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1.2 Einleitung

Unsere Motivation als Unternehmen, ist es fiir Kunden ihre Arbeitsabldufe zu optimieren und die Arbeitsqualitat fur die
Arbeiter direkt an den Maschinen leichter und schonender zu gestalten. Mit unserem beliebten, und in der Digitalen Bildver-
arbeitung etablierten, Software Vision Q.400 waren wir in der Vergangenheit schon oft in der Lage, selbst die komplexesten,
Industriestrecken produktiver und kostensparender zu gestalten.

Mit der Kooperation zwischen Universal Robots und V.Qnect sind auch Sie in der Lage komplexe Roboterabfolgen und
Roboterbefehle Benutzer freundlich zu programmieren und konfigurieren. AuRerdem profitieren Sie auch von den vielen
Vorteilen die Vision Q.400 bietet. Dazu gehort unteranderem das Liveimage, die Moglichkeit mehrere Sequenzgruppen zu
erstellen, mehrere Kameras zu verbinden und sich Werte in dem Spreadsheet anzeigen zu lassen.

Einige Features Beschreibung

V.Qnect+ Schnittstelle zwischen UR und Vision Q.400

Liveimage Perfektes ausrichten der Kamera mithilfe des Livebildes

Spreadsheet auslesen Auf dem Spreadsheet konnen Sie einfach und Kenntnisse Werte auslesen.

Sequenzgruppen ausfihren | Einfaches Gibernehmen von Sequenzgruppen aus Vision Q.400

Mehrere Kameras Sie kdnnen mehrere Kameras verbinden, dabei spielt es keine Rolle ob diese am Roboter oder
Stationdr sind.

Mit dem Gesamtpaket* was wir lhnen anbieten, haben Sie die moglich alle Applikationen aus der Vision Q.400 Software zu
nutzen und genau nach lhren Vorstellungen anzupassen. Sie wendet sich sowohl an Endanwender als auch Systemhduser
fur industrielle Bildverarbeitung, die schnell und unkompliziert Inspektionslosungen auf hochstem Niveau und ohne Pro-
grammierkenntnisse realisieren wollen. Egal ob es z.B. um Vollstandigkeitskontrollen, Messaufgaben, Objekterkennungen,
Konturpriifungen oder Positionierungen geht, V.Qnect in Kombination mit Universal Robots und einer QVITEC Kamera deckt
einen Grofteil aller industriellen Priifaufgaben ab. Zusatzlich kann der reichhaltige Funktionsumfang mit individuellen Algo-
rithmen erweitert werden.

*Gesamtpaket: Universal Robot, V.Qnect, Vision Q.400 & einem Kamerasystem von QVITEC

o V.Qnect+ ist kompatibel und getestet mit Vision Q.400, aber nicht mit Vision Q.400 [plus].

Diese Dokumentation setzt die Grundkenntnisse von einem
Universal Robots voraus!

Bitte lesen Sie zuerst die Dokumentation von lhrem Universal Roboter!

https://www.universal-ro
bots.com/download/

Um genauere Informationen zu lhrem UR-Roboter zu erhalten.
Schauen Sie bitte in die dazugehorige Dokumentation.

https:/qvitec.de/de/
downloads/handbuecher/

Um genauere Informationen zu lhrem Vision Q.400 zu erhalten.
Schauen Sie bitte in die dazugehorige Dokumentation.


https://qvitec.de/de/downloads/handbuecher/
https://qvitec.de/de/downloads/handbuecher/
https://www.universal-ro bots.com/download/
https://www.universal-ro bots.com/download/
https://www.universal-ro
bots.com/download/
https://qvitec.de/de/downloads/handbuecher/
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1.3 Lieferumfang

Bevor Sie mit der Montage beginnen, vergewissern Sie sich, dass alle von Ihnen bestellten Komponenten in Ihrem Paket
enthalten sind:

URCap, V.Qnect+-1.0.0

Elektrosatz (Q.400SD-R0O2 mit Vision Q.400, 24V DC Power)
GigE Vision Kamera

Ringlicht

Kamerahalterung (Direct, Extension oder Stationary)
Kabelsatz

Schrauben-Satz

Sollten ein oder mehrere Teile lhrer Bestellung nicht beiliegen, teilen Sie dies bitte Ihnrem Sachbearbeiter mit oder melden
Sie dies der QVITEC Zentrale.

1.4 V.Qnect+ Kompatibilitdt

API-Versionen und PolyScope-Version

URCap API Version Minim.um PolysFope Minilpum Polysc.ope
Version (e-series) Version (cb-series)

VQnect+ wurde mit der URCap API 1.10.0 Ver- 1.3.55 5.0 36
sion entwickelt. Wie Sie auf der Versionstabelle 14.4 51 37
erkennen, unterstiitzt VQnect+ die Polyscope 150 5> 38
e-series Versionen 5.8 und hoher / Ploysco- = . .
pe cb-series 3.13 und héher. Dank der URCaps 161 53 39
Aufwartskompatibilitdat konnen Sie VQnect+ mit 170 54 310
allen neueren Versionen nutzen. Wenn Sie eine 18.0 55 31
dltere Polyscope Version installiert haben, aktu-
alisieren Sie bitte Ihr System. 19.0 5.6 3.12

110.0
111.0

112.0 (latest)

Polyscope (e-series) Polyscope (ch-series)
Die URCap (VQnect+) wurde mit den folgenden
Versionen von Polyscope auf erfolgreich auf Kom-
patibilitat getest:
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2. UR und V.Qnect+ Icons
2.1 URTeach Pendant

Auf der unteren Abb. sehen Sie das von UR mit-
gelieferte Tablet. Mit diesem Tablet bedienen und @ @

konfigurieren Sie den Roboter und V.Qnect.

1 | Notaus V.Qnect+

2 | An/Aus 9 Y
3 | Polyscope

4 | Roboter-Ausrichten / Freedrive

5

USB-Schnittstelle 4
‘ . =

(T

2.2 V.Qnect+ Icons

Es wurde keine Kamera gefunden C‘ 9 Keine Verbindung zu Vision Q.400

™

@ Kamera gefunden @& Mit V.Qnect verbunden

@ Refresh / Aktualisieren (Button)
Q Error / Fehler

Tabelle leeren (Button)

il
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3. V.Qnect+ Electrical Kit

Das V.Qnect+ Kit, welches bei dem V.Qnect+ URCap dabei ist, enthalt ein 24V DC Netzteil und den Q.400SD-R02 PC. Alle
wichtigen Anschliisse fur Ihr Robotersystem finden Sie in dem V.Qnect+ Kit.

31 Installation

Die folgende Aufzahlung zeigt alle moglichen Verbindungen auf. Um V.Qnect+ zu benutzen ist eine Verbindung mit LAN, Ka-
mera, Stromanschluss und der Lizenz Dongle notwendig.

LAN

Kamera

Ringlicht

HDMI

externe Tastatur

externe Maus

Stromkabel
LAN Kamera
Fur die Verbindung zum Universal Robot Controller. Port fiir den Kameraanschluss fir Vision Q.400.
Ringlicht Vision Q.400 & V.Qnect+ Lizenz Dongle
Wenn Sie ein Licht bei lhrer Applikation verwenden wol- Der Dongle wird benétigt um Ihr V.Qnect+ zu nutzen.
len, schlieBen Sie dieses bei (3) an. (Kapitel 5)

3.2 24V DC Netzteil

Das Netzteil wandelt die 230V AC Spannung aus dem Stromnetz in eine 24V DC Spannung um, um damit den Q.400-R02
PC zu betreiben.

3.3 Q.400SD-R02

In der neusten Version der Q.400SD Serie, wird hohe Zuverlassigkeit mit einer flexiblen Konfiguration kombiniert. Der Con-
troller hat eine leistungsstarke 64-Bit-4-Core-X86-CPU integriert, auf der von Benutzern entworfene Anwendungen und
Bildverarbeitungsalgorithmen ausgefiihrt werden kbnnen. Der Regler kann konstant unter verschiedenen Temperatur arbei-
ten, von -40 ° C bis + 80 ° C liefert der Controller eine sehr stabile Leistung.

Im Vergleich zum Q.400SD RO1: 50% schnellere CPU Leistung (gleicher Stromverbrauch), 3,5-fache DDR-Brandbreitenstei-
gerung, 4,5-fache GPU Leistung (Beschleunigung des Deep-Learning- Algorithmus).

e https:/qitec.de/de/
% downloads/imagechecker-
datenblaetter/

Auf unserem Datenblatt finden Sie weiter Informationen zu dem
Q.400SD-R02


https://qvitec.de/de/downloads/imagechecker-datenblaetter/
https://qvitec.de/de/downloads/imagechecker-datenblaetter/
https://qvitec.de/de/downloads/imagechecker-datenblaetter/
https://qvitec.de/de/downloads/imagechecker-datenblaetter/

@ V.Qnect+

Kapitel 4.

4. V.Qnect+ Installation

In den folgenden Schritten wird lhnen die Installation und Konfiguration von V.Qnect+ URCap, V.Qnect+ Mechanical Kit und
V.Qnect+ Electrical Kit schrittweise erklart. Befolgen Sie die Anweisung wie beschrieben. Vergewissern Sie sich das der Uni-
versal Robot korrekt konfiguriert und startbereit ist.

V.Qnect+ Installation

Bitte stecken Sie den V.Qnect Aktivierungs USB Stick in den UR Controller (Nr. 6 auf der Abb. des UR Controllers).

Auf der rechten oberen Seite finden Sie das Sym-
bol E , bitte betatigen Sie dies.

Es offnet sich ein kleines Drop-Down-Men(i wo
sie als ndchstes bitte Einstellungen auswahlen.

Es 6ffnet sich ein Einstellungsfenster. Uber den
linken Reiter System gelangen Sie zu URCaps.
Auf dieser Seite konnen Sie unten auf das ,+*
driicken um Daten von dem eingesteckten USB-
Stick sehen zu kénnen.

Wabhlen Sie die ,VQnect-1_0.urcaps” Datei aus.
Nachdem Sie V.Qnect+ importiert haben starten
sie den Roboter neu um den Installationsprozess
abzuschlieBen.

O

B2+ QH

<unbenannt>

Gestoppt

12 21 32 0B

[ Weapurkts anzeigen

Inakctive URCaps

=) Rormote TCP £ Tockatn

> Passwort

URCap-Name Vinects
on, 1,6.0

g

Cnect+

right noeko

URCap:-Infarmationen

;;;;;

CSENITANIALES With Visir G400
® i)

Inaktive URCaps

=) Rarrote TCP £ Toslpath

Wenn Sie nach der Installation abermals auf E-> Einstellungen -> System -> URCaps gehen sehen Sie ein
griinen Haken neben der V.Qnect Software. Dies bedeutet die Software ist erfolgreich installiert.
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5. Installation Tab

Kapitel 5. Installation Tab

51 IP Adresse & Port in Vision Q.400 ermitteln

SchlieRen Sie ein HDMI-Kabel an den Imagechecker und an lhren Bildschirm an. (Siehe 3 Beispiel: Q.400SD-R02)

Vision Q.400 muss sich im Setup-Modus befin-
den. Sie finden die IP Adresse und den Port unter:
System Settings -> Interfaces -> Ethernet 1/0.

Es offnet sich ein Popupfenster, setzen Sie ein
Haken bei Ethernet 1/0 und wahlen Sie bei dem
Kommunikationsprotokoll Dropdown JSON aus.
Die IP Adresse und der Port werden in dem Pop-
up angezeigt.

Wenn Sie die Portnummer dndern wollen kén-
nen Sie dies im Local port Textfeld machen.

5.2 Verbindungseinstellungen

Apphation | Stemengidhegen | Sequenngroppe  Besbeiten  Ansicht Kamera  Checker  Spreadibert  Run-Modus  Fendter  Halle
DM g Koo ' EOW RSO,
o [

(R m [ =

Finstellungén in Date spechain..
Finstelbungen sus Dates wiederharelon .

Fatimmunageenent

Parslele i
OLE..

Al
Feldbus.,
Kamera.. Eratehungen

s TF} Chart Vs
& Schnittstelben-Oberwachung ' Timesaud {a} L
Local Hoat 152 A2 M EL -~ Locad Port 40

Bevor Sie mit 6.2 fortfahren, vergewissern Sie sich das Sie 6.1 ausgefiihrt haben.

Verbinden Sie den Roboter mit lhrem Netzwerk.
Um lhren Netzwerkstatus zu Uberprifen gehen
Sie unter Einstellungen -> System -> Netzwerk.

Wabhlen Sie im oberen Bereich den Reiter Instal-
lation aus.

Nachdem Sie V.Qnect+ installiert haben sehen
Sie auf der linken Seite einen neuen Reiter.

Unter ,URCaps -> V.Qnect+: Einstellungen“ off-
net sich ein Fenster mit 2 weiteren Registerkar-
ten. In der Registerkarte Verbindungseinstellun-
gen sehen Sie zwei Textfelder, in denen Sie die
IP-Adresse und den Port des Vision Q.400 ein-
geben mussen. Nach der richtigen Eingabe ver-
bindet sich V.Qnect+ automatisch mit dem Vision
Q.400.

O

Kapitel 1.2

> Einstellungen

Famstevs.. IP-Adresse 192,168,20.135
Ellwlﬂn Subnerzmaske 255.255.255.0
Stancer d-Gatev LR
Netzwerk ardar d-Giatewary 0.0.0.0
Aktualisieren Bevar zugter DNS-Servir 0.0.0.0
Amernativer DMS-Server: 0.0.0.0
Unarnanmman

(® seatischn IPAdresse
(O Hetzwerk deaktiviert

Backup
URCaps
Roboter- # Netzwerk Ist verbunden

Reqistrienung  petzwerk - Detadlierte Einstelungen:

V.@nect+: Einstelungen

e ——

C2  Woreds it ot Vision @400 vertueder

Viskon 0,400 IP &dresse ©0.03

Y.Onet+:
Eimstollungen

Visien 0,400 Pert o

Uberpriifen Sie die Standardwerte: IP-Adresse: 0.0.0.0; Host-Adresse: O
Weitere Informationen finden Sie im Vision Q.400 Handbuch, Kapitel 5.4.7 3, wie Sie dies éndern kénnen. (siehe
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Nachdem Sie die IP Adresse und Port eingege-
ben haben. Sehen Sie im oberen Bereich das
Icon ,V.Qnect+ ist mit Vision Q.400 verbunden®

O
X

O

Kapitel 5.

Installation Tab

> Rigemein V.Onect+: Aligemaine Einstellungen

m
Kamera Enstellungen
» Koordinatensys

3 Felat @ ormts st ke 0400 eturden
v URCaps

V.Onexi+:
Alkgemeine .

192.168.20.127

jor 0. 400 Port 9094

«  Es wird automatisch eine Verbindung zu Vision Q.400 hergestellt, wenn die Eingabe korrekt ist.
* In der unteren rechten Ecke konnen Sie anhand des Verbunden / nicht verbunden Icons feststellen ob lhr

System verbunden ist.

Achten Sie darauf das alle Notwendigen Systeme eingeschaltet und betriebsbereit sind. Ansonsten kdnnen

beim Startfehler auftreten:

Der Daemon, der eine Verbindung mit Vision Q.400 herstellt und mit diesem kommuniziert, konnte nicht

gestartet werden.

Kontrollieren Sie den Netzwerkstatus unter: Einstellungen -> System -> Netzwerk

Vision Q.400 wurde ohne Aplikation oder ohne Kameras getffnet.

Ob V.Qnect+ mit Vision Q.400 verbunden ist oder nicht erkennen Sie an den unten abgebildeten Icons.

QY

Verbunden mit Vision Q.400

Keine Verbindung zu Vision Q.400
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Kapitel 5.

5.3 Kamera Einstellungen: URe

Schlief3en Sie zuerst 6.2 ab, bevor Sie fortfahren.

Installation Tab

Kamera Einstellungen sind deaktiviert, wenn keine Verbindung zu Vision Q.400 besteht.

Wahlen Sie im oberen Bereich den Reiter ,Ins-
tallation -> URCaps* aus um von dort aus zu den
,V.Qnect+ Einstellungen*“ zu gelangen.

Sie kdnnen die Anzahl der angeschlossenen Ka-
meras im Drop-Down-Meni einsehen.

(C = Color, M = Mono)

Wenn Sie im laufenden Betrieb von Vision Q.400
eine Kamera anschliefen, betatigen Sie den But-
ton , Aktualisieren“ um die Anzeige auf dem UR
Teach Pendant zu aktualisieren.

AuBerdem kdnnen Sie die Verschlusszeit der Ka-
mera einstellen, dies verandert die Helligkeit des
Bildes. Zudem konnen Sie, mit Hilfe des ,Tran-
formation“ Drop-Down-Menii, das Livebild ro-
tieren.

O

Kapitel 9. (siehe Kapitel 1.2)

RBE®QH

UGneses: Eratelungen

QF  vorects ki mevion 0 0 i
W URCaps

Kamera 1 -
WO+

-------------

——

Algtuabsieren

V. Qnact+ Enstelungen

——

QF  vorect vt miveon 3900 werunien

Kamara 1 v | | Astusksbersn

daes RCboter Pros

5.4 Kamera Einstellung: URcb

Weitere Informationen zu den Kameraeinstellungen & Verschlusszeit finden Sie in der Vision Q.400 Handbuch,

Die Kameraeinstellungen in der cb-Series sind dhnlich zu den Einstellungen von der e-Series. (siehe Kapitel 6.2)

In e-Series ist das Livebild und die Modus aus-
wahl in der Toolbar. (siehe Kapitel 7) Da die cb-
Series keine Toolbar unterstiitzt, kdnnen Sie die
Anzeige des Livebildes und die Modus auswahl
bei den Kameraeinstellungen finden.

Mit dem Icon (@) kénnen Sie die Anzeige im
Kamera Drop-Down-Menii aktualisieren.

Wenn Sie eine Farbkamera in dem ,,Kamera-
auswahl Menii“ gewahlt haben, kénnen Sie
auf der rechten Seite die Farbigkeit der Anzeige
einstellen.

WVerschlusszeit Transtormation

1100 |=| |Keine -|

tion
V.Qnect+: Einstellungen
g Verbindungs Einstellungen | Kamera Einstellungen |
SetUp Kamera @
@d Run I12M | =
[[] Run Modus aktivieren, wenn das Programm gestartet wird
Livebild der Kamera : 2m
sleme
ang
rfolgung
Y QVITEC |

E/A-Einstellung

setUp
M Hun ] lac

& Sicherheit
wariablen

MODBLUS

QB oordinatensysteme
sanfter Ubargang
Férderbandverfalgung
Ethemet/Ir

PROFINET

| Verbindungs Einstellungen | Kamera Einstellungen |

Eamara

] Run Modus aktiviererfl € as Programm gestartel wird
|rLivebild der kKamera :[2M L
3

Verschlusszel  Transformation

- 1440 | |kmine -
"
| Farbiges Livebild
- o owm o

I
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6. Toolbar

In der Toolbar haben Sie den perfekten Uberblick tiber Ihr System. Sie sehen Beispielsweise ob das System verbunden ist,
sie sehen das Live-Image und die letzten Resultate lhres Roboterprogrammes. Wenn mehrere URCaps mit einer Toolbar
installiert sind, klicken Sie auf das V.Qnect+ Logo um die Toolbar von V.Qnect+ zu sehen.

(1)
1. V.Qnect+ Logo @ v @ @
2. V.Qnect+ ist mit Vision Q.400 verbunden g [rm ] @pc~| e v
3. VQnect+ist nicht mit Vision Q400 verbunden "% K'"“@ | '
4.  Wechseln zum Setup Modus
5. Wechseln zum Run Modus
6. Kamera Auswahl Meni _ 4.-1—
7. RGB/ Mono Auswahl Menii &
8. Live Bild von der ausgewdhlten Kamera | ﬁlﬁ'ﬁtkifoﬁﬁfhﬂ
9. Standby Screen eele spaite Brosinie 4= Zeh Spalts Erqatets
10. Spreadsheet Protokoll
1. Zeit des letzten Protokolleintrages
12. N

Protokolltabelle leeren - Button @ Erotbristanale ot e 5

V.Qnect+ verbunden / nicht verbunden
V.Qnect+ verbindet sich, sobald die korrekte IP- und Portadresse eingetragen wurde, automatisch mit Vision Q.400.
Wenn sich V.Qnect+ nicht automatisch verbindet:
Uberpriifen Sie ob die IP-Adresse und der Port korrekt eingetragen wurden. (siehe Kapitel 6)
Uberprifen Sie ob Vision Q.400 gedffnet ist.
Uberprifen Sie ob der Lizenz Key an der V.Qnect+ Kit angeschlossen ist.
Uberprifen Sie ob Ihr System am Netzwerk angeschlossen ist. (siehe Kapitel 3)
Uberprifen Sie ob Ihr Vision Q.400 und das Roboternetzwerk sich im gleichen Subnet befinden. (siehe Kapitel 6.2)
Uberprifen Sie ob der Daemon von V.Qnect+ konnte nicht gestartet werden. Bitte starten Sie das System neu. (siehe
Kapitel 6.2)

Kamera Auswahl
In dem Drop-Down-Menii kdnnen Sie auswahlen auf welche Kamera sie zugreifen wollen. Sie kdnnen maximal 3 Kameras
mit dem V.Qnect+ electrical kit anschlieBen. (C = Color Kamera, M = Mono Kamera)

Color / Mono Auswahl
Sie kdnnen dieses Dropdown verwenden, wenn eine Farbkamera ausgewahlt ist, um zwischen RGB und Mono anzuzeigen.
Bei einer Mono-Kamera ist diese Option nicht verfligbar.

Live Bild
Das Live Bild von der ausgewahlten Kamera ist nur moglich wenn:
+ Vision Q400 auf dem PC installiert ist.
min. eine Kamera angeschlossen ist.
eine funktionale Applikation in Vision Q.400 geoffnet ist.
V.Qnect+ auf dem Roboter installiert ist.
V.Qnect+ verbunden mit Vision Q.400 ist.
V.Qnect+ sich im Setup Modus befindet.

Standby Screen
Die Toolbar zeigt in den folgenden 4 Féllen ,,kein Livebild“ an:
Keine Verbindung zu Vision Q.400
Keine Verbindung zur Kamera
Vision Q.400 ist im Run-Modus
Offnen Sie eine Applikation mit min. einer Kamera

Spreadsheet Protokoll

Wenn ein Roboterprogramm lauft kdnnen Sie hier das Protokoll einsehen. Diese Tabelle wird jede Sekunde aktualisiert,
wenn das Programm lduft. Die Tabelle kann maximal 20 Zeilen abbilden. Mit dem Papierkorb Button (unten rechts) kénnen
Sie alle Ergebnisse aus der Tabelle entfernen. AuBerdem sehen Sie im unteren Bereich das Datum und die Zeit von dem letz-
ten Ergebnis. Die Tabellenspalten (Reihe, Zeile und Ergebnis) lassen sich per Drag and Drop verschieben.

13
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Kapitel 7.

7. Programm Nodes

V.Qnect+ teilt sich in 2 Programm Nodes:

Programm Nodes

Eine Sequenzgruppe ist eine Gruppe aus einer oder mehrerer Checker-Sequenzen. Sequenzgruppen bieten lhnen die
Moglichkeit, lhre Applikation in sinnvolle Teilaufgaben zu untergliedern.
Das Speadsheet ist eine zentrale Schnittstelle mit der Sie sich z.B. Checker-Ergebnisse und statische Werte anzeigen

lassen kénnen.

o Das URCap, V.Qnect+ verwendet 9090 als XML-RPC-Port auf dem lokalen Host.

71 Sequenzgruppen

Unter dem Reiter ,Programm* kdnnen Sie lber ,URCaps* auf die ,V.Qnect+: Sequenzgruppen“ zugreifen. Sie kdnnen die
Vision Q.400 Sequenzen in den Ablauf Ihres UR Roboters einbauen.

Auf der rechten Seite in dem Drop-Down Menii
kdnnen Sie eine Gruppe aus den bereits in Vision
Q.400 erstellten Gruppen wdhlen.

Wenn Sie eine neue Gruppe in Vision Q.400 an-
gelegt haben, driicken Sie auf ,Aktualisieren” um
diese auch in die List aufzunehmen.

Qg2+ QH

L Roboterprogramm
7 = SEqUENTGIUPER : Mr. 0: A1 Cameres, 54

+$H X BT

o

_ V.Qnect+: Sequenzgruppe

Variablen

QP vomecs s i vision 0.000 verounsen

Sequenzgruoes | Nr. DAl Camerss, Secuencs No. L -
[ 0 AN Carreer a3, Secuence Mo, L

. 1: Expoution

[re——

oMo L

20 Expoution Group o 2

0 « Aktualisieren“ Button ist deaktiviert, wenn keine Verbindung zu Vision Q.400 besteht.

7.2 Spreadsheet

Unter dem Reiter ,Programm* kénnen Sie Gber ,URCaps* auf die ,V.Qnect+: Spreadsheet” zugreifen.

L]
0 auslesen zu konnen.

1.2)

Als ersten Schritt missen Sie eine Variable (1)
erstellen. Rechts neben dem Dropdown Menii
ist ein Textfeld, dort missen Sie die Variable be-
nennen (2). Wenn Sie die Variable erstellen wol-
len driicken Sie die Button ,,Neu erstellen* (3).

Spreadsheets miissen vorher in Vision Q.400 angelegt werden um Sie direkt auf dem UR Teach Pendant

Weitere Informationen zum Spreadsheet finden Sie im der Vision Q.400 Handbuch, Kapitel 9. (siehe Kapitel

qQ

= test 1. =Keine Jede Ausgewahic

285 <xBBRWD

Qor ez @9,

Variablen

V.Qnect+: Spreadsheet
QP vaneds s mt Vision G400 verbunden

Viariabla : test_L w | rest 1 Mews Erstelen |
[

Zele <</ shien Sie eine Zelle | Aktuslisieren

* Erweiterte Optionen

Spave

Ourt
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0 Es ist nicht moglich, Sequenzgruppen und Spreadsheetzeilen in V.Qnect+ zu erstellen.

jvosa0z 1

» Basi-Batahia o [TReih] ook vadabien
T e VeQnect+: Spreadsheet
@S oot i it Vision © 400 et
e W@ (B
Wenn Sie die Variable bestimmt haben, kdnnen Srewshost B Ty T T I
Sie als ndchstes die Reihe (4) auswdhlen. Bt
Um eine, in Vision Q.400, neu erstellte Reihe zu 1 rerwd !

V.Qnect hinzuzufiigen missen Sie den Aktuali-
sieren Button (5) betatigen. 0

7.2.1 Spreadsheet - Erweiterte Optionen

Wenn Sie im oberen Bereich des Auswahlmenis die Variable und Reihe definiert haben, konnen Sie bei den erweiterten
Optionen eine Spalte wahlen.

R8¢ QH

o N o

L (%) haretarmrachamm V.Qnect+: Spreadsheet

Auf der rechten Seite, im Dropdown-Meni, kon- ? | = e S
nen Sie aus den vorhandenen Spalten wahlen. v . e S
Diese Spalten werden direkt aus Vision Q.400 vones i :
iibernommen und sind nicht veranderbar. B
: fErweiterte Optionen  }
Falls die von lhnen benétigte Spalte sich nicht in . 1
V.Qnect+ befindet, kontaktieren Sie bitte unseren :r :
Support. 1 I
I I
I 1
s3> -xspaz’ !
;::::“ Q ﬁ Grafkc  Varisblen
py— ' Do V.Qnect+: Spreadsheet
" URCaps QF  vomects i miveion o a0 vermnn
Wenn Sie das Feld ,Beurteilung” auswadhlen, yomats: o p— o
wird ein Zweites Drop-Down Menu sichtbar. Dort Yot

Zela: Q400 L v || Aktusiseren |

kénnen Sie genau auswabhlen in welcher Art Sie
vergleichen méchten. g ! Erweiterte Optionen
Ein Beispiel: Wenn die Bewertung der aus- Spate : By -
gewdbhlten Zeile in Vision Q.400 und V.Qnect+
gleich ist, dann ist die Ausgabe ,True“, andern-
falls ist sie ,False*,

o Das URCap, V.Qnect+ verwendet 9090 als XML-RPC-Port auf dem lokalen Host.
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[+ ] m Grafk Variablen

V.Qnect+: Spreadsheat

Wenn Sie das Feld ,Beurteilung“ auswahlen, ist
es moglich das untere Hakchen zu aktivieren.
Dort kdnnen Sie die mogliche Toleranz der Ob-

1 ¥ Roboterprogramm
= test_1:mOK

e URICE QP vore stmtviscn Q40 verbusden
jekte einstellen die lhnen angezeigt werden sol- ey Ay ~ et [ Neu Erstaten
len. Die Obere und untere Grenze wird von der Shresishict Y <1 [ Faainieren
ausgewahlten Zeile angezeigt. '
Die Einstellungen kénnen in Vision Q.400 und | * Erweitarte Optionen

auf dem UR Teach Pandent eingetragen werden. oot ; Baurteing i I X
Mit dem ,Refresh-Button“ wird der Wert aktua-
lisiert.

*  Aktualisierungsbutton fiir die Spreadsheetzeile
*  Festlegen der Unter- und Obergrenze
*  Aktualisieren und Textfeld vom Unteren und Oberen Grenzwerten

O Wenn keine verbindung zu Vision Q.400 besteht sind die folgenden optionen nicht verfiigbar:

7.2.2 Spreadsheet - Begriffserkldarung

0 Arten von Spalten

*  Wert: Der Wert einer Zeile im Spreadsheet ist das Ergebnis, welches entweder von einem Checker oder
einer mathematischen Formel berechnet wurde.

*  Faktor: Eine frei wahlbare Konstante, die mit dem Wert multipliziert das Ergebnis (kalibriert) ergibt. So
kann zum Beispiel ein Wert in Pixeln in Millimeter umgerechnet werden.

*  Beurteilung: Gibt an, ob sich das Ergebnis einer Formel zwischen dem Unterem Grenzwert und dem Obe-
ren Grenzwert befindet. Wenn ja, ist die Beurteilung ,OK®, wenn nicht ist sie ,NG*
Minimum und Maximum: Geben den minimalen und Maximalen Zahlenwert an, den das Ergebnis (iber
alle Starts/Berechnungen jemals angenommen hat.

O Arten von Beurteilungen

* Nie Ausgefiihrt: Sofern der Prifablauf (,Sequenzgruppe®) in Vision Q.400, dem die Formel angehort noch
niemals nicht ausgefiihrt wurde.

¢ Nicht Ausgefiihrt: Wenn die Formel nicht im zuletzt gestarteten Priifablauf enthalten war, sondern in
einem anderen, der in diesem Moment also gerade ,Nicht Ausgefiihrt“ wurde.

*  Fehler: Wenn die Formel bzw. der Checker aufgrund eines Problems nicht korrekt ausgefiihrt werden
konnte (z.B. weil kein Objekt erkannt wurde)

*  Erzwungenes NG oder Erzwungenes OK: tauchen auf, wenn eine Formel das Ergebnis einer anderen
Spreadsheetzeile (z.B. von einem Checker) verwendet, dieser aber aufgrund eines Problems (siehe ,,Feh-
ler*) kein Ergebnis anzeigen kann. Standardmafig wechselt die Formel dann auf ,Erzwungenes NG (=ich
habe nicht alle Werte zur Verfligung, die ich fiir meine Berechnung brauche). Dies kann jedoch auch auf
,Erzwungenes OK“ umgestellt werden, wenn das im jeweiligen Anwendungsfall sinnvoller erscheint.
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Kapitel 8. Direkteauswahl - V.Qnect+ Programm Nodes

8. Direkteauswahl - V.Qnect+ Programm Nodes

Wenn Sie viele Sequenzgruppen / Spreadsheets erstellt haben, dauert es meist sehr lange diese in dem Drop-Down-Menii
zufinden. Sie kdnnen die Gruppe / Tabelle die verwenden wollen auch direkt auswahlen.

Bitte gehen Sie unter Programm -> Fortgeschrit-
ten -> Zuweisung.

Gehen Sie sicher das, in dem Meni, oben rechts
die Quelle auf , Ausdruck” ausgewahlt ist.

Hier wird mussen Sie eine Variable erstellen,
wenn Sie wollen kénnen Sie diese auch indivi-
duell benennen.

Wenn Sie das ,,Ausdruck” - f(x)“ Schreibfeld be-
tatigen offnet sich ein Tastaturfenster. Uber das
Drop-Down-Men ,<Funktion>“ kénnen Sie die
V.Qnect+ Programm Funktionen sehen.

8.1

g2+ QH

L 5 S-Ra g N} §=

Varlablen

1 ¥ Moboterprogramm

2 L= Zuwelsung Cuele Buscruse -
T Ta= NOORNEIER WOHEL SHr SUBGIWENEGN VBroken cen Werk 9eE ALSIrUCKS 2u
= ki PV e - -y
& |asa * =
o e e e o o oww o

Direkteauswahl Sequenzgruppe

Stellen Sie sicher, dass Sie den ersten Schritt in diesem Kapitel abgeschlossen haben, bevor Sie fortfahren.

Wahlen Sie ,VQnectSequenceGroup(<group>)*
aus dem ,.<Funktion>“ Drop-Down-Mendi.
Geben Sie nun anstelle von ,(<Gruppe>)“ die
Nummer der Sequenzgruppe aus Vision Q.400
ein, die Sie ausfiihren méchten (z. B. 10).

Das Textfeld farbt sich Weill und signalisiert so
das lhre Eingabe korrekt ist.

= Fabse (LO) ‘ 9 eemen
_______ N | Soono
- ' oENooE
y‘;.‘ﬂh.\_a-‘_f i oL ; L
<t - Vitec Gmbi I | (v
VOnectSequanzgruppal <gruppes)
PR = ‘ True (HI) H Fatse (LO) ‘ 2 = Etfernen
- [ | Boono
<O > hd |
|H|HH|||H||‘=°
-
HEODE ][
Pos - K
- = BN =
VOnectSequenzgruppel 10}
ut ]
m— - True (HI} Falze [LO) Boc #— Entfernen
fput i
-~ [ H H S Eann
bl T 1
- “' " ! ‘ s
-] H INBER
[ - oK
Funktion: - secEm | | 4 r . !' ‘
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8.2 Direkteauswahl Spreadsheet

Stellen Sie sicher, dass Sie den ersten Schritt in diesem Kapitel abgeschlossen haben, bevor Sie fortfahren.

L= W=, “spalte>,
Wahlen Sie aus dem Drop-Down-Menii ,,<Funk- S o | O ver
tion>“ den Eintrag ,VQnectSpreadsheet(<Zei- - - ! , =
le>,<Spalte>,<Beurteilung>)“. ome> > N N ‘ i |
Geben Sie nun anstelle von ,,<Zeile>“ Ihre ge- - =] <= afls|e
wiinschte Zeile aus dem Spreadsheet ein (z. B. - I R F N
VQ_454_partFinder). Geben Sie bei ,,<Spalte>“ = e il
die gewiinschte Spalte aus Ihrer Spreadsheet (z.B. e s 1 R S
Beurteilung, Wert, etc.) und die Art der ,,Beurtei-
lung* ein.

VarectSeraadsheet (VQ_454_pantFinder, “Beurteilung”, "OK”

'__'I 1';_” - True (1) Fatse (LO) | 3 = et

Das Textfeld farbt sich Weil und signalisiert so =] [ I T ‘ il e
das lhre Eingabe korrekt ist. = =< eff = s

- = ol | <|r ¢

VOnectSpreadshoed["Wl 454 parfFinder, “Wart™, =)

i - True (HI} | False [LO) | 2 i b
Wenn Sie eine andere Spalte (auBer Beurteilung) hd - i - = ‘ i B
auswdhlen, missen beide Anflihrungszeichen . . =g e e s
trotzdem noch vorhanden sein. Siehe Bild. = T =011 = [ - [
r | ADCER I 4 | 13 | o

O Es ist notwendig auf die genaue Schreibweise zu achten und die Anfiihrungszeichen zusetzen.
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9. Beispiel Applikation

In diesem Kapitel zeigen wir, wie Sie eine Applikationen in Vision.400 und V.Qnect+ erstellen und nutzen kénnen.

9.1 Erstellen von Beispiel Applikation in Vision Q.400

Starten Sie Vision Q.400 und offnen Sie eine
neue Applikation unter ,Applikationen -> Neu*.

Legen Sie eine Applikation mit mindestens einer
Kamera an. -

o Enm e n e bl

Fur weitere Information: Vision Q400 Hand-
buch, Kapitel 5.4.7 3. (siehe Kapitel 1.2)

+  Wenn Sie zum ersten mal Vision Q.400 starten miissen Sie die Kamera verbinden.
*  Vision Q.400 Handbuch, Kapitel 5.4.7 (siehe Kapitel 1.2)

Wihlen Sie als nadchstes, auf der linken Seite, den Checker ,,Merkmalsgewinnung® ( 9 ) aus und markieren Sie mit dem
Rechteckwerkzeug das Objekt. Nach dem Sie die Maustaste losgelassen haben 6ffnet sich das Pop-up Fenster ,,Checker
Eigenschaften“. Andern Sie da die Standardeinstellung (128) der ,,Maximale Anzahl der Objekte* zu 1. Um das Objekt zu
prifen driicken Sie ,,Cecker ausfiihren“ ( Il ) oder die Taste F8.

Fur weitere Information: Vision Q.400 Handbuch, Kapitel 10.8 (siehe Kapitel 1.2)

Nach dem Ausfiihren des Checkers, zeigt lhnen
das ,,Checker Eigenschaften“ Fenster automa-
tisch den Reiter Ergebnis an. Dort kdnnen Sie mit
einem Rechtsklick auf ,,Anzahl berechneter Ob-
jekte“ den Wert ins Spreadsheet einfiigen.

CRCL CL

Offnen Sie die Sequenzgruppe ( % ) und benen- — é.m
nen Sie den Namen der Gruppe 1in ,Part Finder | . .. ... g e Ca—— .r_.: on e
Group*“. L | e o e o

Offnen Sie den Spreadsheet ( E ) und benenn
Sie die Zeile, mit Doppelklick auf den Zeilenna-
men, um in ,,PartFound:

Die Spreadsheet-Spalte ,Unteren Grenzwert“
dndern Sie zu 1.

Nach dem Sie den Wert 1 bei der Spreadsheet-Spalte ,Unterer Grenzwert” geandert haben, kénnen Sie das Programm star-
ten. ( % oder F5 driicken)

Fur weitere Information: Vision Q.400 Handbuch, Kapitel 11 (siehe Kapitel 1.2)
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9.2 Anwesenheitsprifung

Kapitel 9.

Bei der Anwesenheitspriifung wird geprift ob ein Objekt vorhanden / nicht vorhanden ist.

Setzen Sie den ersten Wegpunkt des Roboters
mit der Kamera iber dem Objekt. Achten Sie auf
die Belichtung und Schéarfe des Objekts. Spei-
chern Sie den Wegpunkt.

Fugen Sie dem Roboterprogramm eine Sequenz-
gruppen (Programm -> URCaps -> V.Qnect+: Se-
quenzgruppen) zu, die Sie vorher in Vision Q.400
erstellt haben.

Damit V.Qnect+ das Bild verarbeiten kann, muss
eine Spreadsheet in das Roboterprogramm ein-
gefligt werden. Dazu klicken Sie auf Programm ->
URCaps -> V.Qnect+: Spreadsheet. Wahlen Sie
die Zeile ,partFound” und die Spalte ,,Judge-
ment“ und ,,OK“ fiir diese Anwendung. Starten
Sie das Roboterprogramm.

Nachdem Sie das Programm gestartet haben,
konnen Sie die Ergebnisse unter ,Variablen“ ab-
lesen.

Bei dem Ergebnis , True“ wurde der Gegenstand
gefunden, bei ,False* wurde keiner oder der ein
nicht bekannter Gegenstand von der Kamera er-
mittelt.

20
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N2+ QH
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9.3 Messung

Kapitel 9.

Bei dieser Priifung wird ein Handelsiblicher Stift ausgemessen.

Setzen Sie den ersten Wegpunkt des Roboters
mit der Kamera iber dem Objekt. Achten Sie auf
die Belichtung und Schéarfe des Objekts. Spei-
chern Sie den Wegpunkt.

Im Bereich Sequenzgruppen (Programm -> UR-
Caps -> V.Qnect+: Sequenzgruppen) wdhlen Sie
die vorher in Vision Q400 erstellte Sequenz-
gruppe aus.

Nachdem Sie die erste Position und die Se-
quenzguppe bestimmt haben, fliigen Sie dort
eine vordefinierten Spreadsheet node, gehen Sie
auf Programm -> URCaps -> V.Qnect+: Spread-
sheet und wahlen Sie die zustimmende Reihe
und Spalte aus.

Bewegen Sie den Roboter mit der Kamera zu
dem zweiten Wegpunkt den Sie ausmessen
wollen. Speichern Sie diesen in dem Roboter-
programm

Beispiel Applikation

Q8 2 & Q H -
N

Wariablen

1 Robaterpeogramm V.Qnect+: Sequenzgruppe

2 o Fatveactss
3 '@ kemPasten QP vonect i Vision 0400 verbundon
4 =38 Zoruppe ; Nr. 2; 51 Gruppe
TOREE gUerzoruepe  Nr. 2; St _1 Grup:
Sequenegrupp Sequenagruooe : . 2; Stift - Axtushsieren

v.Qnact+
SMM fur. 1: Part Fincer Growp
r. 2: Stift_ L Gruppe
1. 1% SHN_7 Grupon

+3o-xXxERRZ

Rz +aH
o BN o

Variablep

V.Qnect+: Kalkulationstabelle
as - R —
Vet : 1
Sequenzgrupp abie ; (VoW1 - | New Erstetien |
V.Onect+:
Kalkulationsta e w v | Aktualsierung
1 * Erweiterte Optionen

Soate ; Wert hd

< >
A+$S> xXxBBEZ
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Wabhlen Sie nach dem zweiten Wegpunkt, die
ndchste Sequenzgruppe (Programm -> URCaps
->V.Qnect+: Sequenzgruppen) und den ndchste
Spreadsheet (Programm -> URCaps -> V.Qnect+:
Spreadsheet) aus.

Nachdem Sie das Programm gestartet haben,
kdnnen Sie die Ergebnisse unter ,Variablen®
ablesen.

22
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R 2 & Q

o o

Beispiel Applikation

1 Gruppd

¥ = VAU WP =Wen

V.Qnect+: Kalkulationstabelle
[ Y T ——

' Erweiterte Optionen

Spake : Wert

Meu Erstellen

Hlctualislerung

Variable
ValueWP1
ValueWP2

[

Wert
11.684
16.823
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