der Baustein "MULT" multipliziert die an den Eingangen anliegenden Signale.
o 1 Ausgang Die binaren Werte "1" und "0" werden als numerische Werte behandelt. Der
3 Eingénge (numerisch, Eingang "in3" wird als "1" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
MULT (n_umerlsch, abhan_glg__von
Einzelwerte / | den Eingangen 5 ) WWie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingangen
Vektoren) Einzelwerte / i1 | verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Vektoren) Verarbeiten von Eingangssignalen®).
1 Ausgang Der Baustein "DIV" dividiert die an den Eingéangen anliegenden Signale. Der
3 Eingénge (numerisch, Eingang "in3" wird als "1" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
DIV (numerisch, abhangig von _ . . . .
Einzelwerte / | den Eingangen o) Wie der. Baqstgln \./ektoren.un.d Elnzglwerte an den Elpggngen
Vektoren) Einzelwerte / 1 verarbel_tet, istin einem Bel_splel er‘!dart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Vektoren) Verarbeiten von Eingangssignalen®).
1 Ausgang
1 Eingang (numerisch,
SQRT (numerisch, abhangig von Der Baustein "SQRT" zieht die Quadratwurzel aus an dem Eingang anliegenden
Einzelwert / den Eingéngen Signal.
gang 9
Vektor) Einzelwert /
Vektor)
Der Baustein "Skalierung" skaliert das an dem Eingang "in1" anliegende Signal.
Der zu skalierende Bereich wird durch die Eingange "in2" (Startwert) und "in3"
(Endwert) eingestellt. Die binaren Werte "1" und "0" werden als numerische
1 Ausgang Werte behandelt. Der Eingang "in3" wird als "0" interpretiert, wenn er nicht
3 Eingénge (numerisch, verwendet wird.
Skalierung (numerisch, | abhéngig von Es wird am Ausgang eine "0" ausgegeben, wenn "in1" < "in2" (clipping).
Einzelwerte / | den Eingéngen .  waw A e
Vektoren) Einzelwerte / Es wird am Ausgang eine "1" ausgegeben, wenn "in1" > "in3" (clipping).
Vektoren) o ) Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingéngen
IL | verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Verarbeiten von Eingangssignalen®).
. 1 Ausgang
Engea | (rumench e . I
SIN [rad] abhan_glg__von Der B_austeln _SIN errech_net den _Slnus aus dem Eingangssignal. Das Signal
Ei ’ den Eingangen am Eingang wird als [rad] interpretiert.
inzelwert / Einzelwert /
Vektor) inzeiwe
Vektor)
. 1 Ausgang
rengea | umersch e _ o
cos [rad] abhaqglg__von Dgr Baustelr) COoSs grrechnet dgn Kosmgs aus dem Eingangssignal. Das
Ei ’ den Eingangen Signal am Eingang wird als [rad] interpretiert.
inzelwert / Einzelwert /
Vektor) inzewe
Vektor)
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Baustein | Eingang Ausgang Beschreibung
. 1 Ausgang
znﬁmgfiggh (numerisch,
TAN [rad] abhéngig von Der Baustein "TAN" errechnet den Tangens aus dem Eingangssignal. Das
o den Eingangen Signal am Eingang wird als [rad] interpretiert.
Einzelwert/ | Eirelwert /
Vektor) Vektor)
1 Ausgang
1 Eingang (numerisch [rad],
ARCSIN (numerisch, abhangig von Der Baustein "ARCSIN" errechnet den Arkussinus aus dem Eingangssignal. Das
Einzelwert / den Eingangen | Ausgangssignal wird als [rad] ausgegeben.
Vektor) Einzelwert /
Vektor)
1 Ausgang
1 Eingang (numerisch [rad],
ARCCOS (numerisch, abhangig von Der Baustein "ARCCOS" errechnet den Arkuskosinus aus dem Eingangssignal.
Einzelwert / den Eingangen Das Ausgangssignal wird als [rad] ausgegeben.
Vektor) Einzelwert /
Vektor)
1 Ausgang
1 Eingang (numerisch [rad],
ARCTAN (numerisch, abhangig von Der Baustein "ARCTAN" errechnet den Arkustangens aus dem Eingangssignal.
Einzelwert / den Eingangen Das Ausgangssignal wird als [rad] ausgegeben.
Vektor) Einzelwert /
Vektor)
Der Baustein "ARCTANZ2" ist eine Erweiterung der inversen Winkelfunktion
o 1 Ausgang Arkustangens und errechnet den Arkuskotangens aus dem Eingangssignal. Das
2 Eingange (numerisch [rad], | Ausgangssignal wird als [rad] ausgegeben.
ARCTAN2 (n_umerlsch, abhan_glg__von
Einzelwerte / d?” Eingangen o) Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingangen
Vektoren) Einzelwert / il | verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Vektor) Verarbeiten von Eingangssignalen®).
1 Ausgang
1 Eingang (numerisch,
(numerisch, abhéangig von . "o ; ;
Absolut Einzelwert / den Eingangen Der Baustein "Absolut" gibt den Absolutwert des Eingangssignals aus (Betrag).
Vektor) Einzelwert /
Vektor)
Der Baustein "Maximaler Wert" gibt den Maximalwert der Eingangssignale aus.
Wenn an beiden Eingangen Vektoren anliegen, werden die einzelnen Elemente
der Vektoren gegeneinander auf das Maximum geprift. AnschlieRend wird am
Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am Ausgang hat die GroRRe der
Vektoren am Eingang.
1 Ausaan Wenn an einem Eingang ein Vektor und an dem anderen Eingang ein Einzelwert
2 Einasn (n umgri % anliegt, wird aus jedem Wert des Vektors und dem Einzelwert das Maximum
Maximaler (numgﬁsgﬁ ab%ér?gisgcvc‘)n ermittelt. AnschlieBend wird am Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am
Wert Einzelwerte / | den Eingdingen Ausgang hat die GroRRe des Vektors am Eingang.
Vektoren) Einzelwert / —— Das absolute Maximum innerhalb eines Vektors kann mit dem
Vektor) il

Baustein "Vektor Max" bestimmt werden (— ,15.11 Beschreibung
der Bausteine "Vektor spezifische Funktionen™).

Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingangen
verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Verarbeiten von Eingangssignalen®).

=]
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Baustein | Eingang Ausgang Beschreibung

Der Baustein "Minimaler Wert" gibt den Minimalwert der Eingangssignale aus.
Wenn an beiden Eingéngen Vektoren anliegen, werden die einzelnen Elemente
der Vektoren gegeneinander auf das Minimum geprift. Anschlielend wird am
Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am Ausgang hat die GroRe der
Vektoren am Eingang.

Wenn an einem Eingang ein Vektor und an dem anderen Eingang ein Einzelwert

2 Eingsn 1nAumsgr§ang:I]1 anliegt, wird aus jedem Wert des Vektors und dem Einzelwert das Minimum
Minimaler (nu%gi‘isgﬁ Eab%ér?g;izcvc‘)n ermittelt. AnschlieRend wird am Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am
Wert Einzelwerte / | den Eingéingen Ausgang hat die Grofie des Vektors am Eingang.
Vektoren) Einzelwert / = Das absolute Minimum innerhalb eines Vektors kann mit dem
Vektor) 11 | Baustein "Vektor Min" bestimmt werden (— ,15.11 Beschreibung

der Bausteine "Vektor spezifische Funktionen™).

Wie der Baustein Vektoren und Einzelwerte an den Eingéngen
verarbeitet, ist in einem Beispiel erklart (— ,15.8.1 Beispiele zum
Verarbeiten von Eingangssignalen®).

=)
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15.8.1 Beispiele zum Verarbeiten von Eingangssignalen
Alle Bausteine mit mehreren Eingangen und einem Ausgang verarbeiten Vektoren wie folgt:
Addition von zwei Vektoren mit gleicher GroRe

Wenn an den Eingangen Vektoren gleicher GréRRe anliegen, werden die jeweiligen Werte der Vektoren
addiert. Anschlieend wird am Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am Ausgang hat die GroRe
der Vektoren am Eingang.

Basisfunktion
x-Wert [1..64] @ 1-4

outl

o inl +in2 +in3 inl n

Basisfunktion
x-Wert [1..64

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
Aus den ROI-Gruppen 1-4 werden die x-Werte herausgefiltert. Die ROI-
Gruppen enthalten die folgenden x-Werte:
ROI-Gruppe (Index) | x-Wert
1 Basisfunktion 1 325m
2 3,32m
3 3,19 m
4 3,37 m
Aus den ROI-Gruppen 5-8 werden die x-Werte herausgefiltert. Die ROI-
Gruppen enthalten die folgenden Werte:
ROI-Gruppe (Index) | x-Wert
2 Basisfunktion 5 5,07 m
6 4,98 m
7 512m
8 5,02m
3 ADD Die jeweiligen x-Werte der Vektoren werden addiert.
Am analogen Ausgang 1 wird der folgende Vektor ausgegeben:
Index x-Wert
1 (ROI 1 (3,25 m)) + (ROI 5 (5,07 m)) = 8,32 m
4 Analoger Ausgang
2 (ROI'2 (3,32 m)) + (ROI 6 (4,98 m)) = 8,30 m
3 (ROI3 (3,19 m)) + (ROI7 (5,12 m)) =8,31m
4 (ROI 4 (3,37 m)) + (ROI 8 (5,02 m)) = 8,39 m
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Addition von zwei Vektoren mit unterschiedlicher GroRe

Wenn an den Eingangen Vektoren unterschiedlicher GréRe anliegen, werden die jeweiligen Werte der
Vektoren addiert. Fehlende Werte beim kleineren Vektor werden durch den zuletzt verwendeten Wert
ersetzt. AnschlieRend wird am Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der Vektor am Ausgang hat die Grofde
des groflten Vektors am Eingang.

Basisfunktion
inl +in2 + in3

4

Basisfunktion

w-Wert [1..64] -
9 outl

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
Aus den ROI-Gruppen 1-4 werden die x-Werte herausgefiltert. Die ROI-
Gruppen enthalten die folgenden x-Werte:
ROI-Gruppe (Index) | x-Wert
1 Basisfunktion 1 325m
2 3,32 m
3 3,199 m
4 3,37 m
Aus den ROI-Gruppen 5-7 werden die x-Werte herausgefiltert. Die ROI-
Gruppen enthalten die folgenden Werte:
ROI-Gruppe (Index) | x-Wert
2 Basisfunktion 5 507 m
6 4,98 m
7 512m
3 ADD Die jeweiligen x-Werte der Vektoren werden addiert.
Am analogen Ausgang 1 wird der folgende Vektor ausgegeben:
Index x-Wert
1 (ROI'1 (3,25 m)) + (ROI 5 (5,07 m)) =8,32m
4 Analoger Ausgang
2 (ROI'2 (3,32 m)) + (ROI 6 (4,98 m)) = 8,30 m
3 (ROI'3(3,19m))+ (ROI7 (5,12m))=8,31m
4 (ROI4 (3,37 m)) + (ROI 8 (5,12 m)) = 8,49 m
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Addition von einem Vektor und einem Einzelwert

Wenn an einem Eingang ein Vektor und an dem anderen Eingang ein Einzelwert anliegt, wird jeder Wert
des Vektors mit dem Einzelwert addiert. AnschlieRend wird am Ausgang ein Vektor ausgegeben. Der
Vektor am Ausgang hat die Grée des Vektors am Eingang.

Basisfunktion
x-Wert [1.64] @ 1-8

o i inl + in2 + in3

4

o - ©

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
Aus den ROI-Gruppen 1-8 werden die x-Werte herausgefiltert. Die ROI-
Gruppen enthalten die folgenden x-Werte:
ROI-Gruppe (Index) | x-Wert
1 3,25m
2 3,32m
1 Basisfunktion 3 319m
4 3,37 m
5 507 m
6 4,98 m
7 512m
8 5,02 m
2 Fester Wert Der feste Wert "2,5" ist definiert.
3 ADD Die x-Werte des Vektors werden mit dem festen Wert addiert.
Am analogen Ausgang 1 wird der folgende Vektor ausgegeben:
Index x-Wert
1 (ROI'1(3,25m))+2,5m=5,75m
2 (ROI2(3,32m))+2,5m=5,82m
3 (ROI'3 (3,19 m)) +2,5m=5,69m
4 Analoger Ausgang 4 (ROI4 (3,37 m)) +2,5m=5,87m
5 (ROI'5 (5,07 m))+2,5m=7,57m
6 (ROI6(4,98m))+25m=7,48m
7 (ROI7(5,12m))+2,5m=7,62m
8 (ROI8(5,02m))+2,5m=7,52m
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15.9 Beschreibung der Bausteine "Digitalisierung”

Im Auswahlbereich "Digitalisierung" werden verfiigbare Bausteine fir die Digitalisierung angezeigt. Die

Bausteine wandeln numerische Werte an den Eingadngen Uber einen Vergleich in binare Ausdricke um.

il

» Einzelwerte und Vektoren nicht kombinieren.

» Vektoren mit gleicher Gréf3e verwenden.

» Nur Einzelwerte verwenden.

Der Auswahlbereich "Digitalisierung" enthalt die folgenden Bausteine:

Die Bausteine "Digitalisierung" kdnnen an den Eingangen einzelne Signale oder Vektoren
verarbeiten:

Baustein Eingang Ausgang Beschreibung
Das Signal am Eingang "in1" wird mit den Schwellwerten "in2" und "in3"
verglichen.
outl
2" < Min3" e ‘
e wenn "in1" < "in2", dann "out1" = "0"
e wenn "in1" >"in3", dann "out1" ="1"
o 1 Ausgang (binar, | ® wenn "in2" <"in1" < "in3", dann
3 Eingénge isgang ( bleibt "out1" unverandert 0 -
isch abhangig von .
Hysterese | (Mumerisch, | 4o Eingingen T T in
Y Einzelwerte 9ang in2 in3
Einzelwerte oder
oder Vektoren) Vektoren) out
W2 > Min3": 1 > .
e wenn "in1" >"in2", dann "out1" ="0"
e wenn "in1" <"in3", dann "out1" = "1"
e wenn "in3" <"in1" < "in2", dann
bleibt "out1" unverandert 0" — - - 4 )
T T in1
in3 in2
2 Eingénge 1 Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
.. (numerisch abhan_glg”von verglichen:
GrofRer Einzelwerté den Eingangen A o . . waw
Einzelwerte oder e wenn !n1 > !n2 , dann "out1" ="1
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1" <"in2", dann "out1" ="0"
2 Eingénge 1Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
GroRer (numerisch, 32:1;?]'%\;02” verglichen:
gleich Einzelwerte Einzelwgrtegoder e wenn "!n1" > |n2 dann "out1" ="1"
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1" < "in2", dann "out1" = "0"
2 Eingange 1 Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
(numerisch abhdngig von verglichen:
Gleich Einzelwerté den Eingangen [ . .
Einzelwerte oder e wenn !n1 = _|n2 , dann "out1"="1
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1" # "in2", dann "out1" = "0"
2 Eingénge 1Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
(numerisch abhangig von verglichen:
Ungleich Einzelwerté den Eingangen s e R . wam
Einzelwerte oder e wenn !n1 # !n2 , dann "out1" ="1
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1" ="in2", dann "out1" = "0"
2 Eingénge 1 Ausgang (bindr, | pie Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
(numerisch abhdngig von verglichen:
Kleiner Einzelwerte: den Eingéngen . R .
Einzelwerte oder e wenn !n1 < !n2 , dann "out1" ="1
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1">"in2", dann "out1" ="0"
2 Eingénge 1Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
Klei ) abhangig von verglichen:
einer (n_umerlsch, den Eingangen g :
gleich Einzelwerte ; e wenn "in1" < "in2", dann "out1" ="1"
Einzelwerte oder . .
oder Vektoren) Vektoren) e wenn "in1" > "in2", dann "out1" = "0"
3 Eingénge 1Ausgang (bindr, | pje Signale an den Eingéngen werden nach dem folgenden Schema
Zwisch (numerisch, gbhalg_glg__von verglichen:
wisehen Einzelwerte en =ngangen e wenn "in2" < "in1" < "in3", dann "out1" = "1"

oder Vektoren)

Einzelwerte oder
Vektoren)

e wenn "in1" < "in2" oder "in1" > "in3", dann "out1" ="0"
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Baustein Eingang Ausgang Beschreibung
3 Eingange ! A“..Sga?”g (bindr, | pjg Signale an den Eingangen "in1" und "in2" werden unter
Ungefahr (numerisch, 222alini?1€é\r/1%?an Beriicksichtigung der Toleranz am Eingang "in3" verglichen:
gleich Einzelwerte e wenn die Differenz zwischen "in1" und "in2" < "in3" ist, dann "out1" = "1"

oder Vektoren)

Einzelwerte oder
Vektoren)

e wenn die Differenz zwischen "in1" und "in2" = "in3" ist, dann "out1" = "0"

15.10 Beschreibung der Bausteine "Logische Funktionen”

Im Auswahlbereich "Logische Funktionen" werden verfigbare logische Funktionen angezeigt. Die
Bausteine setzen binare Signale an den Eingadngen voraus (Ausnahme: Baustein "Auswahl").

il

Die Bausteine "Digitalisierung" kdnnen an den Eingangen einzelne Signale oder Vektoren
verarbeiten:

» Einzelwerte und Vektoren nicht kombinieren.

» Vektoren mit gleicher Gré3e verwenden.

» Nur Einzelwerte verwenden.

Der Auswahlbereich "Logische Funktionen" enthalt die folgenden Bausteine:

oder Vektoren)

Vektoren)

Baustein Eingang Ausgang Beschreibung
3 Eingange 1Ausgang (bindr, | per Baustein "UND" erstellt eine Und-Verkniipfung der Eingéngssignale:
UND (binar, sbhaEn_glg__von Wenn alle Signale an den Eingéngen "1" betragen, wird am Ausgang "out1"
Einzelwerte E'iannzellvr?/ge?tgggger eine "1" ausgegeben.
oder Vektoren) Vektoren) Der Eingang "in3" wird als "1" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
3 Eingénge 1&9.59&?”9 (bindr, | per Baustein "ODER" erstellt eine Oder-Verknulpfung der Eingéngssignale:
ODER (binar, 3 aEn_glg"von Wenn mindestens einer der Signale an den Eingangen "1" betragt, wird am
Einzelwerte E(iennzell\?vg?tggc?ger Ausgang "out1" eine "1" ausgegeben.
oder Vektoren) Vektoren) Der Eingang "in3" wird als "0" interpretiert, wenn er nicht verwendet wird.
in1 | in2 in3 out1
0 0 n.c. 0
1 0 n.c. 1
0 1 n.c. 1
- Der Baustein "XOR" erstellt eine "Exklusiv 1 1 nc. |0
3 Eingange 1&9,595.‘”9 (bindr, | oder"-Verkniipfung der Eingangssignale 0 0 0 0
XOR (binar, 3enaé‘i§]'9é‘;°r;n (siehe Tabelle rechts). p 5 5 1
Einzelwerte Einzelwgertegoder Der Eingang "in3" wird von der "Exklusiv
oder Vektoren) Vektoren) Oder"-Verkniipfung nur dann beriicksichtigt, | 0 1 0 1
wenn er verwendet wird.
1 1 0 1
0 0 1 1
1 0 1 1
0 1 1 1
1 1 1 0
. 1 Ausgang (binar,
(1bFnIg?ang abhéngig von Der Baustein "NOT" negiert das Eingangssignal:
NOT inal den Eingangen e wenn "in1"=="1", dann "out1" = "0"
Einzelwert Einzelwert oder o "in1" == "0" dann "out1" = "1"
oder Vektor) Vektor) wenn "int==="9", dann “outt™ =
2 numerische | 1 Ausgang
Eingange, (numerisch, Der Baustein "Auswahl!" wahlt eines der numerischen Eingangssignale "in2"
Auswahl 1 binarer abhéngig von oder "in3" aus, abhéngig vom Zustand des binaren Eingangs "in1":
Eingang den Eingangen e wenn "in1"=="1", dann "out1" = "in3"
(Einzelwerte Einzelwerte oder e wenn "in1" =="0", dann "out1" = "in2"
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15.11 Beschreibung der Bausteine "Vektor spezifische Funktionen"

Im Auswahlbereich "Vektor spezifische Funktionen" werden Funktionen angezeigt, welche Vektoren in
Einzelwerte umwandeln.

1

2 ] Die Bausteine "Vektor spezifische Funktionen" setzen als Eingangssignale Vektoren voraus.

Der Auswahlbereich "Vektor spezifische Funktionen" enthalt die folgenden Bausteine:

Baustein Eingang Ausgang Beschreibung
Der Baustein "Vektor UND" erstellt eine Und-Verkniipfung der binaren Werte des
) 1 Ausgang | Vektors am Eingang:
1 Eingang o e .
Vektor UND i (binér, e wenn alle binaren Werte des Vektors "1" sind, dann "out1" = "1".
(binar, Vektor) } ) h e ;
Einzelwert) | o wenn mindestens einer der bindren Werte des Vektors "0" ist, dann "out1" =
o,
1 Ausgang Der Baustein "Vektor ODER" erstellt eine Oder-Verkniipfung der bindren Werte
i des Vekt Ei :
Vektor ODER | 1EN9aNg | s eo vedors am =ingang: - .
(binar, Vektor) | e wenn mindestens einer der biniren Werte des Vektors "1" ist, dann "out1" =
Einzelwert) b
Der Baustein "Vektor Min" ermittelt den kleinsten Wert aus dem numerischen
Vektor am Eingang "in1".
Der Eingang "Bedingung" ist optional und kann die Gultigkeit der Werte
auswerten. Gultige Werte sind mit einer "1" markiert. Nur die gultigen Werte
werden flr das Ermitteln des kleinsten Wertes aus dem numerischen Vektor
bertcksichtigt.
Ungliltige Werte werden am Ausgang "out1" als "0" ausgeben.
2 Eingange == Den Eingang "Bedingung" nach Méglichkeit immer verwenden. So wird
("in1": 1 Ausgang ﬁ sichergestellt, dass nur gliltige Werte fiir das Ermitteln des kleinsten
Vektor Min {‘/:fkqg;'sch (numerisch, ——— Wertes berlicksichtigt werden.
"Bedin. ung'™ Einzelwert)
>egingung - ———y Die GrofRe des binaren Vektors am Eingang "Bedingung" muss der GroRRe
binar, Vektor) <] ) . A
Il | des numerischen Vektors am Eingang "in1" entsprechen.
5 ) Die Giltigkeit kann mit den folgenden Bausteinen abgefragt werden:
1Y Firmware DI: Baustein "Basisfunktion”, Einstellung "Gultigkeit".
e Firmware OD: Baustein "Objekterkennung”, Einstellung " Objekt -> ID
[1..20]".
e Firmware LG: Baustein "Liniendetektion", Einstellungen "... giiltig [...]".
Der Baustein "Vektor Max" ermittelt den groRten Wert aus dem numerischen
Vektor am Eingang "in1".
Der Eingang "Bedingung" ist optional und kann die Gultigkeit der Werte
auswerten. Gultige Werte sind mit einer "1" markiert. Nur die gultigen Werte
werden flr das Ermitteln des grof3ten Wertes aus dem numerischen Vektor
berlcksichtigt.
Ungiiltige Werte werden am Ausgang "out1" als "0" ausgeben.
2 Eingange = Den Eingang "Bedingung" nach Méglichkeit immer verwenden. So wird
("in1™: 1 Ausgang 3l | sichergestellt, dass nur giiltige Werte fiir das Ermitteln des gréRten
numerisch, - === \\ertes beriicksichtigt werden
Vektor Max Vekior (numerisch, 9 :
"Bedin. ung"™ Einzelwert)
>eaingung - —=—y Die GroRe des binaren Vektors am Eingang "Bedingung" muss der GroRe
binar, Vektor) <] . . A
3L | des numerischen Vektors am Eingang "in1" entsprechen.
5 ) Die Giltigkeit kann mit den folgenden Bausteinen abgefragt werden:
1Y Firmware DI: Baustein "Basisfunktion”, Einstellung "Giiltigkeit".
e Firmware OD: Baustein "Objekterkennung”, Einstellung " Objekt -> ID
[1..20]".
e Firmware LG: Baustein "Liniendetektion", Einstellungen "... giiltig [...]".
1 Eingang 1 Ausgang | Der Baustein "Vektor Summe" summiert die Werte des numerischen Vektors am
Vektor Summe | (numerisch, (numerisch, | Eingang "in1".
Vektor) Einzelwert) | Am Ausgang "out1" wird ein numerischer Einzelwert ausgegeben.
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15.11.1 Beispiel zum Baustein "Vektor Min"

Der Baustein "Vektor Min" prift die x-Werte am Eingang "in1" auf Gultigkeit. Anschlielend wird aus den
x-Werten der kleinste x-Wert ermittelt und auf den analogen Ausgang 0 ausgegeben.

Basisfunktion
*-Wert [1..64] @ 1-36

outl

o Vektor Min

inl

: : Bedingung
Basisfunktion S

Gilltigkeit [1..64] @ 1-36

(2)

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

outl

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung
1 Basisfunktion Der Baustein "Basisfunktion” filtert die x-Werte heraus.
2 Basisfunktion Der Baustein "Basisfunktion" prift die x-Werte auf Giltigkeit.

Der Baustein "Vektor Min" verarbeitet die x-Werte am Eingang "in1" und die
3 Vektor Min Gliltigkeit am Eingang "Bedingung". AnschlieRend wird aus den x-Werten der
kleinste x-Wert ermittelt.

Der kleinste x-Wert wird als numerischer Einzelwert am analogen Ausgang 0

4 Analoger Ausgang ausgegeben

15.12 Beschreibung der Bausteine "Ausgabe"

Im Auswahlbereich "Ausgabe" werden Funktionen zum digitalen und analogen Ausgeben von Signalen
angezeigt.

Die folgenden Bausteine sind verfigbar:
e Digitaler Ausgang
e Analoger Ausgang

15.12.1 Baustein "Digitaler Ausgang"

Der Baustein "Digitaler Ausgang" gibt die bindren Ergebnisse aus dem Logikeditor an verbundene
Peripherie weiter. Bis zu 100 binare Ausgange sind verfugbar. Der Eingang "in1" verarbeitet binare
Einzelwerte oder Vektoren.

Die Ergebnisse sind an den folgenden Schnittstellen verfigbar:
e Ethernet (UDP) (— ,16.3.1 Ethernet (UDP))
e CAN (J1939, CANOpen) (— ,16.3.2 CAN (J1939, CANOpen)“)

e Intern zum Konfigurieren des 2D-Overlays (— ,11 2D Overlay®): Binare Ergebnisse uber Textersetzung
innerhalb des 2D-Overlays ausgeben (— ,11.2.1 Text hinzufligen®)

1 Beim Verwenden der Firmware DI in Kombination mit dem Farbmodus "Ergebnislogik”
*J (— ,11.4.1 3D ROlIs als bewegte Wand darstellen®): Die im Ausgang eingestellten Indizes
missen den Nummern der ROI-Gruppen entsprechen.

171



ifm Vision Assistant O3M

Der Baustein "Digitaler Ausgang" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung

Es kénnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet
werden.

1 Doppelt zugewiesene Adressen fiihren zu einem undefinierten Zustand am
e | Ausgang.
» Jede Adresse nur einmal zuweisen.

Index Numerisch
~=— Beim Verwenden von Vektoren am Eingang "in1": Wenn nur ein Index
ﬁ eingestellt ist, wird dieser Index als Startindex verwendet.

Beispiel: Ein Vektor mit 8 bindren Werten liegt am Eingang "in1" an und der
Index "3" ist eingestellt. Damit ist der Startindex "3". Die 8 bindren Werte sind
den digitalen Ausgangen "3..10" zugewiesen.

15.12.2 Beispiel fiir Baustein "Digitaler Ausgang"

Im Beispiel werden 36 ROI-Gruppen gegen einen Schwellwert geprtft. Der Status soll im 2D-Overlay
Uber eine farbige Darstellung anhand der Ergebnisse des digitalen Ausgangs angezeigt werden. Damit
das gelingt, miUssen die Indizes der Bausteine "Basisfunktion" und "Digitaler Ausgang" identisch sein.

Basisfunktion
Gilltigkeit [1..64] @

UND
Basisfunktion

in1 & in2 & in3

w-Wert [1..64] @ 1-36
outl o

(2)

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein-Nummer | Baustein Beschreibung

1 Basisfunktion Die x-Werte werden herausgefiltert.

2 Fester Wert Der feste Wert "4" ist als Schwellwert eingestellt.

3 Basisfunktion Die Giltigkeit wird gepruft.

4 Kleiner gleich Die x-Werte werden mit dem Schwellwert verglichen.

Die Gultigkeit und das Ergebnis der Schwellwert-Priifung werden mit einer

5 UND UND-Verknipfung verbunden.

Das Ergebnis wird am digitalen Ausgang ausgegeben.

6 Digitaler Ausgang Die Indizes sind so gewéhlt (1-36), dass sie den Indizes der ROI-Gruppen
entsprechen (Baustein 1).
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15.12.3 Baustein "Analoger Ausgang”

Der Baustein "Analoger Ausgang" gibt die numerischen Ergebnisse aus dem Logikeditor an verbundene
Peripherie weiter. Bis zu 20 numerische Ausgange sind verflugbar. Der Eingang "in1" verarbeitet
numerische Einzelwerte oder Vektoren.

Die Ergebnisse sind an den folgenden Schnittstellen verfiigbar:
e Ethernet (UDP) (— ,16.3.1 Ethernet (UDP))
e CAN (J1939, CANOpen) (— ,16.3.2 CAN (J1939, CANOpen))

7 | Die numerischen Ergebnisse werden beim Verwenden der CAN-Schnittstelle auf 0..1 skaliert.
=) Die skalierten Ergebnisse kénnen auf der Empfangerseite (z.B. CAN-Steuerung) direkt an

einen physikalischen analogen Ausgang weitergegeben werden.

Durch das Skalieren ist eine einheitliche Standard-Programmierung unabhangig von den
Funktionen des Geréates realisierbar.

= Die Bandbreite der CAN-Schnittstelle ist limitiert. Uber die CAN-Schnittstelle kdnnen nur die
1 analogen Ausgange 0..5 Ubertragen werden.

e Intern zum Konfigurieren des 2D-Overlays (— ,11 2D Overlay®): Binare Ergebnisse Uber Textersetzung
innerhalb des 2D-Overlays ausgeben (— ,11.2.1 Text hinzufiigen®)

Der Baustein "Analoger Ausgang" hat die folgende Einstellung:

Einstellung Datentyp Beschreibung
Es konnen einzelne oder auch mehrere Indizes gleichzeitig (Vektoren) verwendet
werden.
1 Doppelt zugewiesene Adressen fiihren zu einem undefinierten Zustand am
e | Ausgang.
» Jede Adresse nur einmal zuweisen.
Index Numerisch
5 ) Beim Verwenden von Vektoren am Eingang "in1": Wenn nur ein Index
il | eingestellt ist, wird dieser Index als Startindex verwendet.

Beispiel: Ein Vektor mit 8 numerischen Werten liegt am Eingang "in1" an und
der Index "3" ist eingestellt. Damit ist der Startindex "3". Die 8 numerischen
Werte sind den analogen Ausgangen "3..10" zugewiesen.
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15.12.4 Beispiel fiir Baustein "Analoger Ausgang"

Im Beispiel wird ein Gerat Uber die CAN-Schnittstelle mit einer mobilen Steuerung verbunden. Das Geréat
skaliert die Signale auf 0..1. Die Signale werden im Anschluss Uber die mobile Steuerung Uber einen
physikalischen analogen Schaltausgang ausgegeben.

Basisfunktion
x-Wert [1.64] @ 1

(1)

(2]

(3)

Erklarung der im Beispiel verwendeten Bausteine:

Baustein- o .
O Baustein Beschreibung
1 Basisfunktion Die x-Werte werden herausgefiltert (Distanz der ROI-Gruppe 1).
2 Fester Wert Der feste Wert "0" gibt den Anfangswert der Skalierung vor.
3 Fester Wert Der feste Wert "10" gibt den Endwert der Skalierung vor.
Die x-Werte werden auf den Aussteuerungsbereich 0..10 m gelegt. Beispiel:
Wert 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
[E:T'ﬁtanz X 11232 10,76 |8,34 |519 |432 |1,84 |[-0,08 397 |875 |10,12
4 Skalierung Skalierte
Distanz 1 1 0,834 10,519 | 0,432 (0,184 | 0 0,397 | 0,875 | 1
[12 Bit]
Analoger
Ausgang 20 20 16,68 | 10 8,64 (368 |0 794 175 |1
[mA]
5 Analoger Ausgang | Die x-Werte werden auf 0..1 skaliert und tber die CAN-Schnittstelle ausgegeben.

Um die analogen Ausgangswerte Uber einen physikalischen Ausgang als Strom- oder
Spannungswert weiterverarbeiten zu kdnnen, ist eine programmierbare Steuerung zwingend
erforderlich.
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Eine programmierbare Steuerung wird wie folgt mit dem Gerat verbunden:

O3M CAN PLC

@ @ ®

Erklarung der verwendeten Gerate und Schnittstellen:

Nummer | Funktion Beschreibung

Die programmierbare Steuerung wandelt den 12 Bit CAN-Wert auf einen

Programmierbare Steuerung physikalischen Ausgang um.

(z.B. CR0403)

2 CAN-Schnittstelle Die CAN-Schnittstelle Ubertragt den Analogwert (Distanz) in 12 Bit Auflésung.
Das Gerat gibt den analogen Ausgangswert aus. Die Ausgangswerte (Distanz) sind
3 Gerat (z.B. O3M251) skaliert auf den Wertebereich 0..1 ("0" entspricht einen Abstand < 0 m, "1" entspricht

einen Abstand = 10 m).

15.13 Beschreibung der Schalter "CAN-Ausgabe aktivieren"

Im Auswahlbereich "CAN-Ausgabe aktivieren" werden Schalter fir die Signallibertragung tUber die CAN-
Schnittstelle angezeigt. Um die Bus-Last gering zu halten, werden maximal 3 CAN-Botschaften (GroRe:
64 Bit) versendet. Die Schalter aktivieren jeweils eine der CAN-Botschaften.

Jeder Schalter aktiviert ein festes Set an Ausgangen:
e Schalter 1: Ausgéange digital 0-37 und analog 0-1
e Schalter 2: Ausgange digital 38-99

e Schalter 3: Ausgange analog 2-5

Die Bus-Last der CAN-Schnittstelle mdglichst gering halten.

=)

» Nur die nétigen digitalen oder analogen Ausgange Uber einen der Schalter aktivieren.

Die CAN-Schnittstelle ist in der separaten CAN-Dokumentation beschrieben.

=)

15.14 Beschreibung der "Logik Teach-Befehle"

Im Auswahlbereich "Logik Teach-Befehle" werden Befehle fur das Ausldsen und Léschen von Signalen
angezeigt.

Die Logik Teach-Befehle simulieren ein Signal zum Speichern von Informationen mit dem Baustein
"Teach™

e Schaltflache [Einlernen]: Das Signal zum Speichern mit dem Baustein "Teach" wird ausgelost.

e Schaltflache [Zurlicksetzen]: Der Speicherinhalt des Bausteins "Teach" wird geldscht.

? Die "Logik Teach-Befehle" befinden sich am Ende der Auswahlliste
— ,15.2 Bausteine platzieren und verbinden®).
15.2 Baustei latzi d verbinden”
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16 Anhang

16.1 Netzwerkeinstellungen

5 ] Die Einzelheiten der Netzwerkeinstellung in diesem Dokument beschreiben die Vorgehensweise
1} fur PCs mit dem Betriebssystem Windows 7.

Das Andern der Netzwerkeinstellungen am PC erfordert Administratorrechte.

Folgende Ports missen offen sein (ggf. Einstellungen der Firewall anpassen):

e UDP: 3321
e TCP/HTTP: 80 und 8080
e TCP: 50010

» [Netzwerk- und Freigabecenter] 6ffnen.

[FE

e ev‘ » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter ~| 43 [l Systemsteverung durchsuchen £

e -
Startseite der Systemsteuerun - L . - . B
2 5 Zeigen Sie die grundlegenden Informationen zum Netzwerk an, und richten Sie

Drahtlosnetzwerke verwalten Verbindungen ein.

q 2 1 = b Gesamtabersicht anzeigen

Adaptereinstellungen &ndern L»\ ;—_3 »® ;‘!u g
MONDWINDE Nicht identifiziertes Netz... Internet

(dieser Computer)

Erweiterte
Freigabeeinstellungen andern

Aktive Netzwerke anzeigen Verbindung herstellen oder trennen

F==¢ Nicht identifiziertes Netzwerk Zugriffstyp: Kein Internetzugriff
Offentliches Netzwerk Verbindungen: 7 Lokales Netzwerk

Netzwerkeinstellungen andern

ﬁ'i. Neue Verbindung oder neues Netzwerk einrichten

Richtet eine Drahtlos-, Breitband-, Einwahl-, Ad-hoc- oder VPN-Verbindung bzw. einen Router ader
Zugriffspunkt ein.

Siehe auch =& Verbindung mit einem Netzwerk herstellen
=

Heimnetzgruppe Stellt (erneut) eine Verbindung mit einem Drahtlosnetzwerk, verkabelten Netzwerk,

) Einwahlnetzwerk oder VPN-Netzwerk her.
Internetoptionen

Windows-Firewall Q% Heimnetzgruppen- und Freigabeoptionen auswahlen

moalich ariff auf Dateien und Drucker auf anderen Netzwe

16:36
14.08.2015

DE - f Y3 & %

» Unter [Verbindungen] den Namen des lokalen Netzwerks klicken.

> Das Fenster "Status von ..." des lokalen Netzwerks wird geoffnet.
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===

m—"ﬁ' b Systemsteuerung » Netzwerk und Internet b Netzwerk- und Freigabecenter v‘ +y || Systemsteuerung durchsuchen |

e -
Startseite der Systemsteuerun [
g 2 Zewgen Sie die grurny | Status von Lokales Netzwer- u‘

Drahtlosnetzwerke verwalten Verblndungen en. Allgemein

hten Sie

Adaptereinstellungen andern n_L i ibersicht anzeigen
) e Verbindung
uciterte IPva-Konnektivitat Kein Internetzugriff
) . -Konnektivit ein Internetzugri
Freigabeeinstellungen &ndern MONDWINDE d
(dieser Computer) TPv6-Konnektivitat: Kein Netzwerkzugriff
Aktive Netzwerke anzeig Medienstatus: Aktiviert Bllen oder trennen

Dauer: 04:36:16

Ubertragungsrate: 100,0 MBit/s

F==¢ Nicht identi
Offentliches

Netzwerkeinstellungen a
Aktivitat

d:ﬁ- Neue Verbindu
-

Richtet eine Dy Gesendet L! Empfangen
Zugriffspunkt ¢ -

einen Router oder

Bytes:

78.000.029 3.578.792.881

Siehe auch 5S¢ Verbindung mi

Stellt (erneut) 4
Einwahinetzwe

HETTITE FO e ‘}‘E\genschaﬁen H Jg'DEaktivweren H Diagnose

Internetoptionen

Windows-Firewall Heimnetzgrup

Ermoalicht ZU Qs ———————————

1636 | |

.X
14082015

» [Eigenschaften] klicken.

> Das Fenster "Eigenschaften von ..." des lokalen Netzwerks wird geoffnet.

== 58 |
‘tj' » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter v‘ +3 || Systemsteuerung durchsuchen 2 |

@ -

Startseite der Systemsteuerung

Zeigen Sie die grun| [l ceatue uan Lakalae Al L [ Hrrhﬂn Sie

Drahtlosnetzwerke verwalten Verbindungen ein. [[] « Eigenschaften von Lokales Netzwerk L &< ‘

Adaptereinstellungen &ndern rL Netzwerk | Freigabe Feigen

[
Erweiterte MONDWINDE Verbindung herstellen tber:

Freigabeeinstell andh

B DeelnstElungen ancess (dieser Computer) I.-'IP Broadcom NetLink (TM) Gigabit Ethernet

Aktive Netzwerke anzeig ennen

Diese Verbindung verwendetfolgende Elemente:
F== Nicht identi

T Offentliches, 5Determmisn: Network Enhancer -
5|, 00S-Paketplaner

= Datei und Druckerfreigabe fiir Microsoft-Netzwerke =
[ . Intemetprotokoll Version 6 (TCP/IPVE)
i Intemetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)

n

Netzwerkeinstellungen &

11

{.‘i- Neue Verbinduf «i&. EfA-Treiber fiir Verbindungsschicht-Topologieerk u |
= i i =& Antwort fur Verbindungsschicht-Topologieerkennung -
Richtet eine Dr| r oder
Zugriffspunkt ¢ < il D
Siehe auch S Verbindung mi L
) = Beschreibung
Heimnetzgruppe Stellt (emeut) TCP/P, das p fir WAN . das den
i Einwahinetzwe] D iber e, 1 verbundene
Internetoptionen Netzwerke ermaglicht '
Windows-Firewall Q-@ Heimnetzgrup
Ermdalicht Zud die s
0K Abbrechen
. il - o

» [Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)] auswahlen.
» [Eigenschaften] klicken.
> Das Fenster "Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)" wird getffnet.
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=T

o|tj.' » Systemsteuerung » Netzwerk und Internet » Netzwerk- und Freigabecenter

v‘ s || Systemsteuerung durchsuchen P |

Startseite der Systemsteuerung

Drahtlosnetzwerke verwalten
Adaptereinstellungen andern

Erweiterte
Freigabeeinstellungen &ndern

Siehe auch
Heimnetzgruppe
Internetoptionen

Windows-Firewall

Zeigen Sie die gru
Verbindungen ein.

LY

MONDWINDE
(dieser Computer)

Aktive Netzwerke anzeig

F==2 Nicht identi
Offentliches

Netzwerkeinstellungen &r

i Neue Verbindy
=

Richtet eine Dr|
Zugriffspunkt &

Siee Verbindung mi

Stellt (erneut) 4
Einwahinetzwe

‘% Heimnetzgrup

Ermd&alicht Zu

o -

ﬁmmunwm“—mjﬂ]mﬁ,
] 4 Eigenschaften von Lokales Netzwerk

['Nd

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCPj’va_._l @ 28 J

Allgemein

IP-Einstellungen kannen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Netzwerk diese Funktion unterstitzt. Wenden Sie sich andernfalls an
den Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu En
beziehen.

En

() P-Adresse automatisch beziehen

1

(@) Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192 .168. 0 . 1
Subnetzmaske: 255 .255.255. 0
Standardgatevay: 192 .168 . 0 . 201

er
DNS-Serveradresse automatisch beziehen

(@) Folgende DNS-Serveradressen verwendean:

Bevorzugter DNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

[]Einstellungen beim Beenden iiberpriifen

» Option [Folgende IP-Adresse verwenden:] auswahlen.

» Folgende Standardwerte einstellen:
e |P-Adresse: 192.168.0.1

e Subnetzmaske: 255.255.255.0
e Standardgateway: 192.168.0.201

>
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16.2 Textersetzungen und Bedingungscodes

Die O3M2xx-Serie mit internem Overlay kann u.a. Text anzeigen. Hierbei kann es sich um statischen Text
handeln, der sich nie verandert. Alternativ kann der Text sich andernde Werte, z.B. Funktionsergebnisse
oder den Systemstatus anzeigen (dynamisch). AulRerdem kann der Text nur bestimmten Bedingungen
angezeigt werden, z.B. wenn ein bestimmter Wert berechnet wird oder wenn ein bestimmtes Ereignis
eintritt.

Vorgehensweise beim O3M2xx:

e Fester Text kann im Vision Assistant genauso eingegeben werden, wie er angezeigt werden soll ohne
zusatzliche "Dekoration” oder Einstellungen von Eigenschaften.

e Dynamischer Text, der auch Systemstatus-Informationen oder Funktionsergebnisse beinhalten soll,
bendtigt einen Code. Dieser Code wird "Textersetzungscode" genannt, weil die Kamera bei Laufzeit
diesen Code durch reale Werte ersetzt. Diese Textersetzungscodes beginnen mit einem Prozent-
Zeichen ("%"), gefolgt von 2 Zeichen (Buchstaben und Zahlen), evtl. folgen noch 2 oder 3 weitere
Zahlen.

e Manchmal werden die Textersetzungscodes durch eine Nummer ersetzt, auch wenn ein Wort oder
Satz deutlicher ware. Der Grund hierfur sind die unterschiedlichen Sprachen. In diesem Fall kdnnen
unterschiedliche Texte eingestellt werden, die nur angezeigt werden, wenn die referenzierte Variable
einen bestimmten Wert hat. Dies ist eine Verwendung von Bedingungscodes.

e Manchmal ist die Anzeige eines Textes oder Icons nur sinnvoll, wenn "etwas" passiert, also ein
bestimmtes Ereignis eintritt. Dies wird ausgedrickt durch das Hinzufligen einer Bedingung. Die
Bedingung beschreibt das Vorhandensein oder Nicht-Vorhandensein von "etwas". In den meisten
Fallen bezieht sich die Bedingung auf einen Diagnosestatus oder das Ergebnis einer Funktion,
einen Prozesswert (z.B. kdnnte die Anzeige einer Warnung sinnvoll sein, wenn ein Zusammenstof}
vorhergesagt wurde - dies ist eine funktionsbezogene Bedingung. Oder die Anzeige eines Hinweises
kénnte sinnvoll sein, wenn es eine Blockade oder Verschmutzung auf dem Sensorfenster gibt - dies ist
eine diagnosebezogene Bedingung).

e Die Bedingungen sind Boolesche Ausdriicke. Diese Ausdriicke werden pro Frame ausgewertet. Wenn
ein Ausdruck wabhr ist, wird das zugeordnete lcon oder der zugeordnete Text oder die zugeordnete
Grafik angezeigt.

16.2.1 Beispiel

Das folgende Bild zeigt einige Textersetzungen und Bedingungen. Die Erlauterung findet sich unter dem
Bild:

Kollision droht: rein

Zeit bis Kollision: %10 s
Distanz: %07 m
Geschwindigkeit:%13 km/h
Drehrate: %12 °/s

Zeit bis Kollision: %10 s: %10 wird durch die tatsachliche Zeit bis zu einer drohenden Kollision ersetzt.
Der resultierende Text kdnnte lauten (bei einer Zeit bis Kollision von z.B. 3 s): Zeit bis Kollision: 3 s
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Distanz %14 m: %14 wird ersetzt durch den aktuellen Abstand zum Objekt, fir das der Zusammenstof}
vorhergesagt wurde. Der Text ware (bei einem Abstand von z.B. 9 m): Distanz 9 m

Geschwindigkeit: %13 m/s: %13 wird ersetzt durch die eigene Geschwindigkeit, die mit einer J1939-
Nachricht auf dem CAN-Bus angezeigt wird, z.B. 8 m/s (~ 29 km/h): Geschwindigkeit: 8 m/s

Drehrate: %12: zeigt die Rotation um die vertikale Achse mit einer J1939-Nachricht auf dem CAN-Bus
an, z.B. 30°: Drehrate: 30

Kollision droht: nein sind tatsachlich zwei Textfelder an einer Stelle. Diese sind Kollision droht:
nein und Kollision droht: ja mit unterschiedlichen Bedingungen. Der Text Kollision droht: nein hat
die Bedingung "kein ZusammenstoR vorhergesagt". Der Text Kollision droht: ja hat die Bedingung
"Zusammenstol} vorhergesagt". Es wird jeweils nur Kollision droht: Ja oder nein angezeigt.

Tatsachlich haben alle Texte eine Bedingung. Wenn keine Bedingung im Vision Assistant gesetzt wird,
ist automatisch die Bedingung "immer" gesetzt. "immer" bedeutet, dass der Text immer gezeigt wird. Die
vorhandenen Bedingungen werden in einer Liste des Vision Assistant angezeigt.

Bedingungen kdnnen auch fir Icons und andere grafische Elemente, nicht nur fir Text, gesetzt werden.
Dies kann verwendet werden, um diese Icons oder Grafiken nur anzuzeigen, wenn bestimmte Ereignisse
eintreten. In dem Beispiel oben hat das 4\ Icon die Bedingung "ZusammenstoR vorhergesagt" und wird
nur angezeigt, wenn der Sensor eine mogliche Kollision erkennt.

In dem Beispiel oben hat das =l Icon die Bedingung immer, es wird also immer angezeigt.

16.2.2 Hinweise fur die Verwendung

Es gibt fur alle Anzeigen eine Beschrankung in der maximalen Anzahl. Wenn die Bedingung positiv
auswertet, um "diese Grafik oder diesen Text anzuzeigen", es aber schon zu viele andere Grafiken oder
Texte auf dem Display gibt, dann wird diese Grafik oder dieser Text evtl. nicht angezeigt. Es gibt eine
allgemeine Beschrankung der Anzahl der anzuzeigenden Elemente.

Die Verwendung von Textersetzungscodes kdnnte zu Uberraschenden Ergebnissen fiihren, wenn die
Codes fehlerhaft sind. Zum Beispiel wenn ein nicht vorhandener Code eingegeben wird, wird der Code
angezeigt, keine Ersetzung, keine Fehlermeldung.

Zum Beispiel wenn ein Code mit einer falschen Qualifier-Erweiterung (z.B. wie in dem Code %1e, siehe
unten) eingegeben wird, dann kdénnte das System die richtige Ersetzung mit einigen unerwarteten
zusatzlichen Zahlen anzeigen, aber keine Fehlermeldung.

16.2.3 Textersetzung - gangige Codes fiir alle Varianten

Die folgenden Codes stehen fir Systemstatuswerte, virtuelle Eingangs-/Ausgangswerte und logische
Ergebnisse. Sie sind in allen SW-Versionen vorhanden.

Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung
%27 article number ﬁ::ﬁ'ser Eg. "O3M251"
%28 software variant 322\2’;"8 Dlor OD or LG
fixed text
fixed text from from KP- ;
no further scanning/
KP'CPARZD C_PARZ_D text analysis will
%29<no> with unique ID with unique | e done in the
’ <no> (the braces | ID <no> replacement text.
<..>are not (the braces _
needed) <.>arenot | <no>=00.55
needed)
frame
%2a ;:2m2 goglr;ter, counter,
y frame cycle
if the operational
operational operational | mode is needed
0,
%2b mode as number mode as as te?q, then a
number conditional text shall
be used.
sensor sensor if the availablity is
%2c availabilty as | availabiity | Needed as text, then
number as number be used
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Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung
!f the blockage status general text replacement
is needed as text, :
blockage status then a conditional text (used in standard text
%2d as percentage uint8 . primitives, cannot be used
shall be used. This
value . : for text bound to dynamic
is a percent value overlays)
between 0 and 100. Y
. general text replacement
hggggglﬁpm boolean %2e001% ==> displays (used in standard text
%2e<n> displaved as (on, off) n=000..099 the value of the calculated | primitives, cannot be used
" p y . ’ digital output #1, e.g. "off" | for text bound to dynamic
on" /"off". overlays)
; general text replacement
hag:tt:)e?t:]tput %2f001% ==> displays (used in standard text
%2f<n> di waw | UINt8 (0,1) n=000..099 the value of the calculated | primitives, cannot be used
isplayed as "1 digital output #1, e.g. "0" for text bound to dynamic
/"0 e overlays)
o general text replacement
2g<n> Analog Outout float(1,1) %2910% ==> displays the | (used in standard text
%2h<n> numbgr n P float(1,2) n=00..19 value of the virtual analog | primitives, cannot be used
%2i<n> float(1,3) output12, e.g.0,52 for text bound to dynamic
overlays)
Logic Input %2j12 ==> displays the ?fsneegﬁ‘:]t:t";nrggr'gct‘;ﬂe”t
%2j<n> number n boolean n=00.13 value of the CAN signal primitives, cannot be used
displayed as (on, off) v for the digital input12, e.g. for text bc;und fo dynamic
"on" / "off". "on® ovoriaye)
Logic Input %2k12 ==> display.s the ?uesneﬁ?rl]t:tx; nrgg:gctz;rlent
%2k<n> g.umber N luintg(0,1) | n=00.13 value of the CAN signal | |51y o6 " cannot be used
isplayed as "1 for the digital input#12, for text bound to dynamic
/0" e.g."1" overlays) Y
. eneral text replacement
%2l<n> float(1,1) %2mS ==> displays the | ARCEE EF TR A
o Analog Input _ value of the CAN signal S
%2m<n> float(1,2) n=0..5 } primitives, cannot be used
number n for the analog input #5, for text bound to d )
%2n<n> float(1,3) e.g.0,5 or elzx )oun 0 dynamic
overlays

16.2.4 Textersetzung - DI-spezifische Codes

Die Codes in diesem Abschnitt stehen fir Prozesswerte der ROI-Berechnung und sind nur in der DI/BF-
Version vorhanden.

Einige der Ersetzungscodes sind nur glltig, wenn der Text in Bezug auf eine ROI platziert wird. In diesem
Fall "weil" der Text, auf welches ROI-Ergebnis Bezug genommen wird. Es ist nicht notwendig, die
ROI-Nummer in den Code zu setzen. Dies ist zurzeit im Vision Assistant nicht verfigbar. Es gibt einen
Textersetzungscode, der immer mit derselben Funktionalitat, aber mit einer expliziten Adressierung
verfligbar ist.

Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung

the x value of ) eneral text replacement
%01<n> the calculated float (3,0) %0204 ==> output will be ?used in standgrd text
%02<n> | pixelin the ROl | float (3,1) | n=01..64 ;hgffggtg:‘ogisz'tvt‘i’tﬁi primitives, cannot be used

ber n . ’ for text bound to ROI

%03<n> group num » | float (3,2) fraction

unit [m] overlay)

associated text

the x value of the __ ) replacement (used only for

4% calculated pixel | float (3.0) ) %06 ==> e.g. results in text bound to ROI overlay
o . . only valid for text, that | "5,15", if the result for the x - ’

5% in the associated | float (3,1) is related to ROI is of the ROI cannot be used in standard

ROI group, unit Is related to s axis ot tne group was | toxt rimitives) - therefore
6% group. float (3,2) 5,15234m P

[m] ’ no ROI group number

necessary
%37<0> | the caloulatod | 102 (3.0) 763700 ==> output will be | PECS G CRASREM
%38<n> pixel in the ROI | float (3,1) n=00..63 the function result fgr axis primitives, cannot be used
b y of ROI group 0, with no for text bound to ROI

%39<n> group number n, | fioat (3,2) fraction or text bound to

unit [m] overlay)
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Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung
associated text
the y value of the o _ . replacement (used only for
9% caloulated pixel | float (3,0) %0b ==>e.g. results in
pixe . " w text bound to ROI overlay,
%0a in the associated | float (3,1) _onlylv?h(cjj tforF;git, that 5’.15 %;LtheRgsult forthe y cannot be used in standard
ROI group, unit Is refated to s axis of the group was | toxt primitives) - therefore
%0b group. float (3,2) 5,15234m
[m] no ROI group number
necessary
o the z value of %0c0 ==> output will be general text replacement
7%0c<n> the calculated float (3,0) tf(:e function reZuIt for axis | (used in standard text
%0d<n> pixel in the ROI | float (3,1) n=01..64 fROI 10 with primitives, cannot be used
bern y ol group 10, with no for text bound to ROI
%0e<n> grnc')tu[r?‘n?um » | float (3,2) decimal places overlay)
uni verlay
associated text
the z value of the o _ . replacement (used only for
%0t caloulated pixel | 10at(3.0) 4 ' Lo that "/501h5" i tr?ég'rersjllfl;grl?he 2 | textbound to ROl overiay,
%0g in the associated | float (3,1) only ! LT cannot be used in standard
. is related to ROIs axis of the ROI group was L
0 ROI group, unit text primitives) - therefore
760N [m] float (3.2) 5,15234m no ROI group number
up nu
necessary
the amplitude
%0i<n> value of the' float (3,0) %0i04 ==> output wil! be (Z:]:Sneegai\rl]t:}f;nrggrlgcteexmtent
%0j<n> _calculated pixel float (3,1) n=01..64 the result of the amplitude primitives, cannot be used
in the ROI group measurement of ROI for text bound to ROI
%0k<n> number n, unit | float (3,2) group 4 overlay)
[m]
. associated text
the amplitude oAl . replacement (used only for
%3l value of the float (3,0) %3l ==> output will be the
. , . . text bound to ROI overlay,
o calculated pixel only valid for text, that | result of the amplitude -
%3m ) . float (3,1) . cannot be used in standard
in the associated is related to ROls measurement of the text primitives) - therefore
%3n ROI group, unit | float (3,2) associated ROI group o RpOI group number
[m]
necessary
associated text
replacement (used only for
. . text bound to ROI overlay,
the number of ) only valid for text, that | %m ==> e.g. results in 10 : ’
%0m uint8 . Y, cannot be used in standard
the ROI is related to ROIls if displayed next to ROI10 text primitives) - therefore
no ROI group number
necessary
associated text
the number of %0n ==> e.g. results in 5, :eegtlatl)%eumngrlz(;soidoc\)/glr}l/af?r
o the ROl group to | . only valid for text, that | if displayed next to some - ’
70n which the ROl is | U8 is related to ROIs RO that belongs to RO f::t”ortirgﬁiygs)d_':‘hztrz;‘g:;d
related group No.5 no RpOI group number
necessary

16.2.5 Textersetzung - OD-spezifische Codes

Die Codes in diesem Abschnitt stehen fir Prozesswerte der Objekterkennung und Zusammenstol3-

Vorhersage und sind nur in der OD-Variante vorhanden.

Einige der Ersetzungscodes sind nur gultig, wenn der Text in Bezug auf Objekte platziert wird. In diesem
Fall "wei" der Text, welches Objektergebnis auszuwahlen ist. Dies ist zurzeit im Vision Assistant nicht
verflgbar. Es gibt einen Textersetzungscode, der immer mit derselben Funktionalitat, aber mit einer

expliziten Adressierung verflgbar ist.

was 4,157 m

Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung
associated text
L : replacement (used only
. %00 ==> e.g. results in .
%00 Minimum xvalue | float (3,1) | Only valid for text that | *4,2",ifthe result for the | 'or tXt bound to Objeat
% o _assqmated float (3.2 is related to objects Min x value of the object overlay, cannot .be. gsed in
41% object in [m]. oat (3,2) standard text primitives) -

therefore no object number
necessary
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Platzhalter | Ersetzung Datentyp Kommentar Beispiele Verwendung
associated text
) o == . replacement (used only
429 Maximum foat (3.1 . ,./"tbf.j ==>e.g. results in for text bound to Object
o x-value of oat (3,1) Only valid for text that | "5,3", if the result for the overlav. cannot be used in
43%, associated float (3.2 is related to objects Max x value of the object Y, S
object in [m] (3.2) was 5.327 m standard text primitives) -
) ’ ’ therefore no object number
necessary
associated text
__ ) replacement (used only
. . %0p ==> e.g. results in .
WD Cesoated | 19231 | Only valig for text hat | "7 f the resuttforthe | (i TSRS U
45% object in [m]. float (3,2) is related to objects gﬂt;qedcltexapso_s(;t%rgorfnthe standard text primitives) -
| ’ therefore no object number
necessary
associated text
. . replacement (used only
) . %tbd ==> e.g. results in .
46% Width (projected) | fioat (3,1) Only valid for text that | "1,2", if the result for the for text bound to Object
47% of associated float (3.2 is related to objects width (y-axis) of the object overiay, cannot be used in
o object in [m]. oat (3,2) was 1231 m standard text primitives) -
’ therefore no object number
necessary
associated text
Minimum o __ . replacement (used only
b %tbd ==> e.g. results in :
48% z-position float (3,1) Only valid for text that | "0,0", if the result for the for text bound to Object
49Y% (height) of float (3.2 is related to objects min z value of the object overlay, cannot be used in
° associated oat (3,2) standard text primitives) -
object in [m]. was 0,03 m therefore no object number
necessary
associated text
Maximum o L ) replacement (used only
o %0q ==> e.g. results in 1
%0q z-position float (3,1) | Only valid for text that | "1,8", if the result for the | [©F {t bound to Object .
9 (height) of is related to objects max z value of the object overlay, cannot be used in
704b associated float (3,2) ) was 1.787 m ) standard text primitives) -
object in [m]. ’ therefore no object number
necessary
associated text
i i 0/ () == . wow | replacement (used only
.Ob]edc.t ve|.00|ty converted to km/h, f%r > elgli reﬁults 'In 7 * | for text bound to Object
%0r in x-direction float (3,0) Only valid for text that if the result for the velocity overlay, cannot be used in
of associated ’ is related to objects in x-direction of the object standar’d text primitives) -
object in [km/h]. : was 7,3 km/h therefore no o%ject number
necessary
associated text
; ; 0/ (e == : replacement (used only
_Objec_t veI_ocny converted to km/h, A’OS -=>eg. results in for text bound to Object
%0s in y-direction float (3,0) Only valid for text that -2", if the result for the overlay, cannot be used in
of associated : is related to objects velocity in y-direction of standar:d text primitives) -
object in [km/h]. ) the object was -1,9 km/h therefore no orl;ject number
necessary
associated text
i i 0/ () == . | replacement (used only
ijeqt ve|.00|ty converted to km/h, ./"Ot > €.g. results in O * | for text bound to Object
%0t in z-direction float (3,0) Only valid for text that if the result for the velocity overlay, cannot be used in
of associated ’ . : in z-direction of the object ’ ™
o is related to objects standard text primitives) -
object in [km/h]. was 0,1 km/h therefore no object number
necessary
Minimum
x-value of the only valid for the %0u ==> e.g. results in general text replacement
%0u object which float (3,1) Ob.gct for which a "4,2" if the result for the (used in standard text
%de is predicted to float (3.2 ject tor ) Min x value of the object primitives, cannot be used
(3.2) collision is predicted
cause a collision was 4,157m for text bound to objects)
in [m].
Maximum
x-value of the only valid for the %tbd ==> e.g. results in general text replacement
%o4f object which float (3,1) Y . "5,3", if the result for the (used in standard text
o ) . object for which a ) e
%49 is predicted to float (3,2) Max x value of the object primitives, cannot be used

cause a collision
in [m].

collision is predicted

was 5,327m

for text bound to objects)
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Platzhalt Ersetzung Datentyp K t Beispiel Vi dung
Middle y-position
of the object only valid for the %0v ==> e.g. results in general text replacement
%0v which is float (3,1) ob'gct for which ".0,7", if the result for the | (used in standard text
%4h predicted to float (3,2) a (J:ollision is predicted middle y position of the primitives, cannot be used
cause a collision object was -0, m or text bound to objects
llisi P bject 0,723 for text bound to objects)
in [m].
Width
) (projection) of . %tbd ==> e.g. results in general text replacement
Y%odi the object which | float (3,1) 82%51%? \]:Sr:itclf;mea "1,2", if the result for the (used in standard text
%4j is predicted to float (3.2 Ject for ) width (y-axis) of the object | primitives, cannot be used
) (3.2) collision is predicted )
cause a collision was 1,231 m for text bound to objects)
in [m].
Minimum
z-position o%tbd ==> .
: . otbd ==> e.g. results in general text replacement
%4k gl?é%?tgvﬁifgpe float (3,1) (o)g!gcvte}lé? \]:sr:i::mea "0,0", if the result for the (used in standard text
%41 is g)redicted to float (3,2) coflision is predicted min z value of the object primitives, cannot be used
cause a collision was 0,03 m for text bound to objects)
in [m].
Maximum
z-position %0w ==> e .
: . ==>e.g. results in general text replacement
o - . ; . . ,8", if the result for the used in standard tex
sow | oot Jrowy | sre G e St | Uainsoniro o
%4n is predicted to float (3,2) collision is predicted max z value of the object primitives, cannot b_e used
e was 1,787 m for text bound to objects)
cause a collision
in [m].
Velocity in associated text
x-direction in only valid for the %0x ==> e.g. results in "7", replacement (used c_)nly
[km/h] of the object for which a if the result for the velocity for text bound to Object
%0x . ) float (3,0) C ) . Lo f overlay, cannot be used in
object which collision is predicted, [ in x-direction of the object S
is predicted to converted to km/h was 7,3 km/h standard text primitives) -
Py ’ therefore no object number
cause a collision. necessary
Velocity in asslouated ttext Son
y-direction in only valid for the %0y ==> e.g. results in ;gftzifgfunnéﬁeofgé
o [km/h] of the object for which a "-2", if the result for the ) .
%0y object which float (3,0) collision is predicted velocity in y-direction of overlay, cannot .be. gsed in
is predicted to converted to km/h ’ the object was -1,9 km/h standard text primitives) -
Iy ’ therefore no object number
cause a collision. necessary
Velocity in associated text
z-direction in only valid for the %0z ==> e.g. results in "0", replacement (used c_)nly
. . . . for text bound to Object
%0z ["’T"h] of t'he float (3,0) obqut fo'r Wh'Ch. a !f the !'esu!t for the velqmty overlay, cannot be used in
object which ’ collision is predicted, | in z-direction of the object ’ S
is predicted to converted to km/h was 0,1 km/h standard text primitives) -
Py ’ therefore no object number
cause a collision. necessary
Remaining time
in [s] until crash %10 == . general text replacement
’ S L 10 ==> e.g. results in .
o will happen only valid if collision is | . o - . ; (used in standard text
10% if no reaction float (1,1) predicted t(1) 'Srééfhtwagr;a(g?gd time primitives, cannot be used
(braking) is ’ for text bound to objects)
done.
Remaining
velocity in eneral text replacement
case of crash only valid if collision is | %11 ==> e.g. results in ?used in standgrd text
1% in [km/h] until float (3,0) predicted, converted "7", if the predicted impact imiti tb d
if no reaction to km/h velocity was 6,9 km/h primitives, cannot be use
e ’ for text bound to objects)
(braking) is
done.
Own vehicle yaw only valid if externally ge”e"?' text replacement
12% rate received on | float (3,1) supplied, converted (used in standard text
CAN bus in [*/s] ! to de /s’ primitives, cannot be used
: 9 for text bound to objects)
Own vehicle s %13 ==> e.g. results in general text replacement
13% velocity received float (3,1) gLr}Iy \llizlcljd '(f;s:\tgr?:gy "23,5", if the velocity on (used in standard text
° on CAN bus in ’ to Epm/h ’ CAN send to O3M was primitives, cannot be used
[km/h]. 23,5 km/h for text bound to objects)
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Minimum
Distance of the smallest value for: %07 ==> e.g. results eneral text replacement
7% object which float (3,1) (x value of the crash in "6,7", if the minimum ?used in standgrd text
o is predicted to ' predicted object) distance between the S
%ods i float (3,2) ; i : . primitives, cannot be used
cause a collision minus (extrinsic vehicle and the object was for text bound to objects)
and the vehicle calibration for x) 6,72 m !
in [m].
Minimum x-value | lid for th Z‘;tg.(.j =f=t; e.9. r?tsfultsﬂin general text replacement
Y4t of the nearest float (3,1) only vaud for tne »< 1T he resutt for fhe (used in standard text
o S object triggering Min x value of the object S
%4u objectin zone 1 | float (3,2) zone 1 triggering zone 1 was primitives, cannot be used
in [m]. 4157 m for text bound to objects)
. %tbd ==> e.g. results in
N Maximum only valid for the "8 2" if the result for the | 98Neral text replacement
Yodv x-value of the float (3,1) object triggering Max X value of the object (used in standard text
%4w nearest object in | float (3,2) sone 1 triggering zone 1 was primitives, cannot be used
zone 1in [m]. 8214 m for text bound to objects)
. . %tbd ==> e.g. results in
0 Middle y-position only valid for the "-1,2", if the result for the genera}l text replacement
Yo4x of the nearest float (3,1) : - ; i (used in standard text
o S object triggering middle y position of the S
%4y objectin zone 1 | float (3,2) : ) h primitives, cannot be used
in [m] zone 1 object triggering zone 1 for text bound to objects)
: was -1,187 m J
Width %tbd ==> e.g. results in general text replacement
%dsz (projection) of float (3,1) on!y vall_d for _the 1_,8 ,if the_result for the (used in standard text
% the nearest float (3.2 object triggering width (y-axis) value of the primitives, cannot be used
50% object in zone 1 oat (3,2) zone 1 object triggering zone 1 for text bc;und o objects)
in [m]. was 1,827 m )
Minimum %tbd ==> e.g. results in
0 z-position only valid for the "0,1", if the result for the genera_\l text replacement
51% float (3,1) (used in standard text
(height) of the object triggering Min z value (Height) of the S
52% . . float (3,2) . . . primitives, cannot be used
nearest object in zone 1 object triggering zone 1 for text bound to objects)
zone 1in [m]. was 0,098 m )
Maximum %tbd ==> e.g. results in eneral text replacement
53% z-position float (3,1) only valid for the "2,1", if the result for the ?used in standgrd text
(height) of the ' object triggering Max z value (Height) of the S
54% et in | float (3,2) ’ : : primitives, cannot be used
nearest object in zone 1 object triggering zone 1 for text bound to objects)
zone 1in [m]. was 2,098 m )
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
x-direction in only valid for the "7", if the result for the ?:Sneﬁ?rl]t:tx; nrggllgctgzent
55% [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in x-direction of S
S : . ; primitives, cannot be used
nearest object in zone 1 the object triggering zone for text bound to objects)
zone 1. 1 was 7,3 km/h J
Velocity in %tbd ==> e.g. results in eneral text replacement
y-direction in only valid for the "-2", if the result for the (gused in standgrd text
56% [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in y-direction of o
nearest object in zone 1 the object triggering zone primitives, cannot be used
for text bound to objects)
zone 1. 1 was -1,9 km/h
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
z-direction in only valid for the "0", if the result for the ?fsn;;?rl]t:tx; nrgsrlgctzytent
57% [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in z-direction of S
o : . . primitives, cannot be used
nearest object in zone 1 the object triggering zone for text bound to objects)
zone 1. 1was 0,1 km/h )
Minimum x-value | lid for th (ﬁtgd =f=t; e.9. thsfuItstri]n general text replacement
58% of the nearest float (3,1) only vaud for tne »< . IThe resutt for fhe (used in standard text
S object triggering Min x value of the object S
59% objectin zone 2 | float (3,2) ) . primitives, cannot be used
) zone 2 triggering zone 2 was )
in [m]. for text bound to objects)
4,157 m
Maximum | lid for th zgtg? =f=t; 9. r?ts]:Jltstri]n general text replacement
%5a x-value of the float (3,1) only valid for e < IThe resuft for the (used in standard text
%5b nearest object in | float (3,2 object triggering Max x value of the object primitives, cannot be used
o . oat (3,2) zone 2 triggering zone 2 was ’ )
zone 2 in [m]. for text bound to objects)
8,214 m
) " %tbd ==> e.g. results in
) Middle y-position only valid for the "-1,2", if the result for the ge”er"’." text replacement
%o5¢ of the nearest float (3,1) X e ; Py (used in standard text
o L object triggering middle y position of the e
%5d objectin zone 2 | float (3,2) Zone 2 object triggering zone 2 primitives, cannot be used

in [m].

was -1,187 m

for text bound to objects)
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Width %tbd ==> e.g. results in
0 (projection) of only valid for the "1,8", if the result for the genera}l text replacement
%5e float (3,1) . . . : . (used in standard text
o.5f the nearest float (3.2 object triggering width (y-axis) value of the primitives, cannot be used
% object in zone 2 oat (3,2) zone 2 object triggering zone 2 for text bdund fo objects)
in [m]. was 1,827 m
— o == -
M|n|m‘3m | lid for th .@t?ﬁ’ if t; e.9. r(letsfultstr:n general text replacement
%59 z-position float (3,1) only valid for the ;17 ITthe result for the (used in standard text
%5h (height) of the float (3.2 object triggering Min z value (Height) of the primitives, cannot be used
o nearest object in | fl0at (3:2) | zone 2 object triggering zone 2 for text bound to objects)
zone 2 in [m]. was 0,098 m !
Maximum %tbd ==> e.g. results in
o/ 5 z-position only valid for the "2,1", if the result for the genera_ll text replacement
%>i - float (3,1) . . . . (used in standard text
o o (height) of the " 32 object triggering Max z value (Height) of the fimitives. cannot be used
709] nearest object in oat (3,2) zone 2 object triggering zone 2 ?or text bc;und o objects)
zone 2 in [m]. was 2,098 m |
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
x-direction in only valid for the "7", if the result for the ?:Snesijr?:]t:g nrggrlgcteexmtent
%5k [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in x-direction of rimitives. cannot be used
nearest object in zone 2 the object triggering zone ?or text bo’und o objects)
zone 2. 2 was 7,3 km/h J
o o _ -
VeIpat){ n- . ,./"t?d. > €.g. results in general text replacement
y-direction in only valid for the -2", if the result for the (used in standard text
%5 [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in y-direction of Himitives. cannot be used
nearest object in zone 2 the object triggering zone ?or text bo‘und o objects)
zone 2. 2 was -1,9 km/h )
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
z-direction in only valid for the "0", if the result for the ?:Sneﬁ?rl]tseg nrggrlgctgxmtent
%5m [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in z-direction of rimitives. cannot be used
nearest object in zone 2 the object triggering zone ?or text bdund to objects)
zone 2. 2 was 0,1 km/h J
0, == i
Minimum x-value only valid for the ,f;tgﬁ’ if t;ee}g'sa?tsgﬁsﬂg general text replacement
%5n of the nearest float (3,1) y valid for | o . (used in standard text
S object triggering Min x value of the object S
%50 object in zone 3 | float (3,2) . ) primitives, cannot be used
in [m] ’ zone 3 triggering zone 3 was for text bound to objects)
’ 4,157 m
) %tbd ==> e.g. results in
%5 Maximum float (3.1 only valid for the "8,2", if the result for the genera_\l text replacement
05p x-value of the oat (3,1) obiect triqgerin Max x value of the obiect | (Used in standard text
%5q nearest object in | float (3,2) ) ggering . ) ) primitives, cannot be used
. ' zone 3 triggering zone 3 was )
zone 3 in [m]. 8214 m for text bound to objects)
. o %tbd ==> e.g. results in
Middle y-position . nq o general text replacement
%051 of the nearest float (3,1) only valid for the 1,2", if the result for the (used in standard text
S object triggering middle y position of the S
%5s objectin zone 3 | float (3.2 . ) ) primitives, cannot be used
in [m] (5.2) zone 3 object triggering zone 3 for text bound to objects)
: was -1,187 m d
Width %tbd ==> e.g. results in
0 (projection) of only valid for the "1,8", if the result for the ge”e"’." text replacement
oSt the nearest float (3,1) object triggering width (y-axis) value of the (used in standard text
%5u objectinzone 3 | f0at(3.2) | zone 3 object triggering zone 3 ?J:Té1¥i%u%adn?ooz)gr;g'[ss§d
in [m]. was 1,827 m
— S __ -
Mmmﬁ_gm v valid for th /Stﬁ’d it t; €9 r?tsfultstr:n general text replacement
%5y z-position float (3,1) only valid for the ,1", if the result for the (used in standard text
0 (height) of the f| 3.2 object triggering Min z value (Height) of the primitives, cannot be used
705w nearest object in | float (3.2) zone 3 object triggering zone 3 for text bound o objects)
zone 3 in [m]. was 0,098 m )
Maximum %tbd ==> e.g. results in
) z-position only valid for the "2,1", if the result for the genergl text replacement
%5x% ) float (3,1) . h A h (used in standard text
0 (height) of the ﬂ 5 object triggering Max z value (Height) of the Himitives. cannot be used
705y nearest object in oat (3,2) zone 3 object triggering zone 3 ?or text bo‘und o objects)
zone 3 in [m]. was 2,098 m )
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
x-direction in only valid for the "7", if the result for the ?JesneedrailrI]t:ét nr(cjegrlgctzr;:ent
%5z [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in x-direction of rimitives. cannot be used
nearest object in zone 3 the object triggering zone ?or text bc;und to objects)
zone 3. 3 was 7,3 km/h )
Velocity in %tbd ==> e.g. results in eneral text replacement
y-direction in only valid for the "-2", if the result for the S(;used in standgrd text
60% [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in y-direction of Himitives. cannot be used
nearest object in zone 3 the object triggering zone p !

zone 3.

3 was -1,9 km/h

for text bound to objects)
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Velocity in %tbd ==> e.g. results in
z-direction in only valid for the "0", if the result for the ?L?snee(;ail;tstxz: nrggrlgctgxmtent
61% [km/h] of the float (3,0) object triggering velocity in z-direction of fimitives. cannot be used
nearest object in zone 3 the object triggering zone ? text b ’ d to obiect
zone 3. 3was 0,1 km/h or text bound to objects)
9, == i
Minimum x-value /jftgd if t;eeég.slz?tslyol :sﬂ;r; general text replacement
62% of the nearest float (3,1) only valid for reflector | ,,’< (used in standard text
- . Min x value of the nearest S
63% reflector object float (3,2) object reflector obiect was primitives, cannot be used
in [m]. 4157 m ! for text bound to objects)
Maxi %tbd ==> e.g. results in | |
§ aximum x . "8,2" if the result for the | 9neral text replacement
64% value of the float (3,1) only valid for reflector o (used in standard text
. Max x value of the nearest S
65% nearest reflector | float (3,2) object reflector obiect was primitives, cannot be used
object in [m]. 8214 m ) for text bound to objects)
o, == i
y value of the /_°1tb2d if :hg-?ésrﬁﬁlmj‘gftwe general text replacement
66% nearest reflector | float (3,1) only valid for reflector | . - the (used in standard text
67% object (middle) in | float (3,2) object nearestyrSerctor obiect primitives, cannot be used
[m]. / for text bound to objects)
was -1,187 m
%tbd ==> e.g. results in general text replacement
68% Width of tr}le float (3,1) only valid for reflector 1dsh if the_resultlfor tl;eh (used in standard text
69% nE.aretst. reflector float (3,2) object widt ()t/-a);lls)tva US o tt e primitives, cannot be used
object in [m]. Cvzasrissg :10 or objec for text bound to objects)
0, == i
Minimum z value ,.A’tbf,j > g results in general text replacement
0 0,1", if the result for the .
%62 of the nearest float (3,1) only valid for reflector |\~ 2 (Height) of the (used in standard text
%6b reflector object float (3,2) object nearest reflectorgob'ect primitives, cannot be used
in [m]. was 0.098 m ) for text bound to objects)
Maximum z %tbd ==> e.g. results in general text replacement
%6c value of t?le float (3,1) only valid for reflector 5’1 - if ”;e re;ul_t fr?r thfe (used in standard text
%6d nte)greztsthrg e:]ctqr float (3,2) object thax zva ute (ﬂelg{ b Ob. t primitives, cannot be used
E)mJ]eC (height) in w:sng?)gagn:e ector object | for text bound to objects)
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
x-direction in . "7", if the result for the ge”e"?' text replacement
%6e [km/h] of the float (3,0) | @MY valid forreflector |\ ity in x-direction of | (USed in standard text
’ object ) primitives, cannot be used
nearest reflector the nearest reflector object for text bound to obiect
object. was 7,3 km/h or text bound to objects)
Velocity in %tbd ==> e.g. results in
ST W eneral text replacement
y-direction in . -2", if the result for the 9 .
%6f [km/h] of the float (3,00 | MY validforreflector | o) ity in y-direction of | (USed in standard text
object ) primitives, cannot be used
nearest reflector the nearest reflector object for text bound to obiect
object. was -1,9 km/h or text bound to objects)
Velocity in %tbd ==> e.g. results in eneral text replacement
z-direction in only valid for reflector 0%, if the result for the ?used in standgrd text
%69 [km/h] of the float (3,0) Y velocity in z-direction of

nearest reflector
object.

object

the nearest reflector object
was 0,1 km/h

primitives, cannot be used
for text bound to objects)
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16.3 O3M an externe Gerate anbinden

Der ifm Vision Assistant ist die PC-Konfigurationssoftware fur die O3M-Gerate. Im Produktivbetrieb wird
der O3M mit externen Geraten verbunden. Die Verbindung erfolgt Uber die folgenden Schnittstellen:

e Ethernet (UDP) — verflgbar fir alle O3M-Varianten
e CAN (J1939 / CANOpen) — verfugbar fur ,smart“-Varianten (O3M151, O3M161, O3M251, O3M261)
e Analog Video (PAL) — verfiugbar fur ,smart camera“-Varianten (O3M251, O3M261)

16.3.1 Ethernet (UDP)

Die Ethernet-Schnittstelle verwendet das UDP-Protokolles fiir das Versenden von Ergebnissen. Die
Ergebnisse enthalten:

e aktuelle 3D Daten (jeweils pro Pixel: x, y, z, Amplitude, radiale Distanz und Konfidenz (Status))

e Funktionsergebnisse (abhangig von der Firmware, beispielsweise liefert die OD-Firmware
Objektergebnisse)

Fur die einfache Integration der Ethernet-Schnittstelle enthalten die herunterladbaren Firmware-Pakete:
e Dokumentation der Ethernet-Schnittstelle

e Dokumentation der Inhalte

e Beispiele in C

e Bibliotheken fur ifm Mobil-Steuergerate / -Displays mit Etherneteingang

Die Firmware-Pakete sind auf der ifm Homepage als komprimierte zip-Dateien verfugbar und werden
regelmalig aktualisiert (— ,7.1.3 Firmware-Update®).

16.3.2 CAN (J1939, CANOpen)

Die CAN-Schnittstelle verwendet das SAE J1939- oder CANopen-Protokoll fir das Versenden von
Ergebnissen. Die Ergebnisse enthalten:

e Funktionsergebnisse (abhangig von der Firmware, beispielsweise liefert die OD-Firmware
Objektergebnisse)

? Fir Diagnosen unterstutzt die CAN-Schnittstelle das UDS-Protokoll.

Fir die einfache Integration der Ethernet-Schnittstelle enthalten die herunterladbaren Firmware-Pakete:
e Dokumentation der CAN-Schnittstelle

e Dokumentation der Inhalte

e elektronisch lesbare Spezifikationen (J1939: dbc, CANOpen: eds, UDS: cdd)

e Beispiele fur Codesys (V2.3 und V3.5)

e Bibliotheken fur ifm Mobil-Steuergerate / -Displays mit CAN-Eingang

Die Firmware-Pakete sind auf der ifm Homepage als komprimierte zip-Dateien verfiigbar und werden
regelmafig aktualisiert (— ,7.1.3 Firmware-Update®).
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16.4 Glossar

Aktive Anwendung

Die auf dem Gerat auf "aktiv" gestellte Anwendung: Diese Anwendung lauft, wenn das Gerat
betriebsbereit ist.

Amplitude

Bezieht sich auf die Reflektivitdt der Objekte im Infrarotbereich: Das Geréat stellt das Messergebnis in
Graustufen dar — je starker die Reflexion, desto heller ist der Grauton.

Ankerfunktion

Die Ankerfunktion ermdglicht die Erkennung der Position und der Ausrichtung der Objekte zum Beispiel
in der Vollstandigkeitsiiberwachung. Eine Drehung des Objekts um bis zu 40° kann damit ausgeglichen
werden.

Anwendungsumschaltung

Die Anwendungsumschaltung kann Uber die Prozess-Schnittstelle oder Gber die digitalen Eingénge
ausgel6st werden.

Betriebsmodus

StandardmaRig aktiver Modus, wenn eine aktive Anwendung auf dem Gerat vorhanden ist. Die aktive
Anwendung wird ausgefuhrt.

Parametriermodus

Modus zum Einstellen des Gerates und der Anwendungen: Keine Anwendung wird ausgefiuhrt.

Pixel
Einzelner Datenpunkt in einem 2D/3D-Bild.

Prozess-Schnittstelle

Schnittstelle zu externer Hardware: Uber die Prozess-Schnittstelle kénnen Daten ausgegeben oder
empfangen werden (z. B. von einer SPS).
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