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Vorwort

Zweck

Dieses Dokument flhrt in die Installation und Verwendung der intelligenten Kamera
VX500 von DOBOT ein, die einfach flr den Benutzer zu verstehen und zu verwenden ist.

Vorgesehenes Publikum
Dieses Dokument ist gedacht fir:
* Kunden
* \Vertriebsingenieur
* Ingenieure fur Installation und Inbetriebnahme

*  Technische Kundendienstingenieure

Kompatible Versionen

Produkt Version

VX500-Plug-in V1.3.0 - stabil
Kalibrierwerkzeug VV1.0.15 oder hdher
DobotStudio Pro V4.6.1.0 - stabil oder héher
SmartCamera-Firmware V3.1.0_250802 oder héher
Schaltschrank Nova + CCBOX V4.6.1.0 - stabil oder héher
Schaltschrank New Nova + SimBox V4.6.2.0 - stabil oder hdher
Schaltschrank CRA + CC262/CC263 V4.6.0.1 - stabil oder héher

Schaltschrank CRV + CC262V/CC263V V4.5.4.1 - stabil oder hoher

Schaltschrank CRV/CRA + CCBOX V4.6.1.0 - stabil oder hoher

CRV / CRA Werkzeug-I/O-Firmware V7.0.1.2 oder hdher

Nova + CCBOX Werkzeug-I/O-Firmware | V6.1.3.1 oder hdher

Nova + SimBox Werkzeug-1/O-Firmware V1.0.0.9 oder hoher
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ACHTUNG

e Die Aktualisierung der Firmware der Kamera kann zu
Kompatibilitdtsproblemen fiihren. Altere Versionslésungen funktionieren nicht
mit der neuen Firmware-Version. Bitte gehen Sie vorsichtig vor und zeichnen
Sie jegliche Veranderungen auf.

e Die VX500 Smartkamera kann gleichzeitig mit dem Dobot Kraftsensor
installiert werden, muss jedoch getrennt verwendet werden.

Verwandte Dokumente

Dokument

DobotStudio Pro
Benutzerhandbuch

Beschreibung

Erklart, wie die Steuerungssoftware
DobotStudio Pro des Roboters verwendet
wird.

Stellt die Funktionen, technischen

DOBOT CR A Serie | Spezifikationen und
Hardware- Installationsanweisungen fiir die
Benutzerhandbuch | kollaborativen Roboter der CR A-Serie
von Dobot vor.

DOBOT Nova Stellt.(?ie Eunktionen, technischen

. Spezifikationen und
Serie- Installationsanleitungen fir kollaborative
Benutzerhandbuch

Roboter der DOBOT Nova-Serie vor.

DOBOT Nova Serie
Hardware-
Benutzerhandbuch

Stellt die Funktionen, technischen
Spezifikationen und
Installationsanleitungen fir kollaborative
Roboter der DOBOT New Nova-Serie vor.

Stellt die Funktionen, technischen

Dobot CR V Serie Spezifikationen und
Hardware- Installationsanweisungen fiir die
Benutzerhandbuch | kollaborativen Roboter der CR V-Serie
von DOBOT vor.
Anleitung zur Verwendung des
Dobot Roboter- Wartungswerkzeugs flr Aktualisierungen
Wartungstool der Dobot Roboter-Firmware, Sicherungs-
Benutzerhandbuch | und Wiederherstellungsdatei des
Schaltschranks.
Dobot Beschreibt die Verwendung des
ForceControl-Plugin | Sechsachsen-Kraft-Plugins fiir DOBOT-
Benutzerhandbuch | Roboter.

Download-Link

Besuchen Sie das
Download-Center,
um Uber den
Dokumentennamen
zu suchen oder
nach Produktserien
zu filtern.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026)

Benutzerhandbuch

Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD



https://portal.dobot-robots.com/home

@ DOBOT

DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Revisionsverlauf

Datum Version Geénderter Inhalt
27.02.2026 V1.3.0 | Aktualisiert fur VX500-Plugin Version 1.3.0.
28.05.2025 V120 \[};ezEgstausgabe entsprechend dem VX500-Plug-in

Symbolerklarungen

Die in diesem Dokument vorhandenen Symbole werden wie nachfolgend definiert:

Symbol Beschreibung

A GEFAHR

Weist auf eine Gefahr mit einem grof3en Risiko hin, die wenn nicht
vermieden, zum Tode oder zu ernsthaften Verletzungen fiihren
kann.

A WARNUNG

Weist auf eine Gefahr mit einem mittleren Risiko hin, die wenn nicht
vermieden, zu geringfligigen oder mittelmafigen Verletzungen und
zu Schaden am Roboterarm flhren kann.

ACHTUNG

Weist auf eine potenzielle Gefahrensituation hin, die wenn nicht
vermieden, zu Schaden am Roboterarm, Datenverlust oder
unerwarteten Ergebnissen fliihren kann.

i HINWEIS

Bietet zusatzliche Informationen zur Verdeutlichung oder
Erganzung wichtiger Punkte des Haupttexts.
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1. Produkteinfiihrung

Die intelligente Kamera VX500 von DOBOT ist kompatibel mit allen Robotern der CR
A/CR V-Serie von DOBOT und bietet Plug&Play-Funktionen. Ausgestattet mit einem
eingebetteten Hochleistungs-Bildverarbeitungssystem ermdoglicht es Robotern die
Erkennung von Orientierungen, die prazise Positionierung sowie die Ausfihrung von
bildverarbeitungsbasierten Aufgaben wund stellt somit eine universelle Dobot-
Bildverarbeitungslosung dar.

Integriert mit DobotStudio Pro vereinfacht es den Einsatz vor Ort, reduziert den
Aufwand zur Fehlerbeseitigung und liefert eine umfangreichere und kostensparendere
Option flr Sichtiberprifungen.

Ubersicht der intelligenten Kamera VX500:

Luftfahrtstecker — — -‘

—
—

| N

\M < Netzwerkschnittstelle
; - B A\ (mit Schutzabdeckung)

| G
Adapterflansch

Ergebnisdisplayanzeige ——— — — -"\\

— — — — Aufnahmetaste und -anzeige

Objektiv und Lichtquelle

* Luftfahrtstecker: Verbindet zur Luftfahrtbuchse am Endeffektor des Roboters
zwischen der Kamera und dem Roboter fiir die RS485-Kommunikation. Die Stifte
sind wie nachfolgend definiert:

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
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Clip
Pin Definition Pin Definition
1 485A 5 24-V-Ausgang
2 485B 6 Digitaler Ausgang 2
3 Digitaler Eingang 2 7 Digitaler Ausgang 1
4 Digitaler Eingang 1 8 GND

¢ Luftfahrtbuchse: Wenn das Endwerkzeug Uber einen Luftfahrtstecker mit dem
Roboterarm kommunizieren muss, kdnnen Sie den Luftfahrtstecker in diese
Buchse einstecken, um die Kommunikation herzustellen. Diese Buchsenart ist
dieselbe wie die Luftfahrtbuchse am Ende der CRA-Serie.

-

! HINWEIS

Die Kamera kommuniziert Gber RS485 mit dem Roboterarm. Es wird
empfohlen, dass mit dieser Buchse verbundene Werkzeuge zur
Kommunikation mit dem Roboterarm einen digitalen Eingang/Ausgang
verwenden. Wenn das Werkzeug auch RS485 zur Kommunikation
verwendet, koénnen Datenkonflikte auftreten, die die Leistung
beeintrachtigen.

®* Netzwerkschnittstelle: Ethernet-Schnittstelle mit einer Schutzabdeckung aus
Silikon. Die Kamera muss mittels Netzwerkkabel mit dem Computer verbunden
werden und kann wahrend eines Projekts ohne Netzwerkverbindung offline
verwendet werden.

-

! HINWEIS

Fir den Anschluss zwischen dem Roboterarm und dem Computer
mussen Sie unabhangig von dieser Netzwerkschnittstelle ein weiteres
Netzwerkkabel oder Wi-Fi verwenden.
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¢ Aufnahmetaste und -anzeige: Wenn der ,Aufnahmeauslésemodus” auf
~Aufnahmetaste” eingestellt ist, kdnnen Sie die runde Taste driicken, um ein Bild
aufzunehmen. Es befinden sich drei Anzeigen in der Nahe der Taste: PWR
(Netzanzeige), LNK (Netzwerkanzeige) und STS (Statusanzeige). Sehen Sie die
Siebdruckmarkierungen auf der Kamera flr Details.

® Objektiv und Lichtquelle: Ausgestattet mit einem Kameraobjektiv, 14 LED-
Leuchten und 2 Positionierungsanzeigen.

®* Ergebnisdisplayanzeige: Zeigt den Betriebsstatus an (OK/NG).

¢ Adapterflansch: Wird verwendet, um die Kamera am Ende des Roboterarms
anzubringen.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
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2. Ausstattungs-/Softwareinstallation und Anschluss

Die intelligente Kamera VX500 befolgt eine Auge-in-Hand-Installationsmethode, was
bedeutet, dass sie am Ende des Roboterarms angebracht wird. Der Adapterflansch wird
vor der Auslieferung an der intelligenten Kamera vormontiert, damit Sie diese nur am Ende
des Roboterarms anbringen mussen. Die Flanschkonstruktion entspricht ISO 9409-1 und
ist somit mit allen Robotern der DOBOT CR A-/ CR V-/ New Nova-Serien kompatibel.

2.1 Ausstattungsinstallation und Anschluss
211 Keine externe Lichtquelle

1. Befestigen Sie den Adapterflansch mit vier M6*10-Schrauben am Ende des
Roboterarms.

e Zur 2D-Positionierung muss die Kamera in einer der nachfolgenden zwei
Richtungen installiert sein: Kamera in Richtung Robotersockel, Kamera
entgegen dem Robotersockel.

Kamera in Richtung Robotersockel

Kamera entgegen dem Robotersockel i —\‘[.

*  Wenn Sie nur die 2,5D-Positionierungsfunktion verwenden, kann die Kamera
in jeglichem Winkel angebracht werden. Zum Beispiel: Kamera seitlich zum
Robotersockel.

Kamera seitlich zum Robotersockel

(Der Normflansch unterstitzt die seitliche Anbringung
nicht. Ein benutzerdefinierter Flansch wird benétigt.)
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ACHTUNG

Um die intelligente Kamera VX500 an den Roboter CR20A
anzuschlielRen, wird nachfolgendes zusatzliches Zubehdr bendtigt:

1) M8-auf-M12 8-poliges Luftfahrtadapterkabel: Wird verwendet, um
die intelligente Kamera VX500 mit dem Roboter CR20A zu
verbinden.

2) Adapterflansch CRA & CR20A: Montiert am Ende des CR20A, um
ihn an den Normflansch der CRA-Serie anzupassen.

2. Stecken Sie das Luftfahrtkabel der VX500 Smartkamera in die Luftfahrtsteckdose
am Ende des Roboterarms.

ACHTUNG

Stecken Sie die Kamera im eingeschalteten Zustand nicht ein oder aus.
Vor dem Trennen oder Verbinden des Luftfahrtkabels schalten Sie die
Stromversorgung des Controllers aus und stellen sicher, dass die
Anzeigen von Roboter und Kamera ausgeschaltet sind.

3. Verbindet die intelligente Kamera VX500 mittels Netzwerkkabel mit dem
Computer. Das Netzwerkkabel wird zur Fehlerbeseitigung der Kamera verwendet
und kann wahrend der Ausfiihrung eines Projekts entfernt werden.

4. Verbinden Sie den Roboter-Schaltschrank tber ein Netzwerkkabel oder WiFi mit
dem Computer. Netzwerkkabel oder Wi-Fi werden verwendet, damit der Computer
den Roboterarm mittels DobotStudio Pro steuern kann.

fw

2l (8

Netzwerkkabel oder Wi-Fi Netzwerkkabel

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
5




0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

21.2 Externe Lichtquelle (Optional)

Falls das Umgebungslicht in lhrer tatsachlichen Anwendungsumgebung nicht
ausreicht, koénnen Sie unser Lichtquellen-Auswahlpaket erwerben und wie folgt
installieren:

1. Befestigen Sie den Adapterflansch aus dem Optionalen Lichtquellen-Kit mit vier
M3*8-Schrauben an der Lichtquelle.

2. Richten Sie die VX500 Smartkamera an der Nut des Adapterflansches aus und
sichern Sie sie mit vier M3*8-Schrauben.

3. Befestigen Sie den Adapterflansch mit vier M6*10-Schrauben am Ende des

y

Roboterarms.

M3*8 Schrauben x 8 — —@]

Adapterflansch —

Lichtquelle —

4. Stecken Sie das Luftfahrtkabel der VX500 Smartkamera in die Luftfahrtsteckdose
am Ende des Roboterarms.

ACHTUNG

Stecken Sie die Kamera im eingeschalteten Zustand nicht ein oder aus.
Vor dem Trennen oder Verbinden des Luftfahrtkabels schalten Sie die
Stromversorgung des Controllers aus und stellen sicher, dass die
Anzeigen von Roboter und Kamera ausgeschaltet sind.
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ﬂ

Aviation Kabel K

DOBOT VXS00

5. SchlieRen Sie das Stromkabel der Lichtquelle an die 24V-
Stromversorgungsschnittstelle im Roboter-Schaltschrank an (es kann entweder
die Lichtquellen-Verdrahtungsmethode 1 oder 2 verwendet werden; Einzelheiten
entnehmen Sie bitte dem jeweiligen Roboter-Schaltschrank).

_:—-
Verdrahtungsmethode 1
fur Lichtquelle

1/0 24V _

1/0 24V =

IO Zav Verdrahtungsmethode 2
1/0 24V fur Lichtquelle

1/0 24V

1/0 24V

1/0 24V
24v

6. Verbinden Sie sich per Ethernet oder WiFi; die Vorgehensweise ist identisch zu
Keine externe Lichtquelle.
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2.2 Softwareinstallation und Anschluss

1.

Bitte laden Sie das SmartCamera-Plugin-Paket aus dem Download-Center
herunter. Es umfasst das SmartCamera-Plugin (VX500 _v1-3-0), das
Kalibrierprogramme-Installationsprogramm (DobotCalibrateSetup.exe) und das
Kamera-Firmware-Upgrade-Paket.

Klicken Sie doppelt auf DobotCalibrateSetup.exe, um das Kalibrierprogramm zu
installieren (bendtigt Administratorberechtigung). Der Installationspfad kann nicht
verandert werden (Standardinstallationsort: C-Festplatte). Sobald installiert wird
DobotCameraCalibrate automatisch gestartet und lauft wahrend der
Verwendung des VX500-Plug-in im Hintergrund.

Offnen Sie DobotStudio Pro und verbinden Sie zum Roboter. Fiir den spezifischen
Vorgang, siehe die Bedienungsanleitung von DobotStudio Pro.

Offnen Sie die Seite Dobot+, importieren und installieren Sie den Plug-in VX500
v1-3-0.

] E | N & o ] = [0

CRSA  Einstellungen Prolokolle  Doboli  Anwendungen Hilfe-Dokumentation Tippbetrieh Oberwachung  Geschwindigheit(T7%)

Dobot+ LS i | Deinstalli am Endstiick

,,,,,,,,,,,,,,,

[®] VX500 i : Installieren

__________________

.

I HINWEIS

Das Plug-in VX500 unterstitzt gegenwartig vereinfachtes Chinesisch,
traditionelles Chinesisch, Englisch, Japanisch (H Z<5&), Koreanisch

(2t=01), Deutsch (Deutsch), Spanisch (Espafiol) und Franzosisch
(Francais).

Offnen Sie das Plug-in VX500 und das nachfolgende Dialogfenster erscheint.
Klicken Sie auf ,Bestatigen” und warten Sie darauf, dass das Plug-in die mittels
Netzwerkkabel an den Computer angeschlossene Kamera erkennt. Aktivieren Sie
die Option ,Nie wieder erinnern®, um zu verhindern, dass diese Aufforderung beim
nachsten Mal angezeigt wird.

Hinweis

Um dieses Plug-in nutzen zu kénnen, missen Sie
das Kalibrierungswerkzeug-Programm vorab
installieren. Im stromfiihrenden Zustand darf die
Kamera nicht angeschlossen oder getrennt werden.
Schalten Sie vor dem Trennen des
Luftfahrtsteckverbinders die Stromversorgung des
Schaltschranks aus und stellen Sie sicher, dass sich
der Leuchtmelder der Kamera im Status ,Aus "
befindet.

Keine weiteren Hinweise

Bestatigen
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HINWEIS

*  Deaktivieren Sie zur Vermeidung von Kommunikationsproblemen die
Firewall Inres Computers, bevor Sie die Kamera anschlief3en.

» Stellen Sie sicher, dass die ,Analoge Schnittstelle fiir die
Eingangskommunikation® auf ,RS485“ eingestellt ist, bevor Sie die
Kamera anschlieRen. Sie kdnnen diese Einstellung in DobotStudio
Pro unter Monitor > Tool I/O bestatigen und verandern.

Ende E/A Einstellungen Fa X
1/0
Schaltschrank
DI/DO % 1: 485A 2: 4858 [
Schaltschrank = 202 () 4: DL
Al/AO
5: 24V 6: DO 2
/
bR 7:001 8: N0 ()
Sicherheit E/A
Modbus
Di Alias Status Do Alias Status
Bus
DI_1 DO_1
Variable
DI_2 DO_2

Globale Variable

Programmvariak ]
1 Analoge Eingange - Kommunikationsschnittstellen
) 1
] @ RS485 Analogeingang :

6. Sobald das Plug-in die Kamera erkennt, werden die IP des Computers und die IP
der Kamera angezeigt. Passen Sie entweder die IP der Kamera oder die IP des
Computers an, um sicherzustellen, dass sie sich auf demselben Unternetzwerk
befinden (dieselben ersten drei Werte, unterschiedlicher letzter Wert). Wahrend
dieses Vorgangs konnte die Kamera voribergehend die Verbindung trennen, bitte
haben Sie Geduld.

PC-IP-Adresse: 192-168-5-80

Andern
IP-Adresse 192 - 168 -5 - 43
Gateway 192 - 168 -| 5 - 1
Subnetzmaske 255 - 255 - 255 -0
i
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7. Sobald die Kamera erneut erkannt wird, klicken Sie auf ,Verbinden® und das Plug-
in startet mit der Verbindung der intelligenten Kamera. Nach der erfolgreichen

Verbindung wird die Seite Auflosung die gegenwartig laufende Auflésung der
Kamera anzeigen.

Kameraparameter einstellen 31 Fotografieren Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

zxwtest
OK0 | NGO <

-+ Neu B Offnen [% Bearb. ®) 1x laufen

2,5D-Positionierung 6

.

I HINWEIS
Fir Verfahren zum Firmware-Upgrade siehe Abschnitt Firmware-
Upgrade.
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3. Hauptschnittstelle der Software

Linkes Bedienfeld: Anzeige und Steuerung des Kamerabildes

Bei Verbindung zeigt der Bildbereich das zuletzt aufgenommene Bild der Kamera
an.

Sie konnen in der oberen rechten Ecke des Bildbereichs auf ,Foto
aufnehmen® klicken, um ein Foto zu machen (stellen Sie sicher, dass der
.Fotoauslosemodus“ auf ,Manuelle Fotografie“ eingestellt ist; Einzelheiten
siehe ,Kameraparameter®).

ACHTUNG

Wenn die Aufnahme fehlschlagt, Uberprifen Sie, ob die Firewall
deaktiviert wurde oder bestatigen Sie, dass die gegenwartig laufende
Auflésung mit der Version der Firewall kompatibel ist.

Wenn im Bildbereich ein Bild angezeigt wird, erscheint eine Taste zum
~Speichern®, die Sie das Bild ortlich speichern lasst.

Sie konnen auf ,Kameraparameter anpassen® klicken, um die Seite
.Kameraparameter” zu 6ffnen (Einzelheiten siehe ,Kameraparameter®).

Sie kdnnen die Bildgrofie durch Auswahl der Skala aus der Dialogliste in der
rechten oberen Ecke der Seite anpassen.
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Rechtes Bedienfeld: Kamerakonfiguration und Sichtfunktionen

Kameraeinstellungen: Zeigt Anderungen der grundlegenden
Kameraeinstellungen an und erlaubt diese. Einzelheiten siehe Kamera-
Einstellungen und -Parameter.

Punkte wiederverwenden: Wird in 2,5D-Positionierungsszenarien eingesetzt,
um nach dem Austausch des Roboterarms oder -werkzeugs durch das erneute
Einlernen eines einzigen Punktes die schnelle Wiederverwendung aller Punkte
zu ermoglichen. Einzelheiten siehe Punkte wiederverwenden.

Kalibrierung und Koordinaten: Erlaubt die Verwaltung der Kalibrierdateien und
Koordinatensysteme. Einzelheiten siehe Kalibrierung und Koordinaten.

Losung: Erlaubt die Verwaltung der Losungen des Kamerabetriebs. Einzelheiten
siehe Ldsung.
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4. Kameraeinstellungen und Parameter

4.1 Kameraeinstellungen

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Kamera-Konfig. Trennen
Gerate-Alias zty ruanjian_1
IP-Adresse 192.168.5.43
Gateway 192.168.5.1
Subnetzmaske 255.255.255.0
Firmware-Version V3.1.0 250326 Firmware upgraden
Werkseinstellungen Ein-Klick-Wiederherstellung

Kamerarichtung

(® Die Vorderseite der Die Riickseite der
Kamera richtet sich Kamera richtet sich
zum Sockel zum Sockel

2,5D-Positionierungscode

50mm x 50mm (Standardobjekt) v
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411 Kameraeinstellungen
Gerate-Alias: Bearbeitbar. Sie kdnnen ein Alias einstellen, um zwischen
verschiedenen Kamerageraten zu unterscheiden.

IP-Adresse/Gateway/Unternetzmaske: Zeigt die gegenwartige
Netzwerkkonfiguration der Kamera an.

41.2 Firmware-Upgrade

Bitte Uberprifen Sie die Firmware-Version der intelligenten Kamera VX500. Die
Firmware-Version muss zur Plug-in-Version der Kamera passen. Einzelheiten siehe
Kompatible Versionen.

Wenn die Firmware-Version niedriger als V3.1.0_250326 ist, klicken Sie auf die Taste
.Firmware-Aktualisierung“ und wahlen Sie danach die Aktualisierungsdatei (mit einer
Erweiterung als ,.dav* oder ,.bin“) im Dialogfenster aus, um mit der Aktualisierung
fortzufahren.

Firmware upgraden

Upgrade-

. Auswahlen
Datei

Wahrend des Firmware-Upgrades darf die Kamera nicht
getrennt und die Stromversorgung nicht ausgeschaltet
werden.

Wahrend des Aktualisierungsvorgangs wird der Fortschritt angezeigt.

Upgraden
-~

9%

Fortschritte

Wahrend des Firmware-Upgrades darf die Kamera nicht
getrennt und die Stromversorgung nicht ausgeschaltet
werden.

Sobald die Aktualisierung beendet wurde, erscheint eine Mitteilung und die
Verbindung wird nach 3 Sekunden automatisch getrennt.
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) Firmware-Upgrade erfolgreich!

Das Dobot+ VX500 Plug-In erneut anschlieBen!

Verbindung wird nach 3 Sekunden automatisch getrennt

ACHTUNG

e Der Pfad der Aktualisierungsdatei unterstiitzt nur Chinesich oder
Englisch.

* Trennen Sie die Kameraverbindung nicht und schalten Sie das Gerat
wahrend des Aktualisierungsvorgangs nicht aus. Wenn die
Aktualisierung aufgrund von Netzwerkproblemen oder menschlichem
Versagen fehlschlagt, konnte die Kameraverbindung getrennt werden.

* Wenn die angezielte Firmware-Version von der gegenwartigen Version
mit zwei Stellen abweicht, kdnnten vorherige Firmware-abhangige
Lésungen inkompatibel werden. Sie kdnnten nach der Aktualisierung
Lésungen erneut erstellen missen.

e Um von V3.0.1 230625 (der urspringlichen Version, mit der Kameras
zuerst ausgeliefert wurden) auf V3.1.0_250326 zu aktualisieren, miissen
Sie zunachst auf V3.0.6 240118 aktualisieren und danach von V3.0.6
240118 auf V3.1.0_250326.

*  Wenn |hre Firmware-Version V3.1.0, jedoch von einem frilheren Datum
ist (z. B. V3.1.0 240116), kénnen Sie direkt auf V3.1.0_250326
aktualisieren.

41.3 Werkszustand wiederherstellen

Nach einem Firmware-Upgrade konnen Sie die Funktion Werkszustand
wiederherstellen verwenden, um alle Konfigurationen zu léschen und potenzielle
Probleme zu vermeiden. Diese Aktion ist unumkehrbar, fahren Sie also mit Bedacht fort.

X
Werkseinstellungen wiederherstellen

Alle Konfigurationen werden geléscht und kdnnen nicht
wiederhergestellt werden. Bitte bestdtigen Sie, ob Sie sie
l6schen mochten?
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41.4 Kamerarichtung

Wahlen Sie basierend auf der tatsachlichen Installation die dementsprechende
Kamerarichtung aus.

Kamerarichtung

(® Die Vorderseite der Die Riickseite der
Kamera richtet sich Kamera richtet sich
zum Sockel zum Sockel
I HINWEIS

. Um die 2,5D-Positionierungsfunktion zu verwenden, muss die Kamera
wahrend der Kalibrierung die ausgewahlte Richtung beibehalten, jedoch
bestehen wahrend der Verwendung der Positionierungsfunktion keine
Begrenzungen.

. Um die 2D-Positionierungsfunktion zu verwenden, muss die Kamera
wahrend der Kalibrierung und Positionierung die ausgewahlte Richtung
beibehalten.

41.5 2,5D-Positionierungscode

Dobot-Positionierungscodes werden standardmafig in den nachfolgenden 3 GréRen
geliefert. Messen Sie den Aulenrahmen des verwendeten 2,5D-Positionierungscodes und
wahlen Sie auf der Seite ,Kameraeinstellungen® die angemessene Groflie aus.

1) 60 mm x 60 mm (Standard)
2) 50 mm x 50 mm (Standard)
3) 20 mm x 20 mm (Standard)

* Die standardmafigen Positionierungscodes sind bei der intelligenten Kamera
VX500 als Zubehor beinhaltet, wobei die GroRen einschlieBlich des
Aulenrahmens gemessen werden.

2,5D-Positionierungscode |

60mm x 60mm (Standardobjekt) v
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b
L nt
[—x X " 20w

* Um einen benutzerdefinierten 2,5D-Positionierungscode zu verwenden, wahlen
Sie ,Benutzerdefiniert” aus und greifen Sie auf die Abmessungen zu (Bereich:
10mm — 300mm).

2,5D-Positionierungscode

Benutzerdefiniert v 50 X

Die GroRe des benutzerdefinierten Positionierungscodes bezieht sich auf den
inneren schwarzen Bereich des Codes, wie in der unten stehenden Abbildung
dargestellt.
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HINWEIS

Um selbst die 2,5D-Positionierungscodes auszudrucken, kontaktieren
Sie den Kundendienst von Dobot, um die Entwurfsdateien zu erhalten.

Die GroRe des Positionierungscodes ist eine globale Einstellung, was
bedeutet, dass unterschiedlich groRe Positionierungscodes nicht
gemischt werden kdnnen.

Positionierungscodes derselben Grofte kdnnen mehrere Ausfiihrungen
haben, die jeweils eine eindeutige Seriennummer besitzen (siehe 2.5D-
Koordinatensystem far Einzelheiten). Wahlen Sie den
dementsprechenden Code entsprechend Ihrer Bediirfnisse aus.

4.2 Kameraparameter

Sie koénnen oberhalb des Bildes auf ,Kameraparameter® klicken, um die Seite der
.Kameraparameter” zu 6ffnen.
I HINWEIS
Kameraparameter sind an die gegenwartige Losung gebunden. Jegliche
Veranderung trifft nur auf die gegenwartige Lésung zu. (Eine neue Kamera
wird standardmagig mit einer leeren Losung geliefert.)
Kameraparameter %
Ausldsemodus zum
Fotografieren
Bildparametereinstellungen manue
Klick-Einst
Lichtquelleneinstellungen
S 2000
Gamma-Wert
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4.2.1 Auslosemodus fiir Fotos

Die intelligente Kamera unterstlitzt die nachfolgenden Auslésemodi. Unabhangig vom
ausgewahlten Modus bleibt die automatisch ausgeldste Aufnahmefunktion beim Anpassen
der Kameraparameter aktiv.

* Automatische Aufnahme: Die Kamera nimmt automatisch in regelmafigen
Abstanden Fotos auf (keine Bildgebung in Echtzeit).

J Manuelle Aufnahme Klicken Sie im Plug-in auf die Taste ,Foto aufnehmen®, um
eine Bildaufnahme auszuldsen.

. Kamerataste Driicken Sie die physikalische Taste an der Seite der Kamera, um
eine Bildaufnahme auszuldsen.

Der wahrend der Kamerakommunikation mit dem Roboter verwendete Auslésemodus
gehort zu keiner der obigen Modi, also bleibt diese Option nach der automatischen
Kalibrierung oder beim Ausfiihren eines Projekts leer. Sie kénnen ihn bei Bedarf neu
konfigurieren.

4.2.2 Einstellungen der Bildparameter
Einstellungen mit einem Klick

Klicken Sie auf ,Einstellungen mit einem Klick“ und die Kamera passt basierend auf
der Umgebung die Kameraparameter automatisch an (Helligkeit und Fokus)

Der Vorgang der automatischen Anpassung bendétigt Zeit, wahrend der die Kamera
nicht betrieben werden kann. Bitte warten Sie geduldig.

Wenn die Bildqualitat nach einer Anpassung mit einem Kilick nicht Ihren Bedurfnissen
entspricht, kdnnen Sie die Einstellungen manuell fein einstellen.

Manuelle Einstellungen

Klicken Sie auf ,Manuell®, um die Seite der manuellen Einstellungen zu 6ffnen.

Helligkeitseinstellung Ein-Klick-Einstellung
Belichtungszeit Sl 17598

Verstarkung 0

Mechanischer Zurlicksetzen auf Standardeinstellung

Fokus Automatischer Fokus

Fokusschritt  (E < > 100

Fokusposition CGEEE < > 1000

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
19




0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

I HINWEIS

Bevor Sie auf ,Manuell® klicken, missen Sie zuerst einen
~Aufnahmeauslosemodus” auswahlen oder die Mitteilung“Bitte einen
Auslosemodus auswahle “ erscheint.

Unabhangig vom ausgewahlten Auslésemodus wird die Kamera nach dem
Anklicken von ~-Manuell* automatisch zur ~Automatischen
Aufnahme*“ umschalten (um eine Echtzeitriickmeldung zum Bild wahrend der
manuellen Anpassung zu bieten). Sobald die Anpassungen beendet wurden,
wird die Kamera zum vorher eingestellten Auslésemodus zurlckkehren.

Helligkeitseinstellungen

Klicken Sie auf ,Einstellungen mit einem Klick®, um die Helligkeit automatisch
anzupassen.

Wenn die ,Einstellungen mit einem Klick® Ihre Bedingungen nicht erfillen,
kénnen Sie die ,Belichtungszeit und den ,Gewinn“ manuell anpassen, um die
Bildhelligkeit zu andern.

Mechanischer Fokus

Klicken Sie auf ,Automatischer Fokus“ und die Kamera wird automatisch die
Fokusstellung in festgelegten Fokusschritten anpassen und letztendlich die
Fokusstellung mit dem allgemein scharfsten Bild auswahlen.

Klicken Sie auf ,Standardeinstellungen wiederherstellen, um die
Fokusstellung auf die Standardeinstellungen zurtickzusetzen.

Wenn dem Bild klarer Kontrast fehlt, konnte der automatische Fokus
fehlschlagen. In solchen Fallen passen Sie bitte den Fokus manuell an.

Fokusschritt: Stellen Sie die Schrittgrof3e der Fokusanpassungen ein.

Fokusposition: Wenn der automatische Fokus lhre Bedingungen nicht erfillt,
kénnen Sie die Fokusstellung manuell andern.
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4.2.3 Lichtquelle einstellen

Lichtquelleneinstellungen

Lichtquellensteuerung  Alle v .o e e oo

[ ] [ ]
o0 o 00

Dauer G < > 2000

*  Steuerung der Lichtquelle: Wahlen Sie den Modus der Lichtquellensteuerung,
einschlieflich Alle, Benutzerdefiniert und Keine.

o Alle: Schaltet alle LEDs ein. Die Einstellung der Zeitdauer gilt fir alle LEDs.

o Benutzerdefiniert: Erlaubt unabhangige Steuerung der LEDs jeder Zone
(klicken Sie auf den dementsprechenden Bereich auf der rechten Seite des
Diagramms, Grlin = Ein, Weil} = Aus) und der Zeitdauer.

Wenn auf den Modus ,Benutzerdefiniert geschaltet, sind alle LEDs
standardmafig ,Aus”.

Die LEDs auf beiden Seiten des Objektivs dienen als ,Geratezielvorrichtung®, um
das Sichtfeld der Kamera anzuzeigen. Sie kénnen auf die dementsprechenden
LEDs klicken, um die Geratezielvorrichtung ein- oder auszuschalten (Rot = Ein,
Weil} = Aus).

Lichtquelleneinstellungen

Lichtquellensteuerung  Benutzerdefiniert v o0 0

o Keine: Schaltet alle LEDs aus und die Einstellung der Zeitdauer wird
ungultig.

» Zeitdauer Konfiguriert, wie lange die LEDs nach der Auslésung eingeschaltet
bleiben. Sie kann nur konfiguriert werden, wenn die ,Lichtquellensteuerung* auf
JAlle® steht, trifft jedoch auch auf die im Modus
.Benutzerdefiniert* eingeschalteten LEDs zu. Wenn alle LEDs ausgeschaltet
und gespeichert sind, wird beim erneuten Offnen die Kameraeinstellungen die
Zeitdauer auf 100 ps zurlckgesetzt (Mindestwert).
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424 Gamma-Einstellung

Sie kénnen den Wert Gamma manuell auf Feineinstellung des Bildkontrasts
einstellen.

Gamma zwischen 0,5 - 1,0: Passt die Helligkeit in dunkleren Bereichen an.

Gamma zwischen 1,0 - 4,0: Reduziert die Helligkeit in dunkleren Bereichen.

Werkseinstellung: 0,7.

Gamma-Wert 0.7
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5. Losung

Eine LOsung ist eine Ansammlung von Sichtwerkzeugen. Mehrere Werkzeuge kénnen
einer einzelnen L&sung hinzugeflgt werden. Die intelligente Kamera VX500 kommt mit
einer standardmafRigen leeren Losung, die keine Werkzeuge oder Konfigurationen enthalt.
Sie mlssen basierend auf Ihren tatsachlichen Bedurfnissen eine neue Lésung erstellen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

zXwtest
OK:0 | NG:0 <

-+ Neu £ Offnen [ Bearb. ® 1x laufen

ACHTUNG

Wenn die gegenwartig auf lhrer Kamera ausgefiihrte LOsung vor einer
Firmware-Aktualisierung erstellt wurde, dann beenden und I6schen Sie diese,
um danach eine neue Ldsung zu erstellen.

5.1 Losung erstellen

1. Klicken Sie auf ,Neu“, um auf die Erstellungsseite der neuen Losung zuzugreifen.

2. Grundbild einstellen Alle Werkzeuge aufter das Positionierungswerkzeug
bendtigen eine ROI (Region des Interesses), die hauptséachlich zur Definierung
der Erkennungs- und Template-Bereiche des Plug-in der intelligenten Kamera
VX500 verwendet wird.

Plan > Plan erstellen Projekt verlassen

1.Referenzbild 2.Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

Referenzbild [e] Ermitteln durch Fotografieren = Auf PC offnen

*  Wenn kein Grundbild eingestellt wurde, klicken Sie auf ,Aufnahme®, um ein
neues Foto als Grundbild aufzunehmen. Wenn bereits ein Grundbild
eingestellt wurde, verandert sich die Taste ,Aufnahme* in ,Ersetzen®. Sie
kdénnen diese anklicken, um das Grundbild zu aktualisieren.

*  Klicken Sie auf ,PC o6ffnen“, um vom Computer ein Bild als Grundbild zu
importieren.
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I HINWEIS

Stellen Sie sicher, dass das vom PC importierte Bild im Format JPG,
BMP oder PNG ist und die gegenwartige Auflésung der Kamera aufweist.

Es wird empfohlen, ein von der intelligenten Kamera aufgenommenes
Bild zu importieren und 6rtlich zu speichern.

3. Gehen Sie zum Tab ,Werkzeugeinstellungen® und klicken Sie auf ,Hinzufiigen®,
um ein neues Werkzeug hinzuzufligen. Detaillierte Beschreibungen der
einzelnen Werkzeuge finden Sie im Abschnitt Visuelle Werkzeuge. Um ein
Positionierungswerkzeug zu verwenden, schlieRen Sie bitte zuerst die Hand-
Auge-Kalibrierung und die Einrichtung des Koordinatensystems ab, wie im
Abschnitt Kalibrierung und Koordinaten beschrieben.

1.Referenzbild 2 Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

Setup-Tool -+ Hinzufiigen

1 Code-ldentifizierungb 4

Q

2 2,5D-Positionierung?

Nach der Auswahl der hinzugefligten Werkzeuge:
e Kobnnen Sie auf ,Léschen” klicken, um das Werkzeug zu I6schen.
e  Kodnnen Sie auf ,Kopieren*® klicken, um das Werkzeug zu duplizieren.

Die maximale Anzahl an Zeichen pro Ldsung betragt 40, jedoch hat jedes
Werkzeug seinen eigenen Grenzwert. Zum Beispiel erlauben die Module
2,5D-Positionierung und Codeerkennung nur ein Werkzeug pro LOsung.
Wenn der Kameraspeicher seine Grenze erreicht, kdnnen keine zusatzlichen
Werkzeuge hinzugefiigt werden, auch wenn die Gesamtanzahl unter 40 liegt.

]
e  Sie kénnen auf *~ neben dem 2,5D-Positionierungswerkzeug klicken, um
die an das Werkzeug gebundene Kalibrierungsdatei zu andern.
*  2D-Positionierungswerkzeug kann nicht bearbeitet werden.

e  Sie konnen auf EI neben den anderen Werkzeugen klicken, um deren
Konfiguration zu &ndern.
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4. Gehen Sie zum Tab ,Ausgangseinstellungen®, geben Sie einen Losungsnamen
ein und wahlen Sie einen Lésungsstatus aus. Lésungsstatus:

* Alle Werkzeuge OK: Das Losungsergebnis ist nur OK, wenn der
Modulstatus aller Werkzeuge der L6sung OK ist.

* Jegliches Werkzeug OK: Das Lo&sungsergebnis ist OK, wenn der
Modulstatus von mindestens einem Werkzeug der Losung OK ist.

1.Base image 2.Tool settings 3.0utput settings

Solution name test00
Solution status All Tools OK v
Tool output result [41 Configure ® Test
Tool Output result Operation
Configure

5. Kilicken Sie auf ,Konfigurieren®, um die Seite der Ausgangseinstellungen zu
offnen. Wahlen Sie die Ausgabeergebnisse fur die hinzugefiigten Werkzeuge aus
(Mehrfachauswahl moglich), klicken Sie auf ,Bestétigen®, und die ausgewahlten
Ausgabeergebnisse werden ausgegeben. Sie kdnnen Uber die Testoberflache
angezeigt oder per Programmierung aufgerufen werden.

. . X
Konfigurationswerkzeug
2,5D-Paosition 6 Modulstatus Koord.-Sys.
ierung
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6. Sobald das Werkzeugausgabeergebnis konfiguriert ist, klicken Sie auf die
Schaltflache , Test‘, um das Testlauf-Fenster fiir das konfigurierte Werkzeug zu
offnen. Dort kbnnen Sie die Ausgabeergebnisse der einzelnen Werkzeuge in
Echtzeit einsehen.

1.Base image  2.Tool settings  3.Output settings

Solution name test00

Solution status All Tools OK v

Tool output result [ Configure E-“;E:)"T-e.s-t-"-é
Tool Output result . Oper-atlo; [

Medule status i}
2.5D positio
ning ; _
Coordinate system (1]
Module status i}
Code info )
Code count i}
Code recogn
. J Code type o
tion
Code center pixel X i}
Code center pixel ¥ )
Code area angle )

7. Klicken Sie auf ,Lauf stoppen®, um den Testlauf zu beenden und zur Seite
~Ausgabekonfiguration® fiir die neue Losung zuriickzukehren.”

Configuration tool

Tool Output result Test run result
Module status NG

2.5D positio 5

ning .
Coordinate system (0,0,0,0,0,0)
Module status NG
Code count fi]

Code recugni7

tion
Code info, Code type, Code
center pixel X, Code center pixe|
Y, Code area angle

Module status NG
e Recognition count 0
Character info
Module status NG
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8.

Sobald Sie die Erstellung der Losung beendet haben, klicken Sie in der rechten
oberen Ecke zum Speichern auf ,Speichern“ und kehren Sie zur Seite ,L6sung
“ zurlick. Klicken Sie auf ,Losung beenden” und eine Bestatigungsaufforderung
erscheint. Klicken Sie auf ,Beenden bestatigen, um zur Seite
,LOsung”“ zurtickzukehren.

Alle aktuellen Bearbeitungen werden
voribergehend gespeichert und kénnen
durch den Wechsel des Programms oder
einen Neustart der Kamera
wiederhergestellt werden

Abbrechen Verlassen bestatigen

5.2 Losung ausfiihren

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
testl
OK:1 | NGO &
+ Neu B Offnen [#] Bearb. (® 1xlaufen ® Ausf
2,5D-Positionierung 6 OK

Modulstatus: OK
Koord.-Sys.: (-329.0842896, 240.7219086, -16.2464256, 1.5215189, 0.125847, -96.41...
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* Klicken Sie auf der Losungsseite auf ,Einmal ausfiihren®, um die gegenwartige
Lésung einmal auszufiihren (Bild aufnehmen und verarbeiten). Das Ergebnis wird
angezeigt.

o Ein Statussymbol (OK/NG) neben dem Ldsungsnamen zeigt das Ergebnis
dieser Ausflihrung an.

o Unter dem Ldsungsnamen zeigt der Zahler die Anzahl der gegenwartigen

Ausfiihrungsergebnisse der Losung an. Sie kdnnen auf < klicken, um die
Zahlung zu l6schen.

o ,Werkzeugergebnis® zeigt die individuellen Ergebnisse jedes Werkzeugs
innerhalb der Lésung dieser Ausfilihrung an.

* Klicken Sie auf ,Ausfiihren“, um die Losung durchgehend auszufiihren.
Wahrend der durchgehenden Ausfiihrung werden die Ergebnisse nicht
angezeigt.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

Projekt lauft

© Stoppen

Projekt lauft

Nachdem die Loésung ausgefiihrt wurde, kénnen Sie sich auf Blockly/Skript-
Programmierung und Visuelle Anwendungsfalle beziehen, um Ihr Programm zu
entwickeln.

.

I HINWEIS

Sie missen die Lésung zunachst ausfiihren, um sicherzustellen, dass die
Kamera-Losung im Programm ordnungsgeman arbeitet.

Selbst wenn ein 2D-Positionierungswerkzeug zur Lésung hinzugefiigt wurde und alle
Werkzeugausgabeergebnisse OK sind, zeigt das Losungslaufergebnis NG an, wenn
andere 2D-Positionierungswerkzeuge im Plugin interferieren. Navigieren Sie zur Seite
,Losungsbearbeitung®, wechseln Sie zu ,Werkzeugeinstellungen > Hinzufligen“ und prifen
Sie, ob andere 2D-Positionierungswerkzeuge vorhanden sind. Das Ldsungslaufergebnis
beeinflusst den tatsachlichen Betrieb des Programms nicht.
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5.3 Lodsungsverwaltung

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

0402
OK:1 | NG:0 <

-+ Neu B Offnen [ Bearb. ® 1x laufen

Klicken Sie auf ,Bearbeiten®, um die gegenwartige Lésung zu andern.

Klicken Sie auf ,0ffnen*, um die Lésungsliste wie unten dargestellt anzuzeigen:

X
Projekt auswahlen

0402 [Nk |

th
Template

th
xwtest N

th T

Neuen Plan importieren

*  Wahlen Sie eine Losung und klicken Sie auf ,Als gegenwartige Losung

einstellen®, um sie als die aktive L6sung anzuwenden.

-
+ Klicken Sie auf ! neben einer Losung, um sie zu entfernen. Die

gegenwartige Lésung kann nicht geldscht werden.
W+

e Klicken Sie auf = neben einer Losung und die Aufforderung ,Losung
exportieren® erscheint im Dialogfenster. Klicken Sie auf ,Zum Desktop
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exportieren“, um die ausgewahlte Losung mit dem Dateinamenformat
»Solution _Time.VX500“ auf dem Desktop zu speichern.

X
Plan exportieren

Die 2.5D-Kalibrierdatei und das 2.5D-
Koordinatensystem werden nicht exportiert

Nach dem Import missen die 2D-
Kalibrierdatei und das 2D-Koordinatensystem
aktualisiert werden

Abbrechen Aut De'_::'ktop
exportieren

-

" HINWEIS

2,5D-Kalibrierdateien und 2,5D-Koordinatensysteme werden nicht
exportiert.

*  Nach Auswahl von ,Neue Losung importieren” erscheint die nachfolgende
Aufforderung, klicken Sie auf ,Import“, um den Dateipfad zum Speichern der
Losung auszuwahlen.

X
Plan importieren

Um die Genauigkeit zu gewahrleisten,
fuhren Sie bitte die Kalibrierung erneut
durch und vervollstéandigen Sie die
erforderlichen Ersetzungen.
(D. Der Plan importiert keine 2.5D bezogenen
Tools, fiillen Sie bitte bei Bedarf aus
(2. Aktualisieren der 2D-Kalibrierungsdatei und
des Koordinatensystems
@. Aktualisieren der ausgewahlten Kalibrierdatei
und des Koordinatensystems im Plan
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-

HINWEIS

1. 2,5D-verwandte Werkzeuge werden beim Importieren einer
Lésung nicht importiert, bitte je nach Bedarf konfigurieren.

2. Nach dem Import aktualisieren Sie die 2D-Kalibrierdateien und
die 2D-Koordinatensysteme (unglltige 2D-
Koordinatensysteme werden in rot markiert und mit
.Failure_User* beschriftet).

3. Importierte  Losungsdateien muissen die Erweiterung
» VX5600" aufweisen.
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6. Kalibrierung und Koordinaten

Sie koénnen auf der Seite ,Kalibrierung und Koordinaten“ eine Hand-Auge-
Kalibrierung durchfihren.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien o

ot ? Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten

Die Hand-Auge-Kalibrierung bestimmt die Transformation zwischen dem
physikalischen Koordinatensystem des Endeffektors des Roboters (Hand) und dem
Bildkoordinatensystem der Kamera (Auge). Dies erlaubt die Umwandlung bildbasierter
Koordinaten in physikalische Koordinaten der Roboterbewegung.

6.1 2,5D-Kalibrier- und Koordinatensystem
6.1.1 2,5D-Kalibrierdiagramm

Um Genauigkeit sicherzustellen, missen wahrend der 2,5D-Kalibrierung die
nachfolgenden Bedingungen erfiillt werden:

1. Das Benutzerkoordinatensystem und das Werkzeugkoordinatensystem auf
dem Jog-Bedienfeld missen auf O eingestellt sein, ansonsten erscheint das
nachfolgende Dialogfenster:

Erinnern

Benutzerkoordinatensystem 0 und
Werkzeugkoordinatensystem O sind fir die 2,5D-Hand-
Auge-Kalibrierung erforderlich. Stellen Sie die
entsprechenden Werte auf der Tippbetriebstafel ein.

2. Halten Sie beim Einstellen der kalibrierungsbezogenen Punkte den Gelenkwinkel
von J3 bei.

Automatische 2,5D-Kalibrierung

Automatische 2,5D-Kalibrierung: Nachdem Sie den Mittelpunkt der Kalibrierplatte
und den anfanglichen Aufnahmepunkt demonstriert haben, erzeugt der Roboter
automatisch 25 Kalibrierpunkte, bewegt sich zu jedem Punkt, nimmt Bilder auf und erzeugt
danach basierend auf den aufgenommenen Bildern eine Kalibrierdatei.

Stellen Sie sicher, dass wahrend der Verwendung der Kalibriermethode innerhalb des
Bewegungsbereichs des Roboters keine Hindernisse vorhanden sind.
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Schritte der automatischen 2,5D-Kalibrierung:
Step 1: Kalibrierplatte platzieren

Platzieren Sie die 2,5D-Kalibrierplatte direkt unter der Kamera, richten Sie die
Langskanten der Platte mit den Langskanten des Sichtfelds der Kamera und den
kurzen Kanten der Platte mit den kurzen Kanten des Sichtfelds der Kamera aus. Ein
schwarzer oder weiller Hintergrund wird empfohlen.

]
[4)]
[w]
o
o
C

bration board (black background)

Step 2: Roboterhaltung anpassen

Passen Sie die Haltung des Roboters so an, dass das Kameraobjektiv parallel zur
Kalibrierplatte liegt. Stellen Sie sicher, dass die Kalibrierplatte mittig im Sichtfeld der
Kamera liegt und ungefdhr 70% des Sichtfelds einnimmt. Die empfohlene
Kamerahthe zur Kalibrierplatte betragt 300 mm, mit empfohlenen Winkeln RX =
+180°, RY = 0°.

Diagramm
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Sichtfeld der Kamera

.

I HINWEIS

Bei CR10A sollte die Entfernung vom Armende zum Robotersockel 500 mm
betragen. Bei CR5A sollte diese Entfernung 350 mm betragen.

Step 3: Aufnahmepunkt speichern

O Offnen Sie ,DobotStudio Pro > Anwendungen > Blockly-Programmierung® und
erstellen Sie danach ein neues Projekt (bestimmen Sie den Namen selbst)

@ Gehen Sie zur Seite ,Liste zum Speichern der Punkte“ und klicken Sie auf ,Punkt
hinzufligen®, um die gegenwartigen Punkte zu speichern (empfohlener Alias:
"2_5D_AutoCalPhotoPt").

I -] o =

° unbenannt 4.
CRioA  Einstellungen Protokolle  Dobots  AnwendungenHilfe Dokumentation E Offnen  Speich--

Konzernleitung + Punkt hinzufigen

Benutzer Werkzeug X ¥ z Rx Ry Re

wtoCalPhotot o 00000 3024000 1765000 200000 o.0m00 10,0000

Step 4: Kameraparameter anpassen

@O Gehen Sie zur Seite Dobot + Plug-in und klicken Sie auf Kameraparameter
anpassen, um auf die Schnittstelle der Einstellungen zuzugreifen.

@ Klicken Sie auf die Taste ,Einstellungen mit einem Klick” fir den automatischen
Fokus. Bitte warten Sie, bis der Vorgang beendet wurde.
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o Kameraparametor enctollon. |k B speichern X
t = Kameraparameter

Auslésemodus zum
4 otografieren durch manuelies. ..
Fotografieren

Bildparametereinstellungen manuelle &

i
Lichtquelleneinstellungen

Lichtquellensteuerung ~ Alle . R

Daver  CHNEE— (3 2000

Gamma-Wert 07

Bildqualitat der Kalibrierplatte:

Die Schachbrettkantgn mussen scharf sein, mit einem starken Kontrast zwischen
schwarz und weil3. Uberbelichtung ist zu vermeiden, da sie dazu flhren kann,
dass Eckpunkte sich teilen und die Erkennung beeinflussen.

ACHTUNG
Uberbelichtung vermeiden!

Uberbelichtung tritt auf, wenn die Belichtungszeit zu lang ist, was dazu
fuhrt, dass das Bild GibermaRig hell und verschwommen erscheint.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
35




0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Step 5: Mittelpunkt einstellen

@O Gehen Sie zu ,Kalibrierung und Koordinaten > Kalibrieren> Automatische 2,5D-

Kalibrierung*
Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
- - Kalibrierdatei
Ha|:1d -Auge aibrieraateren Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten
Liste der 2,50 manuelle Kalibrierung

2.5D 0307142

Koordinatensysteme

1
1
g SR

Koord.-Sys.  Kalibrierungsdatei Manuelle 2D-Kalibrierung

Automatische 2D-Kalibrierung
Cam_UserT 2.5D_03071423.yml _ T =t

@ Stellen Sie den Roboterarm so ein, dass die Flanschmitte mit der Mitte der 2,5D-
Kalibrierplatte ausgerichtet ist, dabei einen Fehler von weniger als 10 mm
sicherstellend (keine Hohenbedingungen). Dies kann durch Aufnahme eines
Bildes der Kalibrierplatte bestatigt werden. Zum Beispiel: Bei einer Entfernung
von 300 mm von der Kamera zur Platte sollte das aufgenommene Bild zwei
Reihen der Rasterquadrate aufweisen. Wie in der unten stehenden Abbildung
dargestellt.

® Klicken Sie auf der Seite ,Automatische 2,5D-Kalibrierung® auf ,Mittelpunkt
festlegen®.
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Automatische 2,5D-Kalibrierung

o (2 ) Legen Sie den
i = (3 ) Erfassung von
Mittelpunkt Ausgangspunkt zum =g
. Kalibrierungspunkten
festlegen Fotografieren fest

die 2,5D-Kalibrierplatte horizontal platzieren (die lange Seite der 2,5D-Kalibrierplatte ist mit d...Mehr anzeigen

Flansch-Mitte

Mittelpunkt festlegen Nicht ermittelt (@) Mittelpunkt ermitteln

Abbrechen

@ Klicken Sie auf ,Weiter, um mit der Seite ,Legen Sie den Ausgangspunkt zum
Fotografieren fest* fortzufahren.
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Step 6: Grundaufnahmepunkt einstellen

@O Gehen Sie zur Seite ,Liste zum Speichern der Punkte, wahlen Sie die
gespeicherte Datei ,2_5D_ AutoCalPhotoPt und driicken Sie langzeitig auf
.Bewegen zu“, um den Roboter zur dementsprechenden Stelle zu bewegen.

@ Gehen Sie im Plug-in Dobot+ zur Seite ,Legen Sie den Ausgangspunkt zum
Fotografieren fest".

Automatische 2,5D-Kalibrierung

(1) e Legen Sie den N
N | 3 ) Erfassung von
Mittelpunit Ausgangspunkt zum :

Kalibrierungspunkten
festlegen Fotografieren fest gsp

Stellen Sie den Knickarmroboter ein, um die Oberflache des Kameracbjektivs parallel zur 2,5D...Mehr anzeigen

Hohe zwischen Kameraobjektiv und Kalibrierplatte 280
Ausgang‘spunkt um Nld?t €, Koordinaten ermitteln
Fotografieren ermittelt =

Abbrechen Vorheriger Schritt

@ Messen Sie die Hohe vom Kameraobjektiv zur Kalibrierplatte und geben Sie es
im Eingabefeld ein, klicken Sie danach auf ,Koordinaten ermitteln®. Sobald die
Koordinaten erfolgreich erhalten wurden, klicken Sie auf ,Weiter®, um mit der
Seite ,Erfassung von Kalibrierungspunkten® fortzufahren.
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Step 7: Kalibrierpunkt erfassen

Stellen Sie sicher, dass innerhalb des Bewegungsbereichs des Roboters keine
Hindernisse vorhanden sind, klicken Sie danach auf ,Beginnen Sie mit der
Erfassung“. Der Roboter bewegt sich flr die Bildaufnahme automatisch zu 25
Punkten. Bitte warten Sie, bis der Vorgang beendet wurde.

Automatische 2,5D-Kalibrierung

I é Legen Sie den
Ausgangspunkt zum
Fotografieren fest

Mittelpunkt
festlegen

e Erfassung von
Kalibrierungspunkten

(@. Bitte stellen Sie sicher, dass sich keine Hindernisse im Bewegungsbereich des Knickarmroboters befinden.

(@. Mach dem Start der Erfassung bewegt sich der Knickarmroboter von selbst nacheinander zu Zuriicknehmen

den 25 Punkten, die um die Kalibrierplatte herum generiert wurden. N

Keine Hindernisse im Bewegungsbereich des Knickarmroboggrs

Erfassung von

0/25
Kalibrierungspunkten (0725)
Vorheriger
Schritt
Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch
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Step 8: Kalibrierergebnisse

Nach der Kalibrierung werden die Ergebnisse angezeigt. Sie missen basierend
auf den Kalibrierergebnissen und Fehlerdaten bestimmen, ob eine
Neukalibrierung notwendig ist.

Automatische 2,5D-Kalibrierung

(1) (2 ) Legen Sie den
L o/ Meg e Erfassung von
Mittelpunkt Ausgangspunkt zum =
. Kalibrierungspunkten
festlegen Fotografieren fest

Bitte stellen Sie sicher, dass sich keine Hindernisse im Bewegungsbereich des Knickarmrobot... Mehr anzeigen

Erfassung von

o ® (25/25) Es wird noch einmal erfasst
Kalibrierungspunkten

Resultat ® Exzellent

Durchschnittliche Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.200; Y:
0.105; Z: 0.197;

Maximale Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.522; Y: 0.347; Z:
0.406;

Durchschnittliche Drehwinkelabweichung (%): Rx: 0.105; Ry: 0.175; Rz:
0.015;

Maximale Drehwinkelabweichung (°): Rx: 0.205; Ry: 0.356; Rz: 0.039;

Dateiname

Vorheriger

_ Kalibrierungsdatei speichern Abbrechen
Schritt

* Wenn das Kalibrierergebnis Exzellent ist, geben Sie einen Dateinamen ein
(unterstitzt Grollbuchstaben, Zahlen und Kleinbuchstaben) und speichern Sie
die Kalibrierdatei.

* Wenn das Kalibrierergebnis Gut ist, Uberprifen Sie die Fehlerdaten und
entscheiden, ob Sie basierend auf der bendtigten Kalibriergenauigkeit neu
kalibrieren oder die Kalibrierdatei speichern

*  Wenn das Kalibrierergebnis ein Fehlschlag ist, passen Sie die Einstellungen an
und wiederholen Sie den Kalibriervorgang.

Sobald die Kalibrierdatei gespeichert wurde, kehrt das System automatisch zur Seite
.Kalibrierung und Koordinaten“ zurlick. Die 2,5D-Kalibrierdatei ist an den Roboter
gebunden. Wenn der Roboter ersetzt wird, ist eine Neukalibrierung nétig.
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Manuelle 2,5D-Kalibrierung

Wenn die automatische Kalibrierung aufgrund von Arbeitseinschrankungen nicht
ausgefihrt werden kann (z. B. Behinderungen innerhalb des Bewegungsbereichs des
Roboters), kann die manuelle 2,5D-Kalibrierung verwendet werden. Die 2,5D-Kalibrierung
erlaubt dem Benutzer, manuell die 20 Kalibrierpunkte festzulegen, dabei sicherstellend,
dass die Kamera eine klare und komplette 2,5D-Kalibrierplatte aus unterschiedlichen
Richtungen und Winkeln aufnimmt. Der Benutzer muss manuell den Roboterarm zu jedem
Kalibrierpunkt bewegen und ein Foto aufnehmen. Das System erzeugt daraufhin basierend
auf den aufgenommenen Bildern eine Kalibrierdatei.

Schritt 1:

Klicken Sie auf ,Kalibrieren > Manuelle 2,5D-Kalibrierung“, um auf die Seite
.,Manuelle 2,5D-Kalibrierung® zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien o
Toes ? Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten
| ]
] ik ]
Liste der 1 25D manuelle Kalibrierung |

25D 0307142: '======mmmmmmmmmm oo '

Koordinatensysteme ‘ o
Automatische 2,5D-Kalibrierung

Koord.-Sys.  Kalibrierungsdatei Manuelle 2D-Kalibrierung

Automatische 2D-Kalibrierung
r 2 N 2
Cam_Userl 2.5D_03071423.yml - B[
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Schritt 2:  Kalibrierpunkt erfassen

2,5D manuelle Kalibrierung

o Erfassung von
Kalibrierungspunkten

Ausgangskalibrierungspunkt: Die 2,5D-Kalibrierplatte horizontal platzieren (die lange Seite ...Mehr anzeigen

Erfassung von Kalibrierungspunkten (0/20) Erfassung (0/20)

Abbrechen

Grundkalibrierpunkt

@ Platzieren Sie die 2,5D-Kalibrierplatte horizontal und richten Sie die Langskanten
der Platte mit den Langskanten des Sichtfelds der Kamera aus. Ein schwarzer
oder weilder Hintergrund wird empfohlen, wie in der unten stehenden Abbildung

dargestellt.
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@

®

Passen Sie die Haltung des Roboters so an, dass das Kameraobjektiv parallel
zur Kalibrierplatte liegt. Stellen Sie sicher, dass die Kalibrierplatte mittig im
Sichtfeld der Kamera liegt und 70% des Sichtfeldes einnimmt. Die empfohlene
Kamerahohe zur Kalibrierplatte betragt 250 mm — 350 mm mit empfohlenen
Winkeln von RY = 0°, RX = £180° (Kamera Richtung Sockel) oder 0° (Kamera
entgegen dem Sockel).

Passen Sie die Kameraparameter an, um ein klares Bild zu erhalten, und klicken
Sie dann auf ,Erfassen®, um den initialen Kalibrierungspunkt aufzunehmen.

Zusitzliche Kalibrierpunkte

®

@

Passen Sie die Haltung des Roboters an, damit sie sich bemerkenswert
verandert: Jegliche X/Y/Z-Wertveranderungen um mehr als 20 mm. Jegliche
RX/RY/RZ-Wertveranderungen um mehr als 3°.

Klicken Sie auf ,Erfassen®, um den Kalibrierpunkt aufzuzeichnen. Wiederholen
Sie die obigen Schritte, bis alle 20 Kalibrierpunkte erfasst wurden. Klicken Sie
danach auf ,Weiter“, um zur Hand-Auge-Kalibrierung fortzufahren.

.

I HINWEIS

Sobald der Grundkalibrierpunkt erfasst wurde, kénnen die Kameraparameter
nicht angepasst werden. Stellen Sie durch Anpassung der Roboterhaltung
sicher, dass die Kalibrierplatte klar und innerhalb des Sichtfelds bleibt. Der
Roboter muss wahrend der Erfassung stillstehen (Fotoaufnahme).
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Schritt 3: Hand-Auge-Kalibrierung

Sie mussen basierend auf den Kalibrierergebnissen und Fehlerdaten bestimmen, ob
eine Neukalibrierung notwendig ist.

2,5D manuelle Kalibrierung

W ) Erfassung von e Hand-Auge-
Kalibrierungspunkten Kalibrierung
Resultat Gut MNoch einmal kalibrieren

Durchschnittliche Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.609; Y:

0417, Z: 0.321;

Maximale Parallelverschiebungsabweichung {mmj): X: 1.872; ¥: 1.798; Z.
1.110;

Durchschnittliche Drehwinkelabweichung (%): Rx: 0.066; Ry: 0.069; Rz:
0.024;

Maximale Drehwinkelabweichung (*): Ry 0.181; Ry: 0.262; Rz: 0.122;

Dateiname
Vorheriger
Abbrechen . 9 Kalibrierungsdatei speichern
Schritt
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6.1.2 Allgemeine Ursachen fiir Kalibrierfehlschléage

Wenn die Kalibrierung aufgrund von weitreichenden Fehlern fehlschlagt (groer als
2 mm), befolgen Sie diese Schritte zur Fehlersuche:

1. Uberpriifen Sie, ob der Roboterarm fest installiert ist.

2. Uberpriifen Sie, ob die Kalibrierplatte weiterhin relativ zum Robotersockel fest
fixiert ist.

Beispiel: Wahrend der Ausflihrung der Kalibrierung mit einem auf einem AGV
angebrachten Roboterarm stellen Sie sicher, dass das AGV stabil bleibt und nicht
wackelt oder sich bewegt.

3. Uberprifen Sie unter Verwendung einer positiven Haltung (J3 > 0), ob der
Roboterarm kalibriert ist, ansonsten kénnen signifikante Fehler auftreten.

4. Wenn die Kalibrierung immer noch fehlschlagt, kann dies an schlechter
Genauigkeit des Roboterarms selbst liegen. Bedenken Sie, den Roboterarm
auszutauschen oder ihn erneut zu kalibrieren.

Wenn das System versagt, Kalibrierpunkte zu erfassen, lberprifen Sie, ob die
Kalibrierplatte auflerhalb des Sichtfelds der Kamera liegt oder ob die
Kameraparameter inkorrekt eingestellt sind. Versuchen Sie die Lichtquelle
auszuschalten und die Belichtungszeit anzupassen, um ein klares Bild
sicherzustellen.

6.1.3 Erstellung eines Koordinatensystems basierend auf dem 2,5D-
Positionierungscode

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien o
ot ? Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten
Liste der Koordinatensystem

2.5D 03071423.yml v

Koordinatensysteme erstellen

Schritt 1: Kalibrierdatei auswahlen

Wahlen Sie aus dem Ausklappmenl der ,Koordinatensystemliste® eine vorher
gespeicherte 2,5D-Kalibrierdatei aus und klicken Sie danach auf ,Koordinate erstellen®.
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Schritt2: Zum Aufnahmepunkt bewegen

Koordinatensystem erstellen

o Zum ,zu fotografierenden 2 Einstellung des
Punkt ” fahren ‘—~ Benutzerkoordinatensystems

Fotopunkte einstellen Nicht ermittelt (_@_3 Fotopunkt erhalten

Abbrechen

(@O Sichern Sie den 2,5D-Positionierungscode auf einer flachen Oberflache.

@ Bewegen Sie den Roboterarm so, dass das Kameraobjektiv parallel zum 2,5D-
Positionierungscode liegt, um sicherzustellen, dass der Code sich in der Mitte
des Bildes befindet. Die empfohlene Héhe von der Vorderseite des
Kameraobjektivs zur Kalibrierplatte betragt 190 mm.

(@ Fokussieren Sie die Kamera automatisch erneut. Sobald das Bild scharf und
korrekt belichtet ist, klicken Sie auf ,Foto aufnehmen®, um den 2,5D-
Positionierungscode zu erkennen. Wenn der ,2,5D-Positionierungscode wurde
erfolgreich erkannt* erscheint, wird um den Code herum ein Erkennungsfeld
angezeigt.

@ Klicken Sie auf ,Weiter, um mit der Seite ,Benutzerkoordinatensystem
einstellen® fortzufahren.
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& Lineut ermiitteln

HINWEIS

Vor der Aufnahme der Fotos muss das Benutzerkoordinatensystem

und das Werkzeugkoordinatensystem auf dem Jog-Bedienfeld auf
,0“ eingestellt werden.

Es wird empfohlen, diesen Punkt zur spateren Verwendung beim
Programmieren zu speichern.

Schritt 3:  Benutzerkoordinatensystem einstellen

Basierend auf den aufgenommenen Bildern erkennt das System die Seriennummer
des 2,5D-Positionierungscodes. Wahlen Sie den dementsprechenden Namen des
Benutzerkoordinatensystems und klicken Sie danach auf ,Beenden®, um zu speichern.

Wenn die Erkennung des Koordinatensystems fehlschlagt, passen Sie die
Belichtungsgrenze manuell an, um die Bildhelligkeit zu optimieren.
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Koordinatensystem erstellen

e Einstellung des
Benutzerkoordinatensystems

Seriennummer des Positionierungscodes

Auf Benutzerkoordinatensystem einstellen:  Cam_User2 v

Abbrechen Vorheriger Schritt Erledigt

Sobald das Koordinatensystem gespeichert wurde, kehren Sie zur Seite ,Kalibrierung
und Koordinaten® zuriick, wo die Details des neu erstellten Koordinatensystem und die
verwandte Kalibrierplatte angezeigt werden. Sie koénnen auf das Diagramm der
Kalibrierplatte klicken, um ein gréReres Bild anzuzeigen.

6.2 2D-Kalibrierungs- und Koordinatensystem
6.2.1 2D-Kalibrierung

Um wahrend der 2D-Kalibrierung die Genauigkeit sicherzustellen, wird empfohlen, die
kalibrierverwandten Punkte einzustellen, wahrend der positive Gelenkwinkel J3
beibehalten wird.

e Automatische 2D-Kalibrierung: Fir die Einrichtung von Cam_user und die
Punkteinlernung.

e Manuelle 2D-Kalibrierung: Fur die direkte 2D-Positionierung ohne Cam_user.
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ACHTUNG

Bevor Sie eine 2D-Hand-Auge-Kalibrierung durchfiihren, 6ffnen Sie bitte das
Jog-Panel, um sicherzustellen, dass das fir alle 2D-Hand-Auge-
Kalibrierungspunkte verwendete Benutzerkoordinatensystem mit dem fir
die 2D-Erfassungspunkte verwendeten Benutzerkoordinatensystem
Ubereinstimmt.

Automatische 2D-Kalibrierung

Automatische 2D-Kalibrierung: Nach dem Einstellen von Aufnahmepunkt, Template
und Versatz erzeugt der Roboter automatisch 14 Kalibrierpunkte und bewegt sich in
Reihenfolge zu jedem Punkt, um die Bildkoordinaten und physikalischen Koordinaten
aufzunehmen. Danach wird eine Kalibrierdatei erzeugt.

Stellen Sie sicher, dass wahrend der Verwendung der Kalibriermethode innerhalb des
Bewegungsbereichs des Roboters keine Hindernisse vorhanden sind.

Schritte der automatischen 2D-Kalibrierung:
Schritt 1:

Klicken Sie auf ,Kalibrieren > Automatische 2D-Kalibrierung®, um auf die Seite
»<Automatische 2D-Kalibrierung“ zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien .

—_ Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten

Liste der 2,5D manuelle Kalibrierung

A 2.5D 0307142:
Koordinatensysteme -

Automatische 2,5D-Kalibrierung

Koord.-Sys.  Kalibrierungsdatei Manuelle 2D-Kalibrierung

L e ]
1
]
1

Cam_User1 2.5D_03071423.yml B ettt ftariurhelerfusteed
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Schritt2:  Aufnahmepunkt einstellen

Automatische 2D-Kalibrierung

o Fotopunkte einstellen (2 ) Template festlegen

(3 ) Offset einstellen ( 4 ) Erfassung von Kalibrierungspunkten

Bitte erstellen Sie ein neus Projekt unter ,Anwendung " und einen neuen Punkt . zu fotografi... Mehr anzeigen

1 > lJ . Zu fotografiérender
L L St J L J Punkt ~ fixiert
2D-Kalibrierpldtts
C NG
Scharf und v Unscharf oder unvollstandig
Fotopunkte einstellen Nicht ermittelt c@: Fotopunkt erhalten
Abbrechen

Aufnahmepunkt anpassen

@O Erstellen Sie auf der Seite ,Anwendung“ (Blockly-Programmierung/Skript-
Programmierung) ein neues Projekt und erstellen Sie auf der Seite
.Punkte“ einen neuen Punkt (empfohlener Alias: "2D_PhotoPoint"). Stellen sie
manuell RX auf 180° / -180° und RY auf 0° ein und bewegen Sie den Roboter
danach zu diesem Punkt dabei sicherstellend, dass das Kameraobjektiv parallel
zur Arbeitsebene liegt (die Oberflache, an der Gegensténde erkannt werden).

@ Passen Sie X, Y, Z und RZ des Roboters so an, dass der Erkennungsbereich
etwa 90% des Sichtfeldes der Kamera einnimmt (wie in der unten stehenden

Abbildung dargestellt).
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~
-/
L J
OK NG
Clear and complete Unclear or incomplete

(@ Sie konnen basierend auf der Arbeitsebene ein Benutzerkoordinatensystem
erstellen und den ,2D-Aufnahmepunkt” innerhalb des Koordinatensystems
speichern, dabei gleichmalige Benutzerkoordinateneinstellungen  fir
nachfolgende Punkte sicherstellend.

@ Uberschreiben Sie die gegenwartigen Punkte auf ,2D-Aufnahmepunkt®.

I HINWEIS

2D-Kalibrierung unterstttzt nur die Aufnahme von Fotos an festgelegten
Punkten. Bei der spateren Verwendung der Kalibrierdatei ist es
notwendig sicherzustellen, dass der Roboterarm sich bei jedem Bild
immer am angegebenen Aufnahmepunkt befindet.

2D-Kalibrierplatte platzieren

(D Platzieren Sie die 2D-Kalibrierplatte auf der Arbeitsebene. Decken Sie sie mit
weillem Papier ab, lassen Sie nur einen Kreis sichtbar und stellen Sie sicher,
dass der Kreis sich im Sichtfeld der Kamera mittig befindet.

(@ Passen Sie die Kameraparameter an, um ein klares Bild zu erhalten, und klicken
Sie dann auf ,Aufnahmepunkt erhalten. Klicken Sie danach auf ,Weiter”, um zur
Seite , Template einstellen fortzufahren.
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-

I HINWEIS

Wenn wahrend der 2D-Kalibrierung das aufgenommene Bild
verschwommen ist, halten Sie den Kalibriervorgang an. Passen Sie die
Kameraparameter an, um ein klares Bild zu erhalten und starten Sie die
Kalibrierung danach erneut. Sobald die Kalibrierung beendet ist,
passen Sie die Fokusparameter nicht mehr an.

Schritt 3: Template einstellen

Automatische 2D-Kalibrierung

I Fotopunkte einstellen eTempIate festlegen

':: 3::} Offset einstellen | :4:} Erfassung von Kalibrierungspunkten

Wahlen Sie den Template-Bereich aus, bis die griine Linie die Kontur des Templates genau u... Mehr anzeigen

(e}
Erfassungsumfang
Erfassungsbereich
Abgeschirmter Bereich Bearb.
Einstellungen zum Suchen ?
Template-Bereich Bearb.
Maskierter Template-Bereich Bearb.

Template-Matching-Punkt

Template-Empfindlichkeit Handbetrieb|Automatisch

G < >

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl 50
Winkelbereich -45 — 45
Polaritat abgleichen Beriicksichtigen Si... v
Algorithmus-Timeout 0
Template festlegen
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Stellen Sie sicher, dass die Kalibrierplatte im Sichtfeld der Kamera mittig liegt und
fihren Sie danach die nachfolgenden Arbeitsschritte aus:

@O Klicken Sie neben dem ,Template-Bereich“ auf die Taste ,Bearbeiten®, um die

Bearbeitungswerkzeuge anzuzeigen. Verwenden Sie danach

das rechteckige Werkzeug , um den zentralen Kreis der
Kalibrierungsplatte auszuwahlen, dabei sicherstellend, dass der griine Umriss
genau zur Template-Form passt.

-

I HINWEIS

Wenn das Template nicht genau erkannt wird, schalten Sie die
»1emplate-Empfindlichkeit* auf den Modus ,Manuell“ und passen Sie
basierend auf den Bildzustanden die ~Skala“ und
,Grauskalenschwelle“ an.

@ Klicken Sie neben dem ,Template-Anpassungspunkt auf und wahlen Sie
danach die Schnittstelle des Fadenkreuzes in der Mitte des Kreises.

3@ Es wird empfohlen, die Mindestpunktzahl auf 70 einzustellen, um
Erkennungsfehlschlage aufgrund von UbermaRiger Rotation wahrend der

tatsachlichen Erkennung zu verhindern. Passen Sie den Winkelbereich auf -45°
DXu5° an.
@ Klicken Sie auf ,Template einstellen®, um das Einrichten zu beenden.

® Klicken Sie auf ,Weiter“, um mit der Seite ,Versatz einstellen fortzufahren.
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Schritt 4: Versatz einstellen

Die automatische 2D-Kalibrierung erzeugt basierend auf dem eingestellten Versatz
automatisch 14 Punkte mit dem Aufnahmepunkt als Mittelpunkt. Die ersten 9 Punkte sind
Ubersetzungspunkte (zusammen mit den X- und Y-Achsen) und die verbleibenden 5
Punkte sind Rotationspunkte (rotierend um der RZ-Achse, abhangig vom Rotationswinkel
unterschiedlich verteilt). Punkt 5 und Punkt 12 teilen sich dieselben Koordinaten. Die 14
Punkte sollten 1/2 bis 2/3 des Sichtfeldes der Kamera abdecken.

Automatische 2D-Kalibrierung

(1 ) Fotopunkte einstellen (2 ) Template festlegen

e Offset einstellen f_—'_:' Erfassung von Kalibrierungspunkten

Zentriert auf dem ,zu fotografierenden Punkt * generiert der Knickarmroboter automatisch 14 Punkte
basierend auf dem Versatz. Es wird empfohlen, die 14 Punkte auf 1/2 bis 2/3 des Sichtfeldes zu verteilen.

1 Ax 2 Ax 3 11
5(12)
11 By
10 ~ZU Fotograﬂe;ender Punkt ~ ARZ
& 5(12) 13 4
;Flansch-Mitte
7 8 9 *eld
X-Richtung-Versatz 60 mm
Y-Richtung-Versatz 40 mm
RZ-Winkel-Versatz 15 °

Abbrechen Vorheriger Schritt

I HINWEIS

Der Winkelbereich des Templates beeinflusst den Versatzbereich des RZ-
Winkels:

RZ-Winkelversatz < (Template-Winkelbereich -5°) / 2.

Da der Template-Winkelbereich -45° — 45° ist, betragt der RZ-Versatzbereich
-20° — 20°.
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e Empfohlene Werte

Bitte stellen Sie sicher, dass alle 14 Template-Punkte innerhalb des Sichtfeldes der
Kamera liegen und dass wahrend der Bewegung keine Kollisionen mit Hindernissen oder
dem Robotergehause entstehen.

Wenn die Kamera 280 mm Uber der Kalibrierlatte liegt, betragt der empfohlene
Versatz in X-Richtung 60 mm, der Versatz in Y-Richtung 40 mm und der RZ-
Winkelversatz 15°.

Ox 2 Ax 3 11
5(12)
11 By
10 Zu Fotogra\‘ier.ender Punkt “ ARZ
& 5(12) 13 4

GFIanKh—I‘thte

7 8 g *el4

e Betriebstipps

Bewegen Sie den Roboterarm am Aufnahmepunkt entlang der XY-Ebene und klicken
Sie auf ,Foto aufnehmen® Wenn der Kalibriergegenstand in der oberen linken Ecke des
Sichtfeldes erscheint, stellt die absolute Differenz zwischen den neuen XY-Werten und den
XY-Werten des anfanglichen Aufnahmepunkts den XY-Versatz dar. Angefangen bei der
Grundposition rotieren Sie, bis der Kalibriergegenstand die Kante des Sichtfeldes erreicht.
Vergleichen Sie den neuen RZ-Wert mit dem anfanglichen RZ-Wert und nehmen Sie 1/3
der absoluten Differenz als Versatz des RZ-Winkels.

Sobald das Einrichten beendet wurde, klicken Sie auf ,Weiter, um zur Seite
~Kalibrierpunkt erfassen” fortzufahren.

Schritt 5:  Kalibrierpunkt erfassen

Stellen Sie sicher, dass innerhalb des Bewegungsbereichs des Roboters keine
Hindernisse vorhanden sind, klicken Sie danach auf ,Erfassung starten“. Der Roboter
bewegt sich automatisch zu den 14 vom System generierten Punkten. Bitte warten Sie, bis
der Vorgang beendet wurde.

2D auto calibration

o Collect calibration point

Ensure there are no obstacles within the motion range of robot arm. After starting the collection, the robot

arm will sutomatically rmove to the 14 points generated by the system to complete the collection.

Collect calibration point (0/14) Start collecting
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Schritt 6:

Nachdem die Erfassung beendet wurde, Uberprifen Sie die Kalibrierergebnisse und
die Bedingungen vor Ort an die Genauigkeit, um festzustellen, ob die Kalibrierung beendet
werden soll.

Automatische 2D-Kalibrierung

| 1 ) Fotopunkte einstellen [ 2 ) Template festlegen

(3 ) Offset einstellen o Erfassung von Kalibrierungspunkten

Bitte achten Sie darauf dass sich im Bewegungsbereich des Knickarmroboters keine Hindernisse befinden
Mach dem Start der Erfassung bewegt sich der Knickarmroboter von selbst nacheinander zu den 14 vom

System automatisch genenerten Punkten, um die Erfassung abzuschliefien.

Erfassung von Kalibrierungspunkten ® (14/14)

Resultat Gut

Ubersetzungsfehler (Pixel):0.957926
Rotationsfehler (Pixel):2.2730179

Dateiname

Abbrechen Kalibrierungsdatei speichemn

* Wenn das Kalibrierergebnis Exzellent ist, geben Sie einen Dateinamen ein
(unterstiitzt GroRBbuchstaben, Zahlen und Kleinbuchstaben) und speichern Sie
die Kalibrierdatei. Der Name der Kalibrierdatei befolgt das Format ,2D-
Grundkoordinatensystem nach Beendung der Kalibrierung_benutzerdefinierter
Name*“ z. B. "2D_User1_CalFile1".

* Wenn das Kalibrierergebnis Gut ist, Uberprifen Sie die Fehlerdaten und
entscheiden, ob Sie basierend auf der benétigten Kalibriergenauigkeit neu
kalibrieren oder die Kalibrierdatei speichern

Sobald die Kalibrierdatei gespeichert wurde, kehrt das System automatisch zur Seite
.Kalibrierung und Koordinaten“ zurlick. Die 2D-Kalibrierdatei ist an die Arbeitshthe
gebunden. Wenn die Arbeitshdhe sich andert, ist eine Neukalibrierung nétig.
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Manuelle 2D-Kalibrierung

Wenn die automatische Kalibrierung aufgrund von Arbeitseinschrankungen nicht
ausgefiihrt werden kann (z.B. Behinderungen innerhalb des Bewegungsbereichs des
Roboters), kann die manuelle 2D-Kalibrierung verwendet werden. Wahrend der
Verwendung der 2D-Kalibrierung bei signifikanter Veranderung der Zielwinkel kann
zusatzliche 2D-Kalibrierung eine hohere Genauigkeit erreichen (vorausgesetzt, dass
wahrend der manuellen Kalibrierung der Template-Abpassungspunkt mittels einer
Nadelspitze genau ausgerichtet wurde).

Die manuelle 2D-Kalibrierung beinhaltet die Erfassung von 9 Kalibrierpunkten eines
aufgenommenen Bildes unter Verwendung der Template-Abpassung. Danach wird der
Roboterarm zu jedem Punkt geflhrt, um die Koordinaten aufzuzeichnen, um dabei
letztendlich eine Kalibrierdatei zu erzeugen.

Schritt 1:

Klicken Sie auf ,Kalibrieren > Manuelle 2D-Kalibrierung®, um auf die Seite
.Manuelle 2D-Kalibrierung* zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien o

I ? Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten

Liste der 2,50 manuelle Kalibrierung

. 2.5D 0307142:
Koordinatensysteme -

Automatische 2,5D-Kalibrierung

Koord.-Sys.  Kalibrierungsdatei

Cam_User1 2.50_03071423.yml _ | e | e
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Schritt 2:  Aufnahmepunkt einstellen
Manuelle 2D-Kalibrierung

o Fotopunkte einstellen 2 ) Template festlegen
3 Erfassung von Kalibrierungspunkten
(4) Punktkoordinaten ermitteln

5 Hand-Auge-Kalibrierung

Bitte erstellen Sie ein neus Projekt unter ,Anwendung “ und einen neuen Punkt ,zu fotografi... Mehr anzeigen

{ - _Zu fotografigrenider
l_ 3 _l L _] Punkt " fiiert
20-Kalibriergd ite
oK NG
Scharf und vollstandig  Unscharf oder unvollstandig
Fotopunkte einstellen Nicht ermittelt c@) Fotopunkt erhalten
Abbrechen

Aufnahmepunkt anpassen

(D Erstellen Sie auf der Seite ,Anwendung®“ (Blockly-Programmierung/Skript-
Programmierung) ein neues Projekt und erstellen Sie auf der Seite
.Punkte“ einen neuen Punkt (empfohlener Alias: "2D_PhotoPoint"). Stellen sie
manuell RX auf 180° / -180° und RY auf 0° ein und bewegen Sie den Roboter
danach zu diesem Punkt dabei sicherstellend, dass das Kameraobjektiv parallel
zur Arbeitsebene liegt (die Oberflache, an der Gegensténde erkannt werden).

@ Passen Sie X, Y, Z und RZ des Roboters so an, dass der Erkennungsbereich
etwa 90% des Sichtfeldes der Kamera einnimmt (wie in der unten stehenden
Abbildung dargestellt).

QK NG
Scharf und vollsténdig  Unscharf oder unvollsténdig
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(3 Sie konnen basierend auf der Arbeitsebene ein Benutzerkoordinatensystem
erstellen und den ,2D-Aufnahmepunkt® innerhalb des Koordinatensystems
speichern, dabei gleichmalige Benutzerkoordinateneinstellungen  fir
nachfolgende Punkte sicherstellend.

@ Uberschreiben Sie die gegenwartigen Punkte auf ,2D-Aufnahmepunkt.

.

I HINWEIS

2D-Kalibrierung unterstiitzt nur die Aufnahme von Fotos an festgelegten
Punkten. Bei der spateren Verwendung der Kalibrierdatei ist es notwendig
sicherzustellen, dass der Roboterarm sich bei jedem Bild immer am
angegebenen Aufnahmepunkt befindet.

2D-Kalibrierplatte platzieren

@ Platzieren Sie die 2D-Kalibrierplatte auf der Arbeitsebene dabei sicherstellend,
dass sie im Sichtfeld der Kamera zentriert ist (wenn Sie vorher eine automatische
2D-Kalibrierung durchgefiihrt und die auBeren 8 Kreise abgedeckt haben,
entfernen Sie die Abdeckungen, bevor Sie fortfahren).

@ Passen Sie die Kameraparameter an, um ein klares Bild zu erhalten, und klicken
Sie dann auf ,Aufnahmepunkt erhalten®. Klicken Sie danach auf ,Weiter”, um zur
Seite , Template einstellen fortzufahren.

.

I HINWEIS

Wenn wahrend der 2D-Kalibrierung das aufgenommene Bild verschwommen
ist, halten Sie den Kalibriervorgang an. Passen Sie die Kameraparameter an,
um ein klares Bild zu erhalten und starten Sie die Kalibrierung danach erneut.
Sobald die Kalibrierung beendet ist, passen Sie die Fokusparameter nicht
mehr an.
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Schritt 3:  Template einstellen

Manuelle 2D-Kalibrierung

1 Fotopunkte einstellen e Template festlegen

3 Erfassung von Kalibrierungspunkten

(4 ) Punktkoordinaten ermitteln

':::5::' Hand-Auge-Kalibrierung

Wahlen Sie den Template-Bereich aus, bis die grune Linie die Kontur des Templates genau u... Mehr anzeigen

[c]
Einstellungen zum Suchen ?
Template-Bereich Bearb.
Maskierter Template-Bereich Bearb.

Template-Matching-Punkt

Template-Empfindlichkeit Handbetrieb |Automatisch

. < >

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl 50

Winkelbereich -15 — 15
Polaritat abgleichen Berlicksichtigen Si... v
Algorithmus-Timeout 0

Template festlegen

Stellen Sie sicher, dass die Kalibrierplatte im Sichtfeld der Kamera mittig liegt und
fuhren Sie danach die nachfolgenden Arbeitsschritte aus:

(@ Klicken Sie neben dem ,Template-Bereich“ auf die Taste ,Bearbeiten®, um die

Bearbeitungswerkzeuge anzuzeigen. Verwenden Sie danach das
rechteckige Werkzeug , um den zentralen Kreis der Kalibrierplatte
auszuwahlen, dabei sicherstellend, dass der griine Umriss genau zur Template-
Form passt.
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@ Klicken Sie neben dem ,Template-Anpassungspunkt‘ auf und wahlen Sie
danach die Schnittstelle des Fadenkreuzes in der Mitte des Kreises. Weitere
Details zu erweiterten Template-Einstellungen finden Sie im Abschnitt
Vorlagenerkennung.

3 Klicken Sie auf ,Template einstellen®, um das Einrichten zu beenden.

@ Klicken Sie auf ,Weiter, um zur Seite ,Kalibrierpunkt erfassen fortzufahren.
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Schritt 4:

DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Kalibrierpunkt erfassen

Manuelle 2D-Kalibrierung

(_1 ) Fotopunkte einstellen (2 ) Template festlegen

e Erfassung von Kalibrierungspunkten
(4 ) Punktkoordinaten ermitteln

5 Hand-Auge-Kalibrierung

Verwenden Sie das Auswahlwerkzeug auf dem Referenzbild links, um jeden Kalibrierungspunkt auszuwahlen...

Erfassungsbereich

Erfassung von
Kalibrierungspunkten

Abbrechen

Bearb.

0/9 Erfassung von Kalibrierungspunkten

Vorheriger Schritt

(@ Klicken Sie auf ,Bearbeiten“ neben dem Erkennungsbereich und ziehen Sie
eine rechteckige Auswahl um den einzelnen Kreis des Grundbildes.

(@ Nachdem Sie einen kreisférmigen Bereich ausgewahlt haben, klicken Sie auf
.Kalibrierungspunkte erfassen®. Das System erkennt den Punkt mithilfe der
Template-Erkennung.

(® Wiederholen Sie die obigen Schritte, bis alle 9 Kalibrierpunkte erfasst wurden.

@ Klicken Sie auf ,Weiter*, um zur Seite Punktkoordinaten erhalten fortzufahren.
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I HINWEIS

Beim Erfassen der 9 Kalibrierpunkte stellen Sie sicher, dass das
Koordinatensystem des gegenwartigen Benutzers auf dem Jog-
Bedienfeld des Benutzerkoordinatensystems am Aufnahmepunkt
entspricht. Wenn uneinheitlich erscheint eine Dialogwarnung: Der
gesamte 2D-Hand-Auge-Kalibriervorgang bendtigt einen einheitlichen
Benutzer und ein Werkzeugkoordinatensystem. Bitte passen Sie die
dementsprechenden Werte im Jog-Bedienfeld an.

Erinnern

Bei der 2D-Hand-Auge-Kalibrierung mussen der
Benutzer der Punkte und das Werkzeug der Punkte
unverandert bleiben. Bitte stellen Sie den
entsprechenden Wert auf der Tippbetriebstafel ein.
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Schritt 5: Punktkoordinaten erhalten

2D manual calibration

| 1) Set photo point | 2 ) Set template
| 3 ) Collect calibration point
o Obtain point coordinates

| | Hand-eye calibration

Keep the position of calibration board unchanged, move the robot arm to align the center of the. View more

Q@ —o Flange center
Point coordinates 0/9
No. Operation X Y
P2 £, obtain -
P3 £, obtain =
P4 £, obtain -
PS £, obtain -
P6 £, obtain -
P7 £, obtain -
P8 £, obtain -
P9 £, obtain =
Cancel Last step

(O Stellen Sie sicher, dass das Kalibrierbrett in derselben Position wie im Basisbild
verbleibt. Bewegen Sie den Roboterarm so, dass sich der Flanschmittelpunkt mit
dem ersten Kalibrierungspunkt deckt (zur prazisen Ausrichtung kann ein
Kalibrierstift oder ahnliches Werkzeug verwendet werden), und klicken Sie dann
bei P1 auf ,Erfassen®.

@ Erhalten Sie die Koordinaten aller 9 Kalibrierpunkte in der Reihenfolge der
Erfassung.
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o Obtain point coordinates

[w])

) Hand-eye calibration

Keep the position of calibration board unchanged, move the robot arm to align the center of the. View more

=] Flange center
Point coordinates /9

No. Operation X Y

P1 RO | O Move to 2343915 -698.0807
P2 JONCIEIE | . © Move to 1859784 -7029326
P3 JONCIEIE | . © Move to 135.3806 -706.5288
P4 JONUETIN | © Move to 231.0095 -659.0842
PS5 JONUETIN | © Move to 181.6673 -663.1945
P6 JOReEl | .© Move to 1319046 -667.5056
P7 JONOIETN | © Move to 227.5469 -618.8583
P8 JOROIETE | . © Move to 177.9135 -623.9703

(® Halten Sie die Taste ,Anfahren“ gedriickt, und der Roboterarm bewegt sich zur
angegebenen Position und stoppt. Sie kdnnen die Armposition Uber das Jog-
Panel anpassen und dann erneut auf ,Erfassen® klicken, um den urspriinglichen
Punkt zu aktualisieren.

@ Klicken Sie auf ,Weiter‘, um mit der Hand-Auge-Kalibrierung fortzufahren.
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Schritt 6: Hand-Auge-Kalibrierung

Stellen Sie fest, ob Sie die Kalibrierung basierend auf den Kalibrierergebnissen und
auf den Bedingungen der Genauigkeit vor Ort beenden mdchten.

Manuelle 2D-Kalibrierung

. Fotopunkte einstellen 2 Template festlegen

(3 ) Erfassung von Kalibrierungspunkten

) Punktkoordinaten ermitteln

e Hand-Auge-Kalibrierung
Resultat @ Muss neu kalibriert werden

Die Abweichung der aktuellen Kalibrierung > 3 (Pixel)

Bitte stellen Sie sicher, dass die Kalibrierung gemaB der Anleitung durchgefiihrt
wurde. Bei weiterhin fehlgeschlagener Kalibrierung hat der Knickarmroboter-Korper
maoglicherweise eine schlechte Genauigkeit und ist Knickarmroboter daher zu

ersetzen oder neu zu kalibrieren.

Abbrechen Noch einmal kalibrieren
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6.2.2

Haufige Ursachen fiir erhebliche Kalibrierfehler

Wenn der Kalibrierfehler grof3 ist (grélRer als 3 Pixel), gehen Sie zur Fehlerbehebung
wie folgt vor:

1.
2.

6.2.3

Uberpriifen Sie, ob der Roboterarm fest installiert ist.

Uberpriifen Sie, ob die Kalibrierplatte weiterhin relativ zum Robotersockel fest
fixiert ist.

Uberpriifen Sie unter Verwendung einer positiven Haltung (J3 > 0), ob der
Roboterarm kalibriert ist, ansonsten kénnen signifikante Fehler auftreten.

Uberpriifen Sie, ob die Kalibrierung entsprechend den Betriebsrichtlinien
ausgefihrt wurde (z. B. muss die Kalibrierplatte auf einer horizontalen Ebene
platziert werden; die Kamera muss parallel zur Arbeitsebene verbleiben; das
aufgenommene Bild muss klar und die Kalibrierplatte muss im Sichtfeld zentriert
sein; eine schlechte Template-Erstellung wahrend der Kalibrierung kann in
niedriger Erkennungsgenauigkeit resultieren; und die Nadelspitze am
Roboterende muss wahrend der manuellen Kalibrierung genau mit den
Kalibrierpunkten ausgerichtet sein).

Wenn der Kalibrierfehler weiterhin grof3 ist, kann dies auf eine unzureichende
Genauigkeit des Roboterarms selbst zurlickzufiihren sein. Bedenken Sie, den
Roboterarm auszutauschen oder ihn erneut zu kalibrieren.

Erstellung eines Koordinatensystems basierend auf 2D-Template

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

Hand-Auge- Kalibrierdateien

. Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten

Liste der Koordinatensystem
) 2D userQ 11T.yml v
Koordinatensysteme - - erstellen

Schritt 1: Kalibrierdatei auswahlen

Wahlen Sie aus dem Ausklappmeni der ,Koordinatensystemliste“ eine vorher
gespeicherte 2D-Kalibrierdatei aus und klicken Sie danach auf ,Koordinaten erstellen®.

Schritt2:  Speicherlésung auswahlen

Wabhlen Sie die L6sung aus, zu der das neu erstellte 2D-Koordinatensystem gehort.
Das 2D-Positionierungswerkzeug kann nur bei Lésungen verwendet werden, die mit einem
2D-Koordinatensystem in Verbindung stehen. Klicken Sie auf ,Bestatigen®, um mit der
Seite ,Zum Aufnahmepunkt bewegen* fortzufahren.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD

67



0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

X
2D-Koordinatensys erstellen
0402 v
Schritt 3: Zum Aufnahmepunkt bewegen
Koordinatensystem erstellen
o Zum ,zu N
. ( 2 ) Template ( 3 ) Einstellung des
fotografierenden Punkt * = .
fahren festlegen Benutzerkoordinatensystems

Werkzeuge auswiahlen

Bitte wahlen Sie das Werkzeug aus, mit dem das Benutzerkoordinatensystem konfiguriert

werden soll.

Bei Verwendung der Cam_user-Anwendung missen Benutzer das
Werkzeugkoordinatensystem nicht einstellen und kénnen direkt unterweisen, wodurch

Fehler reduziert werden.

Werkzeuge auswahlen Template v

Zum ,zu fotografierenden Punkt “ fahren

@. Bewegen Sie den Knickarmroboter zu den ,zu fotografierenden Punkt * der aktuellen
Kalibrierung.

@. Bitte platzieren Sie ein Zielobjekt in der Mitte des Sichtfeldes

Bilder von Fotopunkten erfassen Nicht ermittelt
Abbrechen &, Fotopunkt erhalten
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*  Werkzeug auswahlen

Wahlen Sie, ob das Benutzerkoordinatensystem unter Verwendung des
Werkzeugs , Template“ oder ,Spot” konfiguriert werden soll.

Wahrend der Verwendung von Cam_user muss das Koordinatensystem nicht
eingestellt werden, um direkte Demonstrationen und Fehlerreduzierung
zuzulassen.

¢ Zum Aufnahmepunkt bewegen

@O Bewegen Sie den Roboterarm zum wahrend der 2D-Kalibrierung
verwendeten Aufnahmepunkt.

@ Platzieren Sie das zu erkennende Zielobjekt (stellen Sie sicher, dass nur ein
Objekt platziert ist) in der Mitte des Kamerabildfelds. Klicken Sie auf ,Foto
aufnehmen®, um zu bestatigen, dass das Ziel mittig erscheint.

ACHTUNG

Beim Aufbau des 2D-Koordinatensystems ist nur die Identifizierung
eines einzigen Zielobjekts zulassig. Werden mehrere Ziele erkannt,
wird ein Fehler ausgel6st.

® Klicken Sie auf ,Aufnahmepunkt erhalten“, um die Positionsdaten des
Aufnahmepunktes zu erhalten.

@ Klicken Sie auf ,Weiter“, um mit der Seite , Template einstellen” fortzufahren.
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Schritt4: Template einstellen

Koordinatensystem erstellen

(1 )Zum ,zu X
T , Template (3 ) Einstellung des
fotografierenden Punkt “ ~— )
fah festlegen Benutzerkoordinatensystems
ahren

Bereichseinstellung

Erfassungshereich

Abgeschirmter Bereich Bearb.
Einstellungen zum Suchen

Template-Bereich Bearb.

Maskierter Template-Bereich Bearb.

Template-

Empfindlichkeit Handbetrieb Automatikbetrieb

G < >

Empfindlichkeit 50

Anzahl von Identifizierungen = 10 +
L ______K#3

Beurteilung der Ergebnisse

Bereich von Menge S M

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl 50

Polaritat abgleichen Berticksichtigen Sie...

Winkelbereich -45 - 45

Uberlappungsrate 50

Algorithmus-Timeout 0

@O Im Template-Bereich wihlen Sie die Form ROI (Region des Interesses), um
den Template-Bereich einzurahmen. Die Vorgangsweise ist identisch mit der
Template-Einstellung in ,2D-Autokalibrierung®, wobei sicherzustellen ist,
dass die Konturen des Ziels klar definiert sind.

@ Stellen Sie den Template-Abgleichspunkt ein, der als Ecke des Ziels
definiert werden kann.
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® Um falsche Erkennungen zu reduzieren, erhéhen Sie die
Mindestpunktzahl, empfohlen wird 75.

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl 75

Polaritat abgleichen Berlicksichtigen Sie... v
Winkelbereich -145 - 145
Uberlappungsrate 50
Algorithmus-Timeout 0

@ Passen Sie den Rotationswinkel basierend auf der tatséachlichen Anwendung
an, um sicherzustellen, dass das Ziel korrekt erkannt werden kann.

Sobald das Template eingestellt ist, klicken Sie auf ,Weiter®, um mit der Seite
.Benutzerkoordinatensystem einstellen” fortzufahren.
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Schritt 5: Benutzerkoordinatensystem einstellen
Koordinatensystem erstellen

':_ 1 _:‘ Zum ,.zu

= _ (2 Template e Einstellung des
fotografierenden Punkt “ .
festlegen Benutzerkoordinatensystems
fahren
Ergebnisse der Einstellung ® |dentifizierung erfolgreich

Als Benutzerkoordinatensystem erstellen

userOWorkSurface Cam_User2

Abbrechen Vorheriger Schritt Erledigt

Sobald die Erkennung erfolgreich ist, wahlen Sie den gewlinschten Namen des
Benutzerkoordinatensystems (vom System automatisch erzeugt und kann nicht
benutzerdefiniert werden) und klicken Sie danach auf ,Beenden®, um zu speichern.

Wenn die Erkennung des Koordinatensystems fehlschlagt, tiberpriifen Sie, ob das Bild

klar ist und das Template korrekt eingestellt wurde.

Sobald das Koordinatensystem gespeichert wurde, kehren Sie zur Seite ,Kalibrierung
und Koordinaten* zurlick, wo das neu erstellte Koordinatensystem und die verwandte

Kalibrierplatte angezeigt werden.
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6.3 Kalibrierdatei verwalten

Auf der Seite ,Kalibrierung und Koordinaten® klicken Sie auf ,Calibration File
Mgmt* (Kalibrierdateiverwaltung), um alle gespeicherten Dateien anzuzeigen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- i Kalibrierdateien ' -
o ? 1 1 Kalibrierung,
Kalibrierung 1 verwalten '
—

Klicken Sie auf [ , um eine bestimmte Kalibrierdatei zu Idschen.

Kalibrierdateinamen kdnnen nicht geandert werden, da dies zur Fehlfunktion des
Plug-in SmartCamera fiihren kann.

X
Kalibrierungsdatei
2.5D _0307.yml (]
2.5D _03071423.yml (]
2D user0_111.yml []
2D user0 03071426.yml (]
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6.4 Koordinatensystem verwalten

Auf der Seite ,Kalibrierung und Koordinaten“ kdnnen Sie die Koordinatensysteme in
der Liste I6schen oder aktualisieren.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Hand-Auge- Kalibrierdateien o
e ? Kalibrierung,
Kalibrierung verwalten
Liste der Koordinatensystem

2D user0_111yml v

Koordinatensysteme erstellen

Positionierung

Koord.-Sys.  Kalibrierungsdatei Nr. Aktionen
codes
Cam UserT 2.5D 03071423.yml 2 Ldschen
userOWorkSur... 2D user0 111.yml Update | Loschen

e Klicken Sie in der Spalte ,Betrieb” auf ,Léschen”, um das dementsprechende
Koordinatensystem zu entfernen.

ACHTUNG

Verandern oder I6schen Sie das Koordinatensystem (Cam_User) der Kamera
auf der Seite Benutzerkoordinatensystem im DobotStudio Pro nicht, da dies
dazu flhren kann, dass das Kameraprojekt abnormal lauft.

6.4.1 Koordinatensystem aktualisieren
2,5D-Koordinatensystem aktualisieren

Wenn in der ,Koordinatensystemliste® die Option .2,5D-
Kalibrierungsdatei“ ausgewahlt ist, erscheint in der Spalte ,Operation” fur alle 2,5D-
Koordinatensysteme ein Button ,Aktualisieren”. Passen Sie die Position des Roboterarms
und die Kameraparameter gemal den Schritten unter Ein 2,5D-Koordinatensystem
erstellen an und klicken Sie dann auf den Button ,Aktualisieren, um das 2,5D-
Koordinatensystem zu aktualisieren.

Vor der Aktualisierung des 2,5D-Koordinatensystems stellen Sie sicher, dass im Jog-
Panel sowohl das Benutzerkoordinatensystem als auch das Werkzeugkoordinatensystem
auf 0 gesetzt sind.

2D-Koordinatensystem aktualisieren

Wenn in der ,Koordinatensystemliste“ die Option ,2D-Kalibrierungsdatei* ausgewahlt
ist, erscheint in der Spalte ,Operation® fir alle 2D-Koordinatensysteme ein Button
~Aktualisieren“. Wenn die folgenden beiden Bedingungen erflillt sind, kdnnen Sie auf den
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Button ,Aktualisieren® klicken, um die gebundene 2D-Kalibrierungsdatei, die
aufgenommenen Bilder der Fotopunkte und die Template-Einstellungen zu aktualisieren
(der Koordinatensystem-Index kann nicht aktualisiert werden).

1) Das zu aktualisierende Koordinatensystem wurde innerhalb der
gegenwartigen Ldsung erstellt. Ansonsten erscheint eine Fehlermitteilung:
Das Koordinatensystem wurde nicht innerhalb der gegenwartigen Lésung
erstellt und kann nicht aktualisiert werden.

2) Das beim Erstellen des Koordinatensystems verwendete Template oder der
Spot sind immer noch innerhalb des Sichtfeldes der Kamera erkennbar.

Klicken Sie auf den Button ,Aktualisieren in der Spalte ,Operation“ des 2D-
Koordinatensystems, um den folgenden Aktualisierungsprozess zu starten:

@ Wahlen Sie eine 2D-Kalibrierungsdatei aus. Unterschiedliche
Kalibrierungsdateien kénnen die endgiltige Erkennungsleistung beeinflussen.
Klicken Sie auf ,Weiter®.

2D positioning (Template recognition)

0 Select 2D 2 Collect image from photo 3 Set
calibration file point template

20 _user0_zawyml v

Different calibration files affect the final recognition effect.

@ Fahren Sie den Roboterarm wahrend der aktuellen Kalibrierung zum Fotopunkt
und platzieren Sie ein Zielobjekt in der Mitte des Bildfelds. Klicken Sie auf ,Foto
aufnehmen®, um das Bild des Fotopunkts zu erfassen, und klicken Sie dann auf
~Weiter”.

2D positioning (Template recognition)

1 Select 2D oCoIIect image from photo 3 Set
calibration file point template

Move to photo point

D Adjust the posture of the robot arm to the photo point at the current calibration

@ Place a target to the center of your vision field

Collect image from photo point @ Obtained c@: Re-obtain
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(® Siehe Ein Koordinatensystem basierend auf 2D-Template erstellen, um die
Template-Konfiguration abzuschlieBen, und klicken Sie auf ,Template setzen®.
Sobald sich der Button ,Template setzen® in einen Button ,Aktualisieren” andert,
klicken Sie erneut auf ,Aktualisieren, um die Aktualisierung des 2D-
Koordinatensystems abzuschlieBen. Das System kehrt anschlieRend
automatisch zur Seite ,Kalibrierung und Koordinaten* zurtick.

2D positioning (Template recognition)

1 Select 2D Z Collect image from photo e Set
calibration file point template
Range settings
Detection area
Mask area Edit
Search settings
Template area Edit
Template mask area Edit

Template sensitivity Manual Auto

Sensitivity AR 50

Recognition Num = 10 +

(K&

Result evaluation

Count range S RO

Cancel Set template

ACHTUNG

Wahrend des Aktualisierungsvorgangs des 2D-Koordinatensystems
kénnen Sie die Aktualisierung abbrechen, indem Sie auf den Button
LAbbrechen“ in der linken unteren Ecke der Seite klicken, um zur
Koordinatensystemliste  zuriickzukehren. Um die Einstellungen
wiederherzustellen, kdnnen Sie die Lésung wechseln (z. B. wenn derzeit
Lésung A verwendet wird, wechseln Sie zu Lésung B und dann zurlick zu
Lésung A) oder das Kamera-Plugin neu starten.
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7. Punkte wiederverwenden

7.1 Funktionseinfiihrung

Nachdem die initiale Punkteinlernung auf Basis der 2,5D-Positionierung
abgeschlossen ist, kann die Funktion Punkte wiederverwenden den Arbeitsaufwand
vereinfachen, wenn Anwendungspunkte aufgrund der folgenden Umstande angepasst
werden mussen. Sie missen lediglich einen Punkt neu einlernen. Das Kamera-Plugin
aktualisiert automatisch die anderen Punkte, indem es die Abweichung zwischen dem
initialen Einlernpunkt und dem neu eingelernten Punkt berechnet. Dies ermoglicht die
schnelle Wiederverwendung Uber alle Punkte hinweg und steigert die Debugging-Effizienz
sowie die Betriebsfreundlichkeit erheblich.

i HINWEIS

Obwohl die Wiederverwendung von Punkten den Aufwand fir das
Einzelpunkteinlernen reduziert, kann sie die Positioniergenauigkeit
beeintrachtigen (mit einem Positionierfehler von 0,5 mm oder mehr).

Anwendbare Szenarien:

® Die relative Position zwischen Roboter und Kamera andert sich (z. B. Austausch
des Roboter-Kérpers).

Das Werkzeug wird ausgetauscht oder seine Installationshaltung andert sich.

Die Haltung des Werkzeugs an den Be-/Entladepunkten verschiebt sich.
7.2 Anwendungsbeispiele fur Punkte-Wiederverwendung

Am Beispiel eines AGV, der zwischen drei CNC-Maschinen fiir Bearbeitungsvorgange
pendelt, werden der Prozess und die Parameterkonfiguration fiir die Punkte-
Wiederverwendung wie folgt eingefiihrt.

7.21 Arbeitsablauf
Erstes Debugging

1. Beziehen Sie sich auf die Betriebsanleitung im Abschnitt 2,5D-
Positionierungsprozess, um die Erstellung des 2,5D-
Benutzerkoordinatensystems, das Speichern des Projekts und die
Projekteinrichtung fiir drei CNC-Maschinen abzuschlief3en. Die folgende Tabelle
dient nur als Beispielreferenz; der spezifische Index des 2,5D-
Benutzerkoordinatensystems und die Punktnamen sind je nach tatsachlicher
Anwendung individuell anzupassen.

ACHTUNG

Um die Genauigkeit zu gewahrleisten, wird empfohlen, dass alle drei CNC-
Maschinen denselben ersten Fotopunkt verwenden.
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CNC-
Maschine

2,5D-

Benutzerkoordinatensystem

Gespeicherter Projektpunkt

CNC_1

Cam_user1

P1 erster Fotopunkt (user0)

P2 zweiter Fotopunkt
(Cam_user1)

P5, P6, P7, P8 (Cam_user1)

CNC_2

Cam_user2

P1 erster Fotopunkt (user0)
P3 zweiter Fotopunkt
(Cam_user2)

P9, P10, P11, P12
(Cam_user2)

CNC_3

Cam_user3

P1 erster Fotopunkt (userQ)

P4 zweiter Fotopunkt
(Cam_user3)

P13, P14, P15, P16

(Cam_user3)

2. Verwenden Sie die Seite ,Einstellungen > Dateimigration > Konfigurationsdatei
DobotStudio Pro-Software,

exportieren®

in der

Koordinatensysteme zu exportieren.
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Punkte wiederverwenden

Wenn ein Szenario, das die Wiederverwendung von Punkten erfordert, auftritt, verlauft
der Arbeitsablauf wie folgt:

Arbeitsablauf Beschreibung

Nur wenn sich die relative Position zwischen

Komplette 2.5D Hand-
P Roboter und Kamera andert, fihren Sie gemaf
2,5D-Kalibrierung erneut die 2,5D-Hand-Auge-

Auge-Kalibrierung

7
N

(Optional) Kalibrierung durch und speichern Sie die
Kalibrierungsdatei.
Y
Projekt und Importieren  Sie das Projekt und das
Koordinatensystem Koordinatensystem, die aus JErstes
importieren Debugging® exportiert wurden, Uber die Seite
~Einstellungen > Dateimigration >
Konfigurationsdatei importieren® in der
\ 4 DobotStudio Pro-Software.
AGV bewegt sich zur CNC-
Maschine

h 4
Parameter fur
Punktwiederverwendung Konfigurieren Sie die relevanten Parameter gemaf
konfigurieren der Anleitung in Konfiguration der Punkte-
Wiederverwendung.

0
&/

A 4

Offnen Sie das importierte Projekt und priifen Sie,

Projekt testen ob die Punkte korrekt sind.

N

A 4
Projekt ausfuhren )

N )

7.2.2  Konfiguration der Punkte-Wiederverwendung
Vorbereitende MaRnahmen

Bevor Sie die Funktion ,Punkte wiederverwenden” nutzen, treffen Sie basierend auf
dem tatsachlichen Szenario folgende Vorbereitungen:

e Wenn das Anwendungsszenario einen einzelnen AGV umfasst, der mit mehreren
CNC-Maschinen interagiert, wird empfohlen, fir jede Maschine ein 2,5D-
Benutzerkoordinatensystem unter Verwendung desselben ersten Fotopunkts zu
erstellen, um die Genauigkeit zu gewahrleisten.

e Bei Verwendung zweier Endwerkzeuge zum Greifen wird die Punkte-
Wiederverwendung durch separate Nutzung jedes Endwerkzeugs erreicht.

e Wenn der Roboterarm ausgetauscht werden muss, importieren Sie entweder die
urspringliche Projektdatei in den neuen Roboter oder aktualisieren Sie das
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Endwerkzeug innerhalb der urspriinglichen Projektdatei.

e Es wird empfohlen, dass der fir die Punkte-Wiederverwendung verwendete
Index des 2,5D-Benutzerkoordinatensystems nicht mit den bereits vorhandenen
Indizes im aktuellen Schaltschrank tbereinstimmt.

Parameterkonfigurationsprozess

Der Parameterkonfigurationsprozess fiir die Punkte-Wiederverwendung ist wie folgt:

C Projektdatei zuweisen > ------------ (1) Programmassoziation

Zum ersten Fotopunkt bewegen und
das 2.5D-Benutzerkoordinatensystem - :

der aktuellen Position aktualisieren (2) Das 2.5D-
i Benutzerkoordinatensyste
v m aktualisieren

Zum zweiten Fotopunkt bewegen und
das 2.5D-Benutzerkoordinatensystem

der aktuellen Position aktualisieren

!

( Beliebigen Punkt anfahren ) @ el i e

aktualisieren

Wahlen Sie Cam_userundden @
ZU aktualisierenden Punkt aus Punktwiederverwendung
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Konfiguration der Punkte-Wiederverwendungsparameter

Auf der Seite ,Punkte wiederverwenden“ klicken Sie auf den Button ,Punkte

wiederverwenden®, um in den Konfigurationsprozess a > o > e > 0
einzutreten:

Programmzuordnung Wahlen Sie das mit der Anwendung verknipfte
Blockly-/Skriptprogramm aus. Das System wird anschlieRend die im
zugeordneten Programm verwendeten Koordinatensysteme und Punkte

auslesen.
Da nachfolgende Operationen das 2,5D-
Benutzerkoordinatensystem im zugeordneten Programm

aktualisieren werden, stellen Sie bitte sicher, dass sein Index nicht
mit einem bereits vorhandenen Index im aktuellen Schaltschrank
Ubereinstimmt.

Point reuse X

a n Program association

[ blockly fy v

The same 2.5D user coordinate system index as in the script
already exists in the current controller. Please ensure that this
index's user coordinate system is unused/can be overwritten.

2,5D-Benutzerkoordinatensystem aktualisieren (wahlen Sie eine CNC-
Maschine zum Einlernen, z. B. CNC_1):

Schritt 1: Klicken Sie zuerst auf das Dropdown-Menl, um den ersten
Fotopunkt fiir die CNC_1-Maschine auszuwahlen, und halten Sie
dann die Taste ,Anfahren” gedriickt; der Roboter bewegt sich
daraufhin zum ersten Fotopunkt der CNC_1-Maschine.

Schritt 2: Wahlen Sie zuerst aus dem Dropdown-Menid das 2,5D-
o Benutzerkoordinatensystem aus, das der CNC_1-Maschine

entspricht, und klicken Sie dann auf den Button ,Aktualisieren®, um
das 2,5D-Benutzerkoordinatensystem zu aktualisieren.

Schritt 3: Wahlen Sie zuerst aus dem Dropdown-Menl den zweiten
Fotopunkt fir die CNC_1-Maschine aus und halten Sie dann die
Taste ,Anfahren® gedrlckt, um den Roboter zum ausgewahlten
Punkt zu bewegen. Klicken Sie abschliefend auf den Button
JAktualisieren®, um das 2,5D-Benutzerkoordinatensystem zu
aktualisieren, das der CNC_1-Maschine entspricht.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
81




0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Point reuse X

o Program association

e Update 2.5D user coordinate system

Step 1: Move to the current position's photo capture point

Step 2: Update the 2.5D user coordinate system of the current
position

@® Cam Userl v Update

Step 3: Move to the second photo-taking point at the current
position and update the user coordinate system.

@‘ P15-p5 v ‘ ‘ -9 Move to ‘ Update

Einlernpunkte aktualisieren:

Schritt 1: Wahlen Sie aus dem Dropdown-Menti einen beliebigen Punkt aus,
der unter dem 2,5D-Benutzerkoordinatensystem gespeichert ist,
das der CNC_1-Maschine entspricht.

Schritt 2: Bewegen Sie den Roboter zur neuen Zielposition und klicken Sie
e dann auf den Button ,Erfassen®, um die aktuellen Koordinatenwerte
zu erfassen und den urspriinglichen Punkt zu Gberschreiben.

Achten Sie bei der Bedienung des Roboterarms darauf, dass das
Benutzerkoordinatensystem im Jog-Panel mit dem fiir den Punkt
ausgewahlten 2,5D-Benutzerkoordinatensystem {bereinstimmt.
Andernfalls tritt beim Erfassen des Punktes ein Fehler auf.
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Point reuse X

e Update teaching points

Step 1: Please select a teaching point stored in the 2.5D coordinate
system.

@ Pr4 v

Step 2: Re-teach this teaching point and base it on2.5D User
Coordinate SystemSave current position

(@) 2 Get waypoint

Cam_User1 Tool0 X: -0.72 Y:-106.14 7:430.46 RX: 176.46 RY:-0.64 RZ: 85.52

Punkte wiederverwenden:

Wahlen Sie die zu aktualisierenden Koordinatensysteme oder Punkte aus
o und klicken Sie dann auf den Button ,Punkte wiederverwenden®. Das

Kamera-Plugin aktualisiert automatisch die ausgewahlten
Koordinatensysteme und Punkte basierend auf der Positionsabweichung
desselben Einlernpunkts zwischen den beiden Instanzen.
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Point reuse X

o Program association
9 Update 2.5D user coordinate system
e Update teaching points

e Point reuse

Select the coordinate system and points that need updating, Dobot will
automatically help you update. To ensure accuracy, 2.5D photo points do
not need to be selected.

> Cam Userl

~ Cam User2

P23 M=t

Point reuse

i HINWEIS

Nachdem die Parameterkonfiguration fir die Punkte-Wiederverwendung
abgeschlossen ist, kdnnen Sie das importierte Projekt 6ffnen, um die
Punktliste zu prifen und das Projekt zur Inbetriebnahme auszufthren.
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8. Visuelle Werkzeuge

® Werkzeug hinzufiigen

Beim Erstellen einer neuen Lésung wechseln Sie zur Seite ,Werkzeugeinstellungen®.
Klicken Sie auf den Button ,Hinzufiigen®, um das Werkzeugauswabhlfenster zu 6ffnen. Dort
kénnen Sie basierend auf lhren tatsachlichen Anforderungen Positionierungs- |,
Erkennungs- und Messwerkzeug Werkzeuge hinzufligen.

1.Referenzbild 2 Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

Setup-Tool i -+ Hinzufiigen !

1 Code-ldentifizierung6 | 4]

2 2,5D-Positionierung?

Q

®* Werkzeugausgangsergebnisse konfigurieren

Beim Erstellen einer neuen Lésung wechseln Sie zum Tab ,Ausgangseinstellungen®.
Klicken Sie auf die Taste ,Konfigurieren®, um die Seite der Werkzeugausgangsergebnisse
zu 6ffnen.

1.Referenzhild 2.Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

Planname

Planstatus Alle Werkzeuge sind OK v

Ergebnis der Werkzeugausgabe

Werkzeug Ergebnisse ausgeben Aktionen

Konfigurieren

Wahlen Sie die Ausgangsergebnisse der hinzugefiigten Werkzeuge (mehrfache
Auswahl zulassig), klicken Sie auf ,Bestdtigen® und die ausgewahlten
Ausgangsergebnisse werden ausgegeben. Diese kdnnen auf der Schnittstelle angezeigt
oder Uber Programmierung abgerufen werden.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
85




0 DOBOT

DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

2,5D-Position 6
ierung

Konfigurationswerkzeug

Modulstatus Koord.-Sys.

8.1 Positionierungswerkzeug

8.1.1 2,5D-Positionierung

Wenn eine 2,5D-Kalibrierdatei ausgewahlt und ein 2,5D-Koordinatensystem erstellt
wurde, kann dieses Werkzeug in Zusammenhang mit der Programmierung verwendet
werden, um das 2,5D-Koordinatensystem zu aktualisieren.

I

2,5D-Positionieru
ngswerkzeuge

Code-ldentifizier

= ung

Zeichen-Identifizi
erung

Template-Erkenn
ung

q. Speckle-Erkennu
2 ng

=l

{ Breitenmessung

Durchmessermes
sung

Grauwertflache
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2,5D-Positionierungswerkzeuge

Durch die Verwendung einer 2D-Kamera zur Ausgabe von
3D-Paseninformationen (X, Y, Z, RX, RY, RZ) ist es maglich,
Anderungen in der Szenenhdhe und Neigung genau zu
identifizieren
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2,5D-Positionierungswerkzeug hinzufiigen

2.5D 0307.yml v

Das Ergebnis der Erkennung héngt von den
Kalibrierungsdateien ab. Seien Sie bitte vorsichtig!

Wahlen Sie die 2,5D-Kalibrierdatei zur Positionierung aus und klicken Sie auf
»Hinzufligen®, um das Hinzufligen des 2,5D-Positionierungswerkzeugs zu beenden.

ACHTUNG

Die Option ,2,5D-Positionierungswerkzeug“ erscheint nur im linken
Navigationsfenster, wenn eine 2,5D-Kalibrierdatei existiert. Nur ein 2,5D-
Positionierungswerkzeug kann hinzugefligt werden.

Ergebnisse des 2,5D-Positionierungsausgangs: Modulstatus (OK/NG),
Koordinatensystem.

Konfigurationswerkzeug

2,5D-Paosition 6 Modulstatus Koord.-Sys.
ierung
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8.1.2 2D-Positionierung

Wenn eine 2D-Kalibrierdatei ausgewahlt und ein 2D-Koordinatensystem erstellt
wurde, kann dieses Werkzeug in Zusammenhang mit der Programmierung verwendet
werden, um das 2D-Koordinatensystem zu aktualisieren.

Werkzeug hinzufiigen

‘_'| 2,5D-Positionieru
— ngswerkzeuge 2 D 2 D
2D-Positionierun

gswerkzeuge

2D-Paositionierung Template 2D-Positionierung Speckle

i Code-ldentifizier
— ung

— Zeichen-ldentifizi
— erung

ce Template-Erkenn
°% ung

A Speckle-Erkennu
2 ng

k= Breitenmessung

~ Durchmessermes Hinzufiigen

Dieses Werkzeug ist einzigartig an ein 2D-Koordinatensystem gebunden. Wahlen Sie
im linken Navigationsfenster "Positionierungswerkzeug > 2D-Positionierungswerkzeug",
klicken Sie auf ,Hinzufligen“ und es wird ohne zusatzliche Parameterkonfigurierung
verflgbar sein.

Ergebnisse des 2D-Positionierungsausgangs:

Modulstatus (OK/NG) Erkennungszahlung, physikalische Koordinaten.
Konfigurationswerkzeug
2,5D-Position 7 Erkennungsstatus Erkannte Anzahl Physische Koordin

ierung aten

2D-Positionie 9
rung

Code-Identifi 6
Zierung
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8.2 Erkennungswerkzeug
8.2.1 Codeerkennung

Das Werkzeug zur Codeerkennung kann innerhalb des Erkennungsbereichs 1D- und
2D-Codes erkennen.

. . x
Werkzeug hinzufligen
— 2,5D-Positionieru
ngswerkzeuge I
| A{ A
mm Code-ldentifizier ‘
L] ung
Zeichen-ldentifizi ' l
o | | []
oe Template-Erkenn
A Speckle-Erkennu
&
Code-ldentifizierung
k| Breitenmessung Barcode- und QR-Codes innerhalb des ROI-Erfassungsumfangs
identifizieren
~, Durch
@ Suunr; messermes
Code-Identifizierung X
Erfassungsbereich
Identifikationseinstellung
1D-Codetyp CODE39-Code; CODE12¢
Maximale Anzahl von |dentifizierungen 4
QR-Codetyp QR-Code; DM-Code;
Maximale Anzahl von Identifizierungen 5
Downsampling-Maodus
Beurteilung der Ergebnisse
Grundlage fir die Beurteilung Vorhandensein oder ... v
OK nicht
Vorhandensein oder Fehlen des Codes OK vorhanden
vorhanden
Anzeige von Ergebnissen
Sortieren nach Von der groften bis z... v
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1.

4.

Erkennungsbereich

® Stellen Sie den Erkennungsbereich basierend auf lhren tatsachlichen
Bedurfnissen ein. StandardmaRig bedeckt er den vollen Bildschirm, jedoch
kénnen Sie auch das rechteckige Werkzeug verwenden, um einen
bestimmten Bereich zu definieren.

Erkennungseinstellungen

® Stellen Sie die Codeart auf Erkennung (mehrfache Auswahl ist zulassig) und
die Maximalanzahl der jedes Mal zu erkennenden Codes (Bereich: 1— 200).

o 1D-Codearten: CODE39, CODE128, Codabar, EAN8, EAN13, UPCA,
UPCE, ITF25, and CODE93 (alle standardmafig ausgewahlt).

o 2D-Codearten: QR und DM (alle standardmafig ausgewahilt)
Ergebnisbeurteilung

® Stellen Sie die Kriterien zur Feststellung der Werkzeugergebnisse ein.

o Wenn auf Codeexistenz eingestellt bedeutet Existiert OK, dass
mindestens ein Code erkannt wurde, das Ergebnis ist OK. Existiert
nicht OK bedeutet, dass kein Code erkannt wurde, das Ergebnis ist
OK.

o Wenn auf die Mindestcodepunktzahl eingestellt, miissen Sie ein
Mindestpunktzahl einstellen. Wenn die tatsachliche Punktzahl héher
als die Mindestpunktzahl ist, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es
NG.

o Wenn auf Codezahlung eingestellt, miissen Sie einen Bereich fir die
Anzahl der erkannten Codes einstellen. Wenn die erkannte Anzahl in
diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG.

Ergebnisanzeige

® Stellen Sie die Sortiermethode der Ausgangsergebnisse ein.

Ausgangsergebnisse der Coderkennung

Modulstatus (OK/NG), Codedaten, Codezahlung, Codeart, Codemittelpixel X,
Codemittelpixel Y, Codebereichswinkel.
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Konfigurationswerkzeug

2,5D-Position 6 Modulstatus Codeinformatione Anzahl der Codes
ierung n
Codetyp Das zentrale Pixel Das zentrale Pixel
X des Codebereich Y des Codebereich
Code-ldentifi
; 7 3 s
zZierung

Winkel des Codebe
reichs

Zeichen-Iden
tifizierung

8.2.2 Zeichenerkennung

Das Werkzeug zur Zeichenerkennung kann innerhalb des Erkennungsbereichs
Strings erkennen.

Werkzeug hinzufligen

@ 2,5D-Positionieru
~J ngswerkzeuge

mm Code-Identifizier
ung

Zeichen-ldentifizi
erung

Template-Erkenn
’ ung

. Speckle-Erkennu
> g

Zeichen-ldentifizierung

L

Brefienmessung Strings innerhalb des ROI-Erfassungsumfangs erkennen

Durchmessermes
sung

\\.
L/

q
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Zeichen-Identifizierung X
Bereichseinstellung

Erfassungsbereich

Zeichenfilterung

Zeichenfilterung Finstellungen
Beurteilung der Ergebnisse

Grundlage fiir die Beurteilung Zeichenpunktzahl %

niedrigste Punktzahl 50

1. Bereichseinstellungen

® Stellen Sie den Erkennungsbereich basierend auf lhren tatsachlichen
Bedurfnissen ein. StandardmaRig bedeckt er den vollen Bildschirm, jedoch
kénnen Sie auch das rechteckige Werkzeug verwenden, um einen
bestimmten Bereich zu definieren.

2. Zeichenfilterung

®* Kilicken Sie neben der ,Zeichenfilterung“ auf die Taste ,Einstellungen®, um
die Konfigurationsseite zu 6ffnen. Sobald die Zeichenfilterung aktiviert wurde,
kénnen Sie eine Anzahl an erkannten Zeichen angeben und die Zeichenart
einstellen.

o Zeichenfilterung aktivieren: Standardmafig deaktiviert.
o Erkannte Zeichenzahlung: Bereich: 0 — 100 (standardmagig: 0).

o Zeichenart einstellen: Optionen beinhalten ,Alle*, ,Nummer®,
,GrofRbuchstaben”, ,Kleinbuchstaben®, ,Besondere  Zeichen",
.Leerzeichen“ und ,Benutzerdefiniert” (standardmafig: Alle).

o Benutzerdefiniertes Regelbedienfeld: Wenn
.Benutzerdefiniert” ausgewahlt wurde, erscheint das
benutzerdefinierte Regelbedienfeld (standardmaRig deaktiviert).
Nach der Aktivierung des Bedienfelds kdnnen Sie bestimmte Nummern,
GroRRbuchstaben, Kleinbuchstaben oder besondere Zeichen
auswahlen. Klicken Sie um eine Auswahl hervorzuheben und klicken
Sie nochmals, um sie abzuwahlen.
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Zeichenfilterung

Zeichenfilterung aktwierenm

Identifizieren Sie die Anzahl der Zeichen & — 2 +

Zeichentyp festlegen

Zeichen 1

Zeichen 2

3. Ergebnisbeurteilung

Aktuelle Regel Einstellungsfenster schlieBen

Alle v

Benutzerdefiniert v

zurlicksetzen

Regeln konfigurieren

Zahl

0 1 2 3 4 5 6 7 A Qq

Abbrechen

® Stellen Sie die Kriterien zur Feststellung der Werkzeugergebnisse ein.

°  Wenn auf die Zeichenpunktzahl eingestellt, missen Sie eine
Mindestpunktzahl einstellen. Wenn die tatsachliche Punktzahl héher als
die Mindestpunktzahl ist, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG.

o Wenn auf Zeichenzahlung eingestellt, missen Sie einen Bereich fiir
die Anzahl der erkannten Codes einstellen. Wenn die erkannte Anzahl
in diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG.

o Wenn auf die Grundzeichen eingestellt, miissen Sie ein vordefiniertes
Zeichen zur Referenz einstellen. Wenn der erkannte Text mit der
Referenz Uibereinstimmt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG.

Ausgangsergebnisse der Zeichenerkennung Modulstatus (OK/NG),
Erkennungsanzahlen, Zeicheninformationen.
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Konfigurationswerkzeug

2,5D-Position 6 Modulstatus Zeicheninformatio
ierung nen

Code-Identifi

‘ 7
zierung

Zeichen-lden
tifizierung

8.2.3 Vorlagenerkennung

Das Werkzeug zur Vorlagenerkennung kann die Anzahl der Muster im
Erkennungsbereich mittels Musterabgleich ermitteln.

. . X

Werkzeug hinzufligen
2,5D-Positionieru
~J ngswerkzeuge
mm Code-ldentifizier
= ung 9 « Q
= Zeichen-ldentifizi s O C
== erung
oe lemplate-Erkenn
00
A\ Speckle-Erkennu
& g

Template-Erkennung
k- Breitenmessung Durch die Template-Matching-Methode die Anzahl der Muster im ROI-
Bereich ermitteln
& Durchmessermes
< sung
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Template-Erkennung X

Bereichseinstellung
Erfassungsbereich
Abgeschirmter Bereich
Einstellungen zum Suchen

Template-Bereich

Maskierter Template-Bereich

Template-

Handbetrieb
Empfindlichkeit andbetrie

Empfindlichkeit &

Anzahl von Identifizierungen
I >

Beurteilung der Ergebnisse

Bereich von Menge SO <

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl

Polaritadt abgleichen

Winkelbereich

Uberlappungsrate

Algorithmus-Timeout

1. Bereichseinstellungen

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026)

Klicken Sie doppelt,
Maskierungsbereiche kdnnen erstellt werden.

Benutzerhandbuch

Bearb.

Bearb.

Bearb.

Automatikbetrieb

50

— 10 +

50

Berlicksichtigen Sie... v

45 - 45

50

Stellen Sie den Erkennungsbereich basierend auf lhren tatsachlichen
Bedurfnissen ein. StandardmaRig bedeckt er den vollen Bildschirm, jedoch
kénnen Sie auch das rechteckige oder runde Werkzeug verwenden, um
einen bestimmten Bereich zu definieren. Nur ein Erkennungsbereich wird
unterstitzt.

Wenn Teile des Erkennungsbereichs maskiert werden mussen, klicken Sie
auf die Taste ,Bearbeiten”, um das Polygonwerkzeug auszuwahlen und den
Maskierungsbereich innerhalb des Erkennungsbereichs einzuzeichnen.
um die Zeichnung zu beenden.

Bis zu 8
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2. Sucheinstellungen

® Stellen Sie den Template-Bereich basierend auf lhren tatsachlichen
Bedurfnissen ein. Klicken Sie auf die Taste ,Bearbeiten” und verwenden Sie
das Polygonwerkzeug, um manuell den Template-Bereich zu zeichnen. Bis
zu 8 Template-Bereiche kdnnen erstellt werden.

®  Wenn Teile des Template-Bereichs maskiert werden miissen, klicken Sie auf
die Taste ,Bearbeiten, um das rechteckige Werkzeug oder das
Polygonwerkzeug auszuwahlen und zeichnen Sie den Template-Bereich
innerhalb des Erkennungsbereichs. Klicken Sie doppelt, um die Zeichnung
zu beenden. Bis zu 8 Template-Maskierungsbereiche kdnnen erstellt werden.

® Passen Sie die Template-Empfindlichkeit basierend auf Ihren
tatsachlichen Bedurfnissen unter Verwendung der Modi Automatisch oder
Manuell an.

o Automatischer Modus: Stellen sie die Empfindlichkeitsstufe ein
(Bereich: 0 — 100, Schritt: 25, standardmaRig: 50). Eine hohere
Empfindlichkeit erhoéht die Anzahl der erkannten Merkmalpunkte des
Template-Bereichs und verbessert die Abpassungsgenauigkeit.
Allerdings kann UbermaRige Empfindlichkeit Gerausche verursachen,
die als Merkmalpunkte falsch identifiziert werden. Anpassen wie

bendtigt.
Template-
emp_a e_ . Handbetrieb Automatikbetrieb
Empfindlichkeit
Empfindlichkeit i 50

o Manueller Modus Skala einstellen (Bereich: 10 — 200, standardmafig:
30) und Grauskalenschwelle (Bereich: 1 — 255, standardmafig: 1).

T |ate-

emp.a e. . Handbetrieb Automatikbetrieb
Empfindlichkeit

Skala [ K% 30

Graustufenschwelle (£2 1

Der Skalenwert bestimmt den Faktor des Downsamplings (Skalenwert
+ 10). Wenn zum Beispiel die Skala auf 50 eingestellt ist, ist der Faktor
des Downsamplings 5, was bedeutet, dass jede 5 Pixel 1 Pixel in jeder
Reihe und Spalte des Originalbildes gesampelt wird, um ein neues Bild
zu formen. Kleinere Werte erhdhen die Erkennungszeit, wahrend
grolkere Werte die Scharfe der Bildkonturen reduzieren, was die
Erkennungsgenauigkeit beeinflussen kann. Passen Sie diese
Einstellung basierend auf Ihren tatsachlichen Bedurfnissen an.

Die Grauskalenschwelle definiert den Bereich der Grauskalenwerte des
Erkennungsbereichs. Nur Bereiche innerhalb des angegebenen
Bereichs werden erkannt.

® Erkennungszahlung: Stellen Sie die maximale Anzahl der erkannten
Bereiche ein, die die Kriterien erflllen (Bereich: 1 — 50, standardmaRig: 10,
Schritt: 1). Wenn die Anzahl der erkannten Bereiche die eingestellte Grenze
Uberschreitet, werden nur die optimalsten Bereiche ausgegeben.
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3.

4.

Ergebnisbeurteilung

Zahlbereich: 0 — 50, standardmafig: 0— 10. Wenn die Erkennungszéhlung
in diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG. Der
maximale Wert des Zahlbereichs wird durch die Parameter der
Erkennungszahlung bestimmt.

Erweiterte Parameter

Erweiterte Parameter

Mindestpunktzahl 50

Polaritat abgleichen Berticksichtigen Sie... v
Winkelbereich -45 - 45
Uberlappungsrate 50

Algorithmus-Timeout 0

Mindestpunktzahl: Definiert die Ahnlichkeitsschwelle zwischen dem
Merkmal-Template und dem Ziel im Bild. Bereich: 0 — 100, standardmafig:
50, bei 100 eine perfekte Anpassung anzeigend. Nur Ziele mit einer
ahnlichen Punktzahl gleich oder grofier als dieser Schwellenwert werden
erkannt.

Anpassungspolaritat: Bestimmt, ob die Polaritat beim Template-Abgleich
berlicksichtigt werden soll. Polaritat bezieht sich auf den Kontrastiibergang
zwischen Merkmalform und Hintergrund. Wenn die Kantenpolaritat des Ziels
sich vom Merkmal der Template-Polaritat unterscheidet, stellen Sie diese
Option auf Polaritat ignorieren ein, um sicherzustellen, dass das Ziel
erkannt werden kann. Wenn keine Notwendigkeit besteht sicherzustellen,
dass das Ziel erkannt werden kann, stellen Sie diese Option auf Polaritat
bedenken (Standardeinstellung), was die Erkennungszeit reduziert.

Winkelbereich: Definiert die zulassige Winkelvariation zur Template-
Abpassung. Wenn die Winkelvariation des Ziels innerhalb dieses Bereichs
bleibt, kann sie trotzdem erkannt werden; ansonsten kann sie nicht erkannt
werden. Bereich: [-180° — 180°] und a<=b, standardmafig: -45° — 45°.

Uberlappungsrate: Beim Suchen fiir mehrfache Ziele definiert dieser
Parameter die maximal zulassige Uberlappung zwischen den abgepassten
Kastchen von zwei erkannten Zielen. Ein hdherer Wert erlaubt mehr
Uberlappung zwischen zwei Zielen. Bereich: 0 — 100%, standardmaRig: 50%.

Algorithmus-Zeitiiberschreitung: Wenn die Erkennungszeit des
Algorithmus den eingestellten Wert Uberschreitet, stoppt die Erkennung
automatisch, sobald die Zeitiiberschreitung erreicht und der Ausgang NG ist.
Wenn  dieser Parameter auf 0 eingestellt ist, st die
Zeitlberschreitungsfunktion des Algorithmus deaktiviert und die
Erkennungszeit des Algorithmus ist unbegrenzt. Bereich: 0 — 10000,
standardmanig: 0.
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Ausgangsergebnisse der Template-Erkennung:

Modulstatus (OK/NG), Anzahl der Abpassungen, Abpassungspunkt X,
Abpassungspunkt Y, Abpassungskastchenwinkel, Punktzahl.

Konfigurationswerkzeug

2,5D-Position 6 Modulstatus Anzahl der Uberein Ubereinstimmungs

ierung stimmungen punkt X
Ubereinstimmungs Winkel des Uberei Punktzahl
punkt Y nstimmungsrahme

Code-ldentifi

R 7 ns

zierung

Zeichen-lden 3

tifizierung

Template-Erk
ennung

9

8.2.4  Spot-Erkennung

Das Werkzeug zur Spot-Erkennung kann eine Anzahl an Spots innerhalb des
Erkennungsbereichs mittels der Blob-Methode erkennen. Die Blob-Analyse ist der Vorgang
der Erkennung, Ortung oder Auswertung von Zielen innerhalb einer Bildregion des
begrenzten Grauskalenbereichs. Es ermoglicht die Extrahierung verschiedener
Gegenstandsmerkmale, wie etwa Anwesenheit, Quantitat, Position, Form, Orientierung
und topologische Beziehungen zwischen Blobs.

. 5 X
Werkzeug hinzufligen
li" 2,5D-Positionieru
— ngswerkzeuge
m Code-ldentifizier @ Q @
= ung " - = :
@ ireii(nhen—\dentmzi @ @ @
)
oe lemplate-Erkenn
Speckle-Erkennu
&
Speckle-Erkennung
k- Breitenmessung Durch die Blob-Methode die Anzahl der Speckles im ROI-Bereich
ermitteln
&y Durchmessermes
~ sung
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Speckle-Erkennung X
Bereichseinstellung

Erfassungsbereich L

Abgeschirmter Bereich Bearb.
Identifikationseinstellung

Graustufenschwelle XS KX
Ermitteln Sie den Wert des umgekehrten Bereich

Anzahl von Identifizierungen = 10 +

G <

Beurteilung der Ergebnisse
Bereich von Menge S M <
Erweiterte Parameter

Flachenbereich

— 1 + - — 9000000 +

Maskenausgabe aktivieren m

1. Bereichseinstellungen

® Stellen Sie den Erkennungsbereich basierend auf lhren tatsachlichen
Bedurfnissen ein. StandardmaRig bedeckt er den vollen Bildschirm, jedoch
kénnen Sie auch das rechteckige oder runde Werkzeug sowie das
Polygonwerkzeug verwenden, um einen bestimmten Bereich zu definieren.
Bis zu 8 Erkennungsbereiche kénnen erstellt werden.

® Wenn Teile des Erkennungsbereichs maskiert werden mussen, klicken Sie
auf die Taste ,Bearbeiten”, um das Polygonwerkzeug auszuwahlen und den
Maskierungsbereich innerhalb des Erkennungsbereichs einzuzeichnen.
Klicken Sie doppelt, um die Zeichnung zu beenden. Bis zu 8
Maskierungsbereiche kdnnen erstellt werden.
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2. Erkennungseinstellungen

Grauskalenschwelle: Passen Sie die Grauskalenschwelle basierend auf
den tatsachlichen Erkennungsbedingungen an. Pixel innerhalb des
ausgewahlten Schwellenbereichs werden identifiziert und im Bild markiert.
Bereich: 0 — 255, standardmafig: 80— 120. Das System wahlt automatisch
einen Mittelbereichswert.

Umkehrbereich: Standardmafig deaktiviert. Aktivieren Sie die Option des
Umkehrbereichs, um Werte an beiden Enden der Grauskalenschwelle zu
erkennen.

Erkennungszédhlung: Stellen Sie die maximale Anzahl der erkannten
Bereiche ein, die die Kriterien erfillen (Bereich: 1 — 50, standardmaRig: 10,
Schritt: 1). Wenn die Anzahl der erkannten Bereiche die eingestellte Grenze
Uberschreitet, werden nur die optimalsten Bereiche ausgegeben.

3. Ergebnisbeurteilung

Zahlbereich: 0 — 50, standardmafig: 0— 10. Wenn die Erkennungszéhlung
in diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist es NG. Der
maximale Wert des Zahlbereichs wird durch die Parameter der
Erkennungszéhlung bestimmt.

4. Erweiterte Parameter

Flachenbereich: Wenn die Erkennungsergebnisse nicht ideal sind, kdnnen
Sie unter den erweiterten Parametern den Flachenbereich anpassen, um die
Grofle des erkannten Bereichs zu definieren. Die Einheit ist Pixel. Bereich:
1 —9000000, standardmafig: 1— 9000000.

Maskenbildausgang  aktiviert: Wenn  aktiviert, versteckt der
Maskenausgang irrelevante Details, was zur Reduzierung der Storfaktoren
und der Verbesserung der Zielsichtbarkeit fihrt. StandardmaRig deaktiviert.

Ausgangsergebnisse der Spot-Erkennung:
Modulstatus (OK/NG), Anzahl der Spots, Zentroid X (Pixel), Zentroid Y (Pixel), Flache,

Rechteckiger Winkel.
. . X
Konfigurationswerkzeug
2,5D-Position 6 Modulstatus Anzahl der Speckle Zentroid X (Pixel)
ierung s
Zentroid Y (Pixel) FlachenmaB Rechteckiger Wink
Code-ldentifi 7 o
zierung
Zeichen-Iden
tifizierung
Template-Erk
ennung :
Speckle-Erke 10
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8.3 Messwerkzeug

8.3.1 Breitenmessung

Das Werkzeug zur

Breitenmessung erkennt innerhalb des ausgewahlten

Erkennungsbereichs zwei Kanten und berechnet die vertikale Pixelentfernung dazwischen.

2,5D-Positionieru
ngswerkzeuge

Code-Identifizier

— ung

&y

I

)

=]

Zeichen-ldentifizi
erung

Template-Erkenn
ung

Speckle-Erkennu
ng

Breitenmessung

Durchmessermes
sung

Grauwertflache

X

Werkzeug hinzufligen

H

1

Breitenmessung

2 Kanten innerhalb des ROI-Erfassungsumfangs finden und den
vertikalen Abstand zwischen den beiden Kanten ermitteln

Breitenmessung X

Bereichseinstellung

Erfassungsbereich ?

Abgeschirmter Bereich

Identifikationseinstellung

Empfindlichkeit G <

Beurteilung der Ergebnisse

Untere Grenze des Bereichs

Obere Grenze des Bereichs

Physische Output-Ergebnisse

Kalibrierdatei auswahlen
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1. Bereichseinstellungen

Klicken Sie auf , um zwei Endpunkte auszuwahlen und den
Erkennungsbereich zur Breitenmessung zu definieren.

AN

»

Wenn Teile des Erkennungsbereichs maskiert werden mussen, klicken Sie
auf die Taste ,Bearbeiten”, um das Polygonwerkzeug auszuwahlen und den
Maskierungsbereich innerhalb des Erkennungsbereichs einzuzeichnen.

2. Erkennungseinstellungen

Stellen Sie die Empfindlichkeit der zwei Breitenmessungen entsprechend
Ihren tatsachlichen Bediirfnissen ein.

3. Ergebnisbeurteilung

Stellen Sie den OK-Bereich fiir das Messergebnis ein. Wenn die
gemessenen Pixel in diesen Bereich fallen, ist das Ergebnis OK; ansonsten
ist es NG.

4. Physikalische Ausgangsergebnisse

Wenn die Option der physikalischen Ausgangsergebnisse auf AUS steht,
gibt das Werkzeug die Breite als Pixelergebnis aus. Wenn die Option auf EIN
steht, gibt das Werkzeug die Breite als physikalisches Ergebnis aus.

Kalibrierdatei auswdhlen: Diese Option erscheint nur, wenn die
physikalischen Ausgangsergebnisse auf EIN stehen.

[¢]

Klicken Sie auf die Taste ,Hinzufligen®, um ein Dialogfenster zur
Auswahl einer Kalibrierdatei zu 6ffnen. Wahlen Sie die gewlinschte
Kalibrierdatei aus und klicken Sie auf ,Bestatigen“, um sie
hinzuzufigen. Wenn keine 2D-Kalibrierdateien verfigbar sind,
erscheint eine Mitteilung: Es kann noch keine Kalibrierdatei hinzugefligt
werden, bitte zuerst kalibrieren.

Die erste hinzugefligte Kalibrierdatei wird automatisch als die
gegenwartige Kalibrierdatei eingestellt. Bis zu 4 Kalibrierdateien kbnnen
hinzugefigt werden.

Ausgangsergebnisse der Breitenmessung
Modulstatus (OK/NG), Messergebnis.
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Konfigurationswerkzeug
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8.3.2 Durchmessermessung

Das Werkzeug zur Durchmessermessung erkennt innerhalb des ausgewahlten
Erkennungsbereichs Kreise und berechnet den Pixeldurchmesser der erkannten Kreise.

Werkzeug hinzufiigen

m 2,5D-Positionieru
— ngswerkzeuge

mm Code-ldentifizier
" ung

o Zeichen-Identifizi
=~ erung

oe Template-Erkenn
° ung

Speckle-Erkennu
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Durchmessermessung

T

Breitenmessung Durchmesser innerhalb des ROI-Erfassungsumfangs messen

@ Durchmessermes
sung
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Durchmessermessung %
Bereichseinstellung

Erfassungsbereich

Abgeschirmter Bereich Bearb.
Identifikationseinstellung

Empfindlichkeit G < > 60
Beurteilung der Ergebnisse

Untere Grenze des Bereichs 0.00

Obere Grenze des Bereichs 100.00

Erweiterte Parameter

Rundheit [ K83 25
Kantenpolaritat beliebig v
Kantentyp starkst v
Physische Output-Ergebnisse m
Kalibrierdatei auswahlen Hinzufligen

1. Bereichseinstellungen

®* Erkennungsbereich: Verwenden Sie das Werkzeug , um auf die Mitte
des zu messenden Kreises zu klicken und einen kreisformigen
Erkennungsbereich von einer festgelegten Grofle zu erzeugen, der
daraufhin manuell angepasst werden kann. Wenn der angeklickte Bereich
zu nah an der Bildgrenze liegt, kann der kreisformige Erkennungsbereich
jenseits des Bildes erweitert werden, was dazu fiihrt, dass die Zeichnung
fehlschlagt.

® Maskierter Bereich: Wenn Teile des Erkennungsbereichs maskiert werden
mussen, klicken Sie auf die Taste ,Bearbeiten®, um das Polygonwerkzeug
auszuwahlen und den Maskierungsbereich innerhalb des
Erkennungsbereichs einzuzeichnen.

2. Erkennungseinstellungen

® Stellen Sie die Empfindlichkeit der Kreiserkennung entsprechend lhren
tatsachlichen Bedurfnissen ein.
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3. Ergebnisbeurteilung

Stellen Sie den OK-Bereich fiir das Messergebnis ein. Wenn der gemessene
Pixeldurchmesser in diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK; ansonsten ist
es NG.

4. Erweiterte Parameter

Wenn das kreisférmige Erkennungsergebnis nicht ideal fur die Ausfiihrung ist,
kénnen Sie die Erweiterten Parameter einstellen.

Rundheit: Das minimale Verhaltnis der Punkte, die dazu beitragen, dass der
Kreis relativ zur Gesamtanzahl der Punkte passt. Ein hoherer Wert bedeutet,
dass der erkannte Kreis naher an einem perfekten Kreis liegt. Wenn die
Rundheit des erkannten Kreises diesen Wert lbersteigt, wird er als Kreis
betrachtet; andernfalls wird er nicht als Kreis betrachtet.

Kantenpolaritidt: Bestimmen Sie den Farblbergang der erkannten Kante.
Die Kantenpolaritat bezieht sich auf die Richtung, die durch einen Pfeil im
ROI-Bereich definiert wird.

o Schwarz auf Weil3: Die Kanten zwischen Bereichen, die von niedrigeren
zu héheren Grauskalenwerten ibergehen.

o Weil} auf Schwarz: Die Kanten zwischen Bereichen, die von hdheren zu
niedrigeren Grauskalenwerten tUbergehen.

o Jegliche: Beide Arten von Kanten (schwarz auf weil® und weil3 auf
schwarz).

Kantenart: Bestimmen Sie die Erkennungsart der Kante.

o Am starksten: Erkennt nur die Einstellung der Kantenpunkte mit dem
groRten Gradientenschwellenwert innerhalb des Bereichs und zu einem
Kreis passen.

o Maximum: Erkennt nur die Einstellung der Kantenpunkte, die am
weitesten vom Mittelpunkt des Kreises innerhalb des Bereichs liegen
und zu einem Kreis passen.

°©  Minimum: Erkennt nur die Einstellung der Kantenpunkte, die am
nahesten zum Mittelpunkt des Kreises innerhalb des Bereichs liegen
und zu einem Kreis passen.

5. Physikalische Ausgangsergebnisse

Wenn die Option der physikalischen Ausgangsergebnisse auf AUS steht,
gibt das Werkzeug den Durchmesser als Pixelergebnis aus. Wenn die Option
auf EIN steht, gibt das Werkzeug den Durchmesser als physikalisches
Ergebnis aus.

Kalibrierdatei auswadhlen: Diese Option erscheint nur, wenn die
physikalischen Ausgangsergebnisse auf EIN stehen.

o Klicken Sie auf die Taste ,Hinzufligen“, um ein Dialogfenster zur
Auswahl einer Kalibrierdatei zu 6ffnen. Wahlen Sie die gewlinschte
Kalibrierdatei aus und klicken Sie auf ,Bestatigen“, um sie
hinzuzufigen. Wenn keine 2D-Kalibrierdateien verfligbar sind,
erscheint eine Mitteilung: Es kann noch keine Kalibrierdatei hinzugefugt
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werden, bitte zuerst kalibrieren.

o Die erste hinzugefiigte Kalibrierdatei wird automatisch als die
gegenwartige Kalibrierdatei eingestellt. Bis zu 4 Kalibrierdateien kdbnnen
hinzugefiigt werden.

Ausgangsergebnisse der Durchmessermessung
Modulstatus (OK/NG), Messergebnis.

Konfigurationswerkzeug
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8.3.3 Grauskalenbereich

Das Werkzeug des Grauskalenbereichs berechnet innerhalb des Erkennungsbereichs
den Pixelbereich, der den angegebenen Grauskalenbereich erfiillt.

. 2 X
Werkzeug hinzufligen
‘—I‘ 2,5D-Positionieru
= ngswerkzeuge
- — ]
mm Code-ldentifizier
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& Speckle-Erkennu
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Grauwertflache
[e>{ Breitenmessung : - ; . -
Pixelbereich, der den Graustufenbereich Erfassungsbereichs erfiillt,
. Durchmessermes innerhalb des ROI-Erfassungsumfangs berechnen
< sung
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Grauwertflache %
Bereichseinstellung

Erfassungsbereich
Abgeschirmter Bereich Bearb.
Identifikationseinstellung

Graustufenschwelle <> M<>

Beurteilung der Ergebnisse

Untere Grenze des Bereichs 0.00

Obere Grenze des Bereichs 10000.00

Flachenbereich 1 _ 9000000
Physische Output-Ergebnisse m
Kalibrierdatei auswahlen Hinzufligen

1. Bereichseinstellungen

Erkennungsbereich: Stellen Sie den Erkennungsbereich basierend auf
Ihren tatsachlichen Bedlrfnissen ein. Standardmafig bedeckt er den vollen
Bildschirm, jedoch kénnen Sie auch das rechteckige oder runde Werkzeug
sowie das Polygonwerkzeug verwenden, um einen bestimmten Bereich zu
definieren.

Maskierter Bereich: Wenn Teile des Erkennungsbereichs maskiert werden
mussen, klicken Sie auf die Taste ,Bearbeiten®, um das Polygonwerkzeug
auszuwahlen und den Maskierungsbereich innerhalb des
Erkennungsbereichs einzuzeichnen.

2. Erkennungseinstellungen

Grauskalenschwelle: Passen Sie die Grauskalenschwelle basierend auf
den tatsachlichen Erkennungsbedingungen an. Das System geht
standardmaflig zum mittleren Bereich von zwei Werten Utber. Um den
Bereich an beiden Enden zu verwenden, aktivieren Sie die Funktion
,Umkehrbereich®.

3. Ergebnisbeurteilung

Stellen Sie den OK-Bereich fiir das Messergebnis ein. Wenn der gemessene
Pixeldurchschnittsbereich in diesen Bereich fallt, ist das Ergebnis OK;
ansonsten ist es NG.

4. Flachenbereich

Stellen Sie den Flachenbereich der Grauskala ein. Pixel au3erhalb dieses
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5.

Bereichs werden verworfen.

Physikalische Ausgangsergebnisse

Wenn die Option der physikalischen Ausgangsergebnisse auf AUS steht,
gibt das Werkzeug den Grauskalenbereich als Pixelergebnis aus. Wenn die
Option auf EIN steht, gibt das Werkzeug den Grauskalenbereich als
physikalisches Ergebnis aus.

Kalibrierdatei auswadhlen: Diese Option erscheint nur, wenn die
physikalischen Ausgangsergebnisse auf EIN stehen.

[¢]

Klicken Sie auf die Taste ,Hinzufligen®, um ein Dialogfenster zur
Auswahl einer Kalibrierdatei zu 6ffnen. Wahlen Sie die gewlinschte
Kalibrierdatei aus und klicken Sie auf ,Bestatigen“, um sie
hinzuzufigen. Wenn keine 2D-Kalibrierdateien verfigbar sind,
erscheint eine Mitteilung: Es kann noch keine Kalibrierdatei hinzugefuigt
werden, bitte zuerst kalibrieren.

Die erste hinzugefligte Kalibrierdatei wird automatisch als die
gegenwartige Kalibrierdatei eingestellt. Bis zu 4 Kalibrierdateien kbnnen
hinzugefigt werden.

Ausgabeergebnisse des Grauskalenbereichs:
Modulstatus (OK/NG), Messergebnis.

Konfigurationswerkzeug
ierung

Modulstatus Messergebnisse

Code-ldentifi 7
zierung

Zeichen-lden
tifizierung

Template-Erk
ennung :

Speckle-Erke
nnung

10

Breitenmessu "
ng

Durchmesser 12
messung

Grauwertfldc
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9. Blockly/Skript-Programmierung

9.1 Blockbeschreibung

Projekt Template + ausfihren

Beschreibung: Fiihren Sie die ausgewahlte Losung aus, nehmen Sie Fotos auf,
fuhren Sie die Werkzeuge aus und speichern Sie die Ergebnisse. Beim Blockly-
Programmieren kann dieser Block verwendet werden, um die Ldsungen zu
wechseln.

Parameter: Mit dem Plug-in SmartCamera erstellte Lésung.

Benutzerkoordinatensystem von Cam_User1 -+ auf . . Nur im Skriptmodus wirksam ¥ andern

Beschreibung: Andern Sie durch die 2,5D-Positionierung oder dem 2D-
Positionierungswerkzeug das angegebene Benutzerkoordinatensystem zum
Koordinatensystemausgang.

Parameter:

1) Das zu verandernde Benutzerkoordinatensystem, es werden nur durch das
Plug-in SmartCamera erstellte Benutzerkoordinatensysteme unterstitzt.

2) Geben Sie den neuen Wert ein.

3) Waihlen Sie aus, ob diese Anderung global gespeichert werden soll oder nur
innerhalb des Skripts gultig ist (Wenn auf ,Nur Skript* eingestellt, wird die
Anderung nur wirksam, wahrend das gegenwartige Projekt ausgefiihrt wird und
kehrt zum vorherigen Zustand zuriick, sobald das Projekt stoppt).

3 Template « Code recognition6_Module status * anhand vom Zielobjekt ° ermitteln

Beschreibung: Erhalten Sie das Ausgangsergebnis der ausgefiihrten Ldsung.
Wenn kein Ergebnis besteht, kehrt es auf Null zurtick. Bei Erkennunsgwerkzeugen,
die mehrere Ziele erkennen, erlaubt dieser Block die Bestimmung, welches
Zielausgangsergebnis erhalten wird. Dieser Block muss unterhalb des

Projekt Template v ausfilhren

Blocks verwendet werden. Wenn die ausgewahlte
Lésung nicht zur gegenwartig ausgefiihrten Lésung passt, erscheint eine Warnung:
,Mit gegenwartiger Lésung nicht Gbereinstimmend®.

Parameter:
1) Die ausgefiihrte Losung.
2) Das konfigurierte Ausgangsergebnis der ausgefiihrten Losung.

3) Bestimmen Sie, welches Zielausgangsergebnis zu erhalten ist. Bei
Werkzeugen, die nur ein Ergebnis ausgeben konnen, ist dieser Parameter
ungultig und das erste Ergebnis ist immer der Ausgang.

Riickgabe: Das angegebene Ausgangsergebnis basierend auf dem angegebenen
Ziel.

* Wenn das Positionierungswerkzeug bei der Feststellung der Koordinaten
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fehlschlagt, tritt ein Fehler auf und das Programm wird gestoppt. Andere
Werkzeuge geben ,Null“ zurlick, wenn sie das angegebene Ergebnis nicht
erhalten kénnen.

e Der erhaltene Modulstatus ist entweder ,OK“ oder ,NG“ das
Koordinatenformat ist {X, Y, Z, RX, RY, RZ} und weitere Ausgange geben
Ihren dementsprechenden numerischen Wert oder String-Wert zuriick.

I HINWEIS

Wenn die erkannten Code- oder Zeichendaten ein Zeilenumbruchzeichen
(\r oder \n) oder ein Semikolon (;) enthalten, kann das Parsen des
zurtickgegebenen Ergebnisses fehlschlagen.

Seriennummer des 2.5D-Positionierungscodes abrufen
4.

Beschreibung: Erhalten Sie die Seriennummer des durch das 2,5D-
Positionierungswerkzeug erkannten 2,5D-Positionierungscodes der gegenwartig
laufenden Lésung.

Riickgabe: Die erkannte Seriennummer des 2,5D-Positionierungscodes. Wenn
kein 2,5D-Positionierungscode erkannt wird oder wenn die Ldsung kein 2,5D-
Positionierungswerkzeug enthalt, kehrt er auf 0 zurlck.

Benutzerkoordinatensystem 1 » basierend auf Cam_User1 » synchron aktualisieren (nur im Skriptmodus wirksam)

Beschreibung: Basierend auf  dem Verhaltnis zwischen dem
Benutzerkoordinatensystem der Arbeitsebene und dem
Benutzerkoordinatensystem der Kamera (d. h. den im Schaltschrank gespeicherten
globalen Wert) berechnet und aktualisert es das Benutzerkoordinatensystem der
Kamera. Es aktualisiert daraufthin das Benutzerkoordinatensystem der
Arbeitsebene basierend auf dem letzten Benutzerkoordinatensystem der Kamera
des Skripts. Anwendbare Szenarien: 2D-Positionierung basierend auf dem
Benutzerkoordinatensystem.  Verknlpfte =~ Szenarien, bei denen das
Benutzerkoordinatensystem mittels 2,5D-Positionierung aktualisiert wird. Die
Anderung ist nur gliltig, solange das Projekt lduft und das veranderte
Koordinatensystem wechselt in den Originalzustand zurlick, sobald das Projekt
stoppt.

Parameter:

1) Das Verzeichnis des Benutzerkoordinatensystems der Arbeitsebene muss
aktualisiert werden.

2) Das zu berechnende und basierende 2,5D-Koordinatensystem der Kamera.
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Change the X and Y values ofpoint  P1 = tn.
6.

Beschreibung: Wird hauptsachlich in 2D-Direktpositionierungsszenarien
eingesetzt, bei denen die Hohe des Fotopunkts unverandert bleibt und nur eine X/Y-
Verschiebung auftritt. Weitere Einzelheiten finden Sie  im Abschnitt ,,2D-Fotopunkt-
Offset”.

Beispiel:

Change the X and Y values of point P1 + to point P1 e + - point P2 = -w point P3 =

P1 ist der Wert der 2D-Positionierungsausgabe, P2 ist der urspringliche Fotopunkt
und P3 ist der Fotopunkt, der nur in XY-Richtung versetzt ist, wahrend die Z-
Richtung unverandert bleibt.

9.2 Skriptbefehle

1. Befehl: RunVX500Project("project_name")

Beschreibung: Fiihren Sie die ausgewahlte Lésung aus, nehmen Sie Fotos auf,
fihren Sie die Werkzeuge aus und speichern Sie die Ergebnisse. Wenn keine
Lésung ausgefihrt wird und ein Fehler auftritt, zeigt dies an, dass gegenwartig kein

Skript ausgefihrt wird.
Parameter:

Parameter Beschreibung

project_name Mit dem Plug-in SmartCamera erstellte Losung.
Beispiel:

RunVX500Project("2,5D_test")

2. Befehl: GetVX500ModelRes(moduleName, id, resultType, tagindex)

Beschreibung: Erhalten Sie das Ausgangsergebnis der gegenwartig ausgefihrten
Lésung.

Parameter:

Parameter Beschreibung

Werkzeugname. Bereich:

o "matchlocate": 2D-Positionierung
moduleName o "macapriltag": 2,5D-Positionierung
o "dlocrdetect": Zeichenerkennung

o "idemodule": Codeerkennung
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o "imagecount": Template-Erkennung

o "specklecount": Spot-Erkennung

o "diametermeasure": Durchmessermessung
o "widthmeasure": Breitenmessung

o "greyarea": Grauskalenbereich

Werkzeugkennung (die in der Losung zum hinzugefligten

Kennun .
9 Werkzeug zugewiesene Nummer).

Die Art des Ausgangsergebnisses. Verschiedene
resultType Werkzeuge verwenden unterschiedliche Werte; siehe die
nachfolgende Tabelle fir werkzeugspezifische Werte.

Optionale Parameter. Bei Erkennunsgwerkzeugen, die
mehrere Ziele erkennen, erlaubt dieser Parameter die
Bestimmung, welches Zielausgangsergebnis erhalten

wird. Standardwert ist 1.

tagindex
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Werkzeugname gegen Ergebnisartwerte:

Werkzeugname Ergebnisartwerte

o ‘"state": Modusstatus, ,OK* oder ,NG*

"matchlocate™: o "count": Erkennungszahlung

2D-Positionierun
g o "coord": Koordinaten im Format

{X,Y,Z,RX,RY,RZ}

" T o "state": Modusstatus, ,OK*“ oder ,NG*
macapriltag":

2,5D-Positionierung o "coord": Koordinaten im Format
XY, Z,RX,RY,RZ}

o "state": Modusstatus, ,OK" oder ,NG*
"dlocrdetect":

. o "count": Erkennungsanzahl
Zeichenerkennung

o "content": Zeichendaten

o "state": Modusstatus, ,OK“ oder ,NG*
o "centerX": Codemittepixel X

o "centerY": Codemittepixel Y

"idemodule":
Codeerkennung o "count": Codezahlung
o "content": Codedaten
o "type": Codeart
o "ang": Codepixelwinkel
o "state": Modusstatus, ,OK" oder ,NG*
o "count": Anzahl der Abpassungen
"imagecount": o "matchX": Abpassungspunkt X
Template-Erkennung o "matchY": Abpassungspunkt Y
o "matchAng": Abpassungskastchenwinkel
°  "score”: Punktzahl
o "state": Modusstatus, ,OK* oder ,NG*
o "count": Anzahl der Spots
"specklecount":

Spot-Erkennung o "centroidX": Zentroid X (px)

o "centroidY": Zentroid Y (px)

o "area": Bereich
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Werkzeugname Ergebnisartwerte

o "blobAngle": Rechtwinkeliger Winkel

"diametermeasure": o ‘"state": Modusstatus, ,OK* oder ,NG*

Durchmessermessun . .
9 o "diameter": Messergebnis (Durchmesser)

"widthmeasure": o "state": Modusstatus, ,OK“ oder ,NG*
Breitenmessung o "width": Messergbnis (Breite)
"greyarea": o '"state": Modusstatus, ,OK*“ oder ,NG*
Grauskalenbereich o

"area": Messergebnis (Grauskalenbereich)

Riickgabe: Das angegebene Ausgangsergebnis. Wenn das
Positionierungswerkzeug bei der Feststellung der Koordinaten fehlschlagt, tritt ein
Fehler auf und das Programm wird gestoppt. Andere Werkzeuge geben ,Null“ (Luas
Nullwert) zuriick, wenn sie das angegebene Ergebnis nicht erhalten kdnnen.

Beispiel:
local coord1 = GetVX500ModelRes("macapriltag”, 1, "coord")

.

I HINWEIS

Wenn die erkannten Code- oder Zeichendaten ein Zeilenumbruchzeichen
(\r oder \n) oder ein Semikolon (;) enthalten, kann das Parsen des
zurlickgegebenen Ergebnisses fehlschlagen.

3. Befehl: SetvX500CamUser("Cam_User", User_table)
Beschreibung: Andern Sie das angegeben Benutzerkoordinatensystem.
Parameter:

Parameter Beschreibung

Der Name des zu verandernden
Cam_User .
Benutzerkoordinatensystems.
User table Das neue Koordinatensystem kann unter Verwendung des
- Befehls GetVX500ModelRes erhalten werden.
Beispiel:

local coord1 = GetVX500ModelRes("macapriltag”, 1, "coord")
SetVX500CamUser("Cam_User1", coord1)
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4.

Befehl: GetVX500CodelD()

Beschreibung: Erhalten Sie die Seriennummer des durch das 2,5D-
Positionierungswerkzeug erkannten 2,5D-Positionierungscodes der gegenwartig
laufenden Lésung.

Riickgabe: Die erkannte Seriennummer des 2,5D-Positionierungscodes. Wenn
kein 2,5D-Positionierungscode erkannt wird oder wenn die Ldsung kein 2,5D-
Positionierungswerkzeug enthalt, kehrt er auf 0 zurlick.

Befehl: SetVX500User(user_index, "Cam_User")

Beschreibung: Basierend auf  dem Verhaltnis zwischen dem
Benutzerkoordinatensystem der Arbeitsebene und dem
Benutzerkoordinatensystem der Kamera (d. h. den im Schaltschrank gespeicherten
globalen Wert) berechnet und aktualisert es das Benutzerkoordinatensystem der
Kamera. Es aktualisiert daraufthin das Benutzerkoordinatensystem der
Arbeitsebene basierend auf dem letzten Benutzerkoordinatensystem der Kamera
des Skripts. Anwendbare Szenarien: 2D-Positionierung basierend auf dem
Benutzerkoordinatensystem. Verknupfte Szenarien, bei denen das
Benutzerkoordinatensystem mittels 2,5D-Positionierung aktualisiert wird. Die
Anderung ist nur glltig, solange das Projekt lauft und das veranderte
Koordinatensystem wechselt in den Originalzustand zurlick, sobald das Projekt
stoppt.

Parameter:

Parameter Beschreibung

Das Verzeichnis des Benutzerkoordinatensystems der
Arbeitsebene, das vorher in DobotStudioPro hinzugefligt
user_index werden muss. Wenn das Verzeichnis des angegebenen
Koordinatensystems nicht existiert, stoppt das Projekt und
gibt einen Fehler zurlck.

Das Verzeichnis des 2,5D-Benutzerkoordinatensystems,
das vorher in DobotStudioPro hinzugefiigt werden muss.
Cam_User Wenn das Verzeichnis des angegebenen
Koordinatensystems nicht existiert, stoppt das Projekt und
gibt einen Fehler zurlck.

Beispiel:
SetVX500User(1, "Cam_User1")
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10. Echtzeit-Bildspeicherung wahrend der
Losungsausfuhrung

Bevor Sie das Block-/Skriptprojekt fiir die VX500 Smartkamera ausfiihren, kénnen Sie
das im Verzeichnis ,DobotCameraCalibrate* befindliche Tool
.DobotCameralmage” verwenden, um wahrend der Lésungsausfliihrung aufgenommene
Bilder in Echtzeit auf dem lokalen System zu speichern.

DobotCameraCalibrate

T DobotCameraCalibrate

DobotCameraCalibrate on the Web

* —= DobotCameralmage .
« ‘0 »
L] L]

LB B B BN OB B B BN OR BN BN BN BN BN BN N IN N AN N

Die Vorgehensweise ist wie folgt:

1. Klicken Sie auf ,DobotCameralmage“, um das unten dargestellte
Einstellungsfenster zu 6ffnen.

"7 DobotCameralmage V-Jul 2 2025 13:27:57 - [m] x
L TR CEAT, SR, A TR T

Before opening this tool, please close the camera plug—in first, otherwise this tool will not work properly.
2 WRE AT PPUATE, GO TR, SRR ETE I TR

If you need to open the camera plug—in, please close this tool first, otherwise the camera plug-in will not work properly.

Save Fath: C:\Users\Dobot\Downl oads\VXE00 Select

Start Stop

2. Klicken Sie auf den Button ,Auswahlen“, um den lokalen Pfad fir die
Bildspeicherung auszuwahlen (oder behalten Sie den Standardpfad bei),
und klicken Sie dann auf ,Starten, um das Bildspeicherungstool
auszufiihren.

3. Fuhren Sie das Blockly-/Skriptprojekt aus. Jedes Mal, wenn die LOsung
ausgefuhrt wird, werden die wahrend ihrer Ausfihrung aufgenommenen
Bilder lokal gespeichert.
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ACHTUNG

e Stellen Sie vor dem Starten des Tools DobotCameralmage sicher,
dass das VX500 Smartkamera-Plugin geschlossen ist; andernfalls
funktioniert das Tool méglicherweise nicht ordnungsgema.

e Wenn Sie das VX500 Smartkamera-Plugin starten missen, stellen
Sie sicher, dass Sie zuerst das Tool ,DobotCameralmage” schlie3en;
andernfalls funktioniert das Kamera-Plugin maoglicherweise nicht
ordnungsgemal.
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11. Visuelle Anwendungsfalle

ACHTUNG

® Das SmartCamera-Plugin V1.3.0 muss unbedingt mit den in Abschnitt
Kompatible Versionen im Vorwort aufgefiihrten Versionen verwendet werden.
Wenn die vorherige Firmware-Version V3.0.1 ist, werden jegliche Lésungen,
die vor der Aktualisierung erstellt wurden, nicht mit der gegenwartigen Version
funktionieren. Bitte I6schen Sie die alte Losung und erstellen Sie eine neue.

® Bitte folgen Sie der Einflihrung im Abschnitt Hardware-/Softwareinstallation
und -verbindung, um die folgenden Operationen abzuschlieRen:

1. SchlieRen Sie den Computer und die Kamera an.

2. Installieren Sie das Plug-in der Kamera.

3. Beenden Sie die Netzwerkkonfiguration.

4. Aktualisieren Sie die Kamerafirmware (optional, siehe Firmware-
Upgrade).

5. Testen Sie die Kamerafunktionen.

11.1 2,5D-Positionierungsfall
11.1.1  Technische Ubersicht

Die 2,5D-Positionierung ist ein selbstentwickelter Algorithmus von Dobot. Er
verwendet eine 2D-Kamera zur Aufnahme eines 2,5D-Positionierungscodes und
berechnet die raumlichen 3D-Koordinaten des Ziels basierend auf den Daten des 2,5D-
Positionierungscodes flir prazises Positionieren und Greifen.

Diese Methode l6st das Problem der ungenauen Positionierung aufgrund der
Hoéhenabweichungen der Umgebung (wie unebener oder geneigter Boden), was
konventionelle 2D-Positionierung nicht schaffen kann. Zum Beispiel wenn der Roboterarm
auf einem AVG angebracht ist und der AVG zur einer Arbeitsstation fahrt, kann der
Roboterarm den Zielpunkt genau positionieren, solange der 2,5D-Positionierungscode
innerhalb des Sichtfeldes der Kamera liegt und korrekt erkannt wird, ohne die
Notwendigkeit zur prazisen Positionierung des AVG oder einer ebenen Bodenoberflache.

ACHTUNG

Stellen Sie sicher, dass sich das Zielobjekt in einer festen Position relativ zum
2.5D-Positionierungscode befindet.
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Unterschiede zwischen 2D-Positionierung,
Positionierung:

2,5D-Positionierung  und  3D-

2D-
Positionierung

Erkennen Sie das
Zielobjekt

Ausgang X, Y, RZ

2,5D-
Positionierung

Erkennt das Ziel
nicht, erkennt
jedoch den 2,5D-
Erkennungscode

und berechnet die
3D-Haltung (X, Y, Z,
RX, RY, RZ)

3D-
Positionierung

Erkennen Sie das
Zielobjekt

Ausgang der
raumlichen 3D-
Koordinaten (X, Y,
Z, RX, RY, R2)

11.1.2 Umgebungsbedingungen

®* |Installation des Roboterarms

Wenn Sie nur die 2,5D-Positionierungsfunktion verwenden, kann die Kamera in

jeglichem Winkel angebracht werden.

¢ Zielbedingungen

Wenn Sie die 2,5D-Positionierung verwenden, muss das Ziel relativ zum 2,5D-
Positionierungscode fixiert bleiben. Der 2,5D-Positionierungscode und der Zielpunkt

mussen sich nicht auf derselben horizontalen Ebene befinden.
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11.1.3 2,5D-Positionierungsvorgang

® Umgebungsbeschreibung

Die Umgebung dieser Demonstration wird unten dargestellt. Der Roboterarm ist am
Ende mit einer exzentrischen Nadelspitze ausgestattet und das Ziel dieser Demo ist die
Ausrichtung der Nadelspitze mit der Mitte des Kreuzes (,+“).

ACHTUNG

® Dieser Aufbau simuliert eine reale Anwendung, bei der der Greifer und der
Endeffektor des Roboterarms exzentrisch sind. Derselbe Vorgang trifft zu,
wenn sie konzentrisch sind.

®* In praktischen Anwendungen beim Simulieren eines am AGV angebrachten
Roboterarms bleibt die Metallplatte stationar (sie kann eine CNC-Maschine
oder eine andere fixierte Arbeitsstation darstellen), wahrend das AGV sich mit
dem Roboterarm bewegt.

® Wenn Sie einen stationdren Roboterarm simulieren, suchen Sie ein Teil mit
variablen Positionen fir die Montage. Behandeln Sie die Metallplatte als eine
Vorrichtung (mit einem 2,5D-Positionierungscode beschriftet), um das Teil zu
fixieren, wobei das Kreuz (,+“) als Ausrichtungspunkt flir den Zusammenbau
dient.
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* 2,5D-Positionierungsvorgangsfluss

2.5D-Positionierungscode
konfigurieren

Solange sich die Kamera und der

A 4 Roboterarm in derselben Position befinden,
( 2.5D Hand-Auge-Kalibrierung ) ist keine erneute Kalibrierung erforderlich
(Kalibrierungsdateien sind universell).
Y
( L tell ) Fotopunkt auswahlen und Cam_user 1
osung erstelien erstellen.

Y
<2.5D-Koordinatensystem erstellen)

Punkte speichern fotografieren, um Cam_user fur eine

C v ) Es wird empfohlen, zweimal zu
hohere Genauigkeit zu aktualisieren.

Y

( Aktuelle Lésung ausflihren )

Y

@Iockly—Programmierung einrichte@

Y

( Projekt ausfiihren )

ACHTUNG

Solange die relative Position zwischen dem Roboterarm und der intelligenten
Kamera VX500 unverandert bliebt, muss die Hand-Auge-Kalibrierung nur
einmal ausgefiihrt werden. Mehrfache Losungen kénnen fiir unterschiedliche
Anwendungen erstellt werden und dieselbe 2,5D-Kalibrierdatei kann bei lhnen
allen verwendet werden.
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1. Konfigurieren Sie den 2,5D-Positionierungscode

Basierend auf dem tatsachlichen 2,5D-Positionierungscode wahlen Sie auf der Seite
der ,Kameraeinstellungen® die dementsprechende Codegrofie. Einzelheiten siehe 2,5D-
Positionierungscode.

Plan Kalib. 8 Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Kamera-Konfig. Trennen
Gerate-Alias 7ty ruanjian_1
IP-Adresse 192.168.5.43
Gateway 192.168.5.1
Subnetzmaske 255.255.255.0
Firmware-Version V3.1.0 250326 Firmware upgraden
Werkseinstellungen Ein-Klick-Wiederherstellung

Kamerarichtung

(® Die Vorderseite der Die Riickseite der
Kamera richtet sich Kamera richtet sich
zum Sackel zum Sockel

2,5D-Positionierungscode
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2. 2,5D-Hand-Auge-Kalibrierung

Beziehen Sie sich auf den Prozess 2,5D-Autokalibrierung, um die Kalibrierung
abzuschliefsen und die Kalibrierungsdatei zu speichern.

Automatische 2,5D-Kalibrierung

(1) é Legen Sie den

et = e Erfassung von
Mittelpunkt Ausgangspunkt zum =
. Kalibrierungspunkten
festlegen Fotografieren fest

Bitte stellen Sie sicher, dass sich keine Hindernisse im Bewegungsbereich des Knickarmrobot... Mehr anzeigen

Erfassung von

oo ® (25/25) Es wird noch einmal erfasst
Kalibrierungspunkten

Resultat ® bExzellent

Durchschnittliche Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.200; Y:
0.105; Z: 0.197;

Maximale Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.522; Y: 0.347; Z:
0.406;

Durchschnittliche Drehwinkelabweichung (°): Rx: 0.105; Ry: 0.175; Rz:
0.015;

Maximale Drehwinkelabweichung (°): Rx: 0.205; Ry: 0.356; Rz: 0.039;

Dateiname

Vorheriger o .
. Kalibrierungsdatei speichern Abbrechen
Schritt
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3. Losung erstellen

Schritt1:  Gehen Sie zur Startseite ,L6sung“ und klicken Sie auf die Taste ,Neu”, um
auf eine neue Lésungserstellungsseite zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

Zxwtest
OK:0 | NG:0 <

Poomososo 1
i -+ Neu E B3 Offnen [~1 Bearb. ®) 1x laufen
1

[}

Schritt 2:  Klicken Sie auf ,Kameraparameter anpassen®, um auf die Einstellungsseite
der Kameraparameter zuzugreifen.

® Klicken Sie auf ,Einstellungen mit einem Klick®, um automatisch die
Helligkeit und den Fokus fiir ein klareres Bild anzupassen.

® Stellen Sie den ,Fotoausldsemodus” auf ,Automatische Aufnahme*.

®  Stellen Sie die ,Lichtquellensteuerung” auf ,Alle”.

An diesem Punkt nimmt die Kamera durchgehend Bilder auf und aktualisiert
diese, um lhnen zu erlauben, die Position des 2,5D-Positionierungscodes in
Echtzeit anzuzeigen.

Kameraparameter

Auslasemodus zum
Fotografieren
Bildparametereinstellungen manuelle Einstelung
Ein-Klick Einstellung
i
Lichtquelleneinstellungen

Lichtquellensteuerung  Alle v ee e

Schritt 3: Passen sie die Haltung des Roboterarms so an, dass der 2,5D-
Positionierungscode sich im Mittelpunkt des Sichtfeldes befindet und etwa 40%
- 50% der Bildbreite einnimmt (dieser Punkt wird in spateren Anwendungen als
Aufnahmepunkt verwendet).

Schritt 4:  Sobald die Kameraparameter angepasst sind, kehren Sie zur Seite ,Neue
Lésung > Grundbild“ zurlick und klicken Sie auf ,Aufnahme®, um das Grundbild
zu erhalten. Wenn der 2,5D-Positionierungscode innerhalb des Sichtfelds der
Kamera sich nicht bewegt hat, sollte das aufgenommene Bild dem fokussierten
Bild entsprechen.
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Plan > Plan erstellen Projekt verlassen

1.Referenzbild 2.Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

[}
Referenzbild : (21 Ermitteln durch Fotografieren : B Auf PC 6ffnen
L]

Schritt 5: Gehen Sie zur Seite ,Werkzeugeinstellungen® und klicken Sie auf
,Hinzufligen®“, um die Seite ,Werkzeug hinzuzufiigen® zu 6ffnen.

1.Referenzbild 2 Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

1
Setup-Tool i+ Hinzufiigen !
1

Schritt 6:  Im linken Navigationsfeld wahlen Sie das Werkzeug ,2,5D-Positionierung
aus und Kklicken Sie auf ,Hinzufigen“. Dies wird die Seite ,2,5D-
Positionierungswerkzeug® 6ffnen.

Werkzeug hinzufligen

@ 2,5D-Positionieru
ngswerkzeuge

A~
S
@ Code-ldentifizier
— ung )
= Zeichen-Identifizi ///‘Q/
' erung

L

Template-Erkenn
ung

~  Speckle-Erkennu
> g
2,5D-Positionierungswerkzeuge

Durch die Verwendung einer 2D-Kamera zur Ausgabe von

k=1 Breitenmessung 3D-Poseninformationen (X, Y, Z, RX, RY, RZ) ist es mdglich,
Anderungen in der Szenenhdhe und Neigung genau zu

a Durchmessermes identifizieren.

" sung

-

I HINWEIS

Wenn es keine 2,5D-Kalibrierdatei gibt, wird das Modul 2,5D-
Positionierungswerkzeug  nicht auf der Seite ,Werkzeug
hinzufiigen* angezeigt.

Schritt 7: Nach dem Hinzufigen des Werkzeugs gehen Sie zur Seite
-Werkzeugeinstellungen® zurlick, auf der das neu hinzugefiigte 2,5D-
Positionierungswerkzeug jetzt angezeigt wird.
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1.Referenzhild

Setup-Tool

2Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

—+ Hinzufiigen

1 Code-Identifizierung6 =

Schritt 8: Gehen Sie

Q

zur Seite ,Ausgangseinstellungen® und geben Sie einen

Lésungsnamen ein.

1.Base image
Solution name
Solution status
Tool output result

Tool

Schritt 9: Klicken Sie
offnen. Wahlen
.Bestatigen®.

2,5D-Position 6
ierung

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026)

2.Tool settings  3.0utput settings

test00
All Tools OK v
[# Configure ® Test
Cutput result Operation
Configure

auf ,Konfigurieren®, um die Seite Werkzeugkonfiguration zu
Sie die bendtigten Ausgangsdaten und klicken Sie auf

Konfigurationswerkzeug

Modulstatus Koord.-Sys.
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Schritt 10: Sobald die Lésungskonfiguration beendet wurde, klicken Sie auf ,Speichern®,
um automatisch zur Seite ,Losung” zurlickzukehren. Die Seite ,L6sung” zeigt nun
den neu erstellten Lésungsnamen an, zusammen mit den dementsprechenden

Werkzeugergebnissen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
Zxwtest
OK:0 | NG:0 <

-+ Neu B Offnen [~} Bearb. ® 1x laufen

2,5D-Positionierung 6

Schritt 11: Klicken Sie auf ,Einmal ausfihren® wund die konfigurierten
Ausgangsergebnisse werden im Abschnitt ,Werkzeugergebnisse® angezeigt.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

OK:1 | NG:0 <

+ Neu B Offnen [# Bearb.

2,5D-Paositionierung 6

Modulstatus: OK
Koord.-Sys.: (-329.0842896, 240.7219086, -16.2464256, 1.5215189, 0.125847, -96.41...

4. 2,5D-Koordinatensystem erstellen

Beziehen Sie sich auf den Abschnitt Ein Koordinatensystem basierend auf 2,5D-
Positionierungscode erstellen, um das 2,5D-Koordinatensystem (z.B. Cam_User1) zu

erstellen.
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5. Punkte speichern

Schritt 1:  Den zweiten Aufnahmepunkt speichern

O Offnen sie in DobotStudio Pro die Seite ,Jog“ und stellen Sie das
Benutzerkoordinationssystem und das Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“
Gehen Sie danach zur Seite ,Anwendung > Punkte, klicken Sie auf ,Punkt
hinzufligen® und nennen Sie ihn "2_5D PhotoPoint_Base".

/] = -
Tippbetrieb Uberwachung  Geschwindigkeit(77%)
Tippbetrieb Zielhaltung B X
Koordinate-- 0 N Koordinate-- 0 w

@ Auf der Seite ,Jog"“ stellen Sie das Benutzerkoordinatensystem auf ,Cam
_User1“ und das Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“ ein. Gehen Sie danach
zur Seite ,Anwendung > Punkte, klicken Sie auf ,Punkt hinzufligen“ und nennen
Sie ihn "2_5D_SecPhotoPt".

Programmieren * Liste zum Speichern der Punkte *
Modus: Gelenk Linear
NO. Punkt Alias Benutzer Werkzeug
P1 2_5D_AutoCalPhot--- 0 0
P2 2_5D_PhotoPt_Base 0 0
P3 2_5D_SecPhotoPt 3G 0

Schritt2:  Den ersten Aufnahmepunkt speichern

@O Auf der Seite ,Jog“ stellen Sie das Benutzerkoordinatensystem und das
Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“ und heben Sie den Roboterarm an. Offnen
sie das Kamera-Plug-in Dobot+, um das Sichtfeld der Kamera zu Uberprifen.
Stellen Sie sicher, dass der 2,5D-Positionierungscode in der tatsachlichen
Anwendung noch aufgenommen und erkannt werden kann, sogar wenn die
relative Position des Roboterarms sich signifikant verandert (innerhalb des
Bereichs, in dem das aufgenommene Bild abweichen kann).
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-

I HINWEIS

Sie kénnen den 2,5D-Positionierungscode verwenden, um ein
Koordinatensystem zu erstellen und bestdtigen Sie, ob der
Positionierungscode immer noch erkannt werden kann. Wenn der Code
nicht erkannt wird, senken Sie den Roboterarm. Je weiter der erste
Aufnahmepunkt vom zweiten Aufnahmepunkt entfernt ist, desto
niedriger ist die Positionierungsgenauigkeit. Bitte
dementsprechend anpassen.

2 Gehen Sie danach zur Seite ,Punkte, speichern Sie diesen Punkt und nennen
Sie ihn ,2 5D FirstPhotoPt".

Programmieren * Liste zum Speichern der Punkte *

Modus: Gelenk Linear

NO. Punkt Alias Benutzer Werkzeug
P1 2_5D_AutoCalPhot:-- 0 0
P2 2_5D_PhotoPt_Base 0 0
P3 2_5D_SecPhotoPt 3(G 0
P4 2_5D_FirstPhotoPt 0 0

Schritt 3:  (Optional) Speichern Sie den Zieldemonstrationspunkt
(Grundkoordinatensystem)

@O Auf der Seite ,Jog“ stellen Sie das Benutzerkoordinatensystem und das
Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“ ein. Passen Sie die Haltung des
Roboterarms so an, dass die Nadelspitze sich mit dem Kreuzmittelpunkt (,+“) auf
der Metallplatte ausrichtet. Fligen Sie diesen Punkt hinzu und nennen Sie ihn
»1argetPosition_Base”.
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@ Heben Sie den Roboterarm durch Erhéhung des Z-Werts so an, dass die
Nadelspitze sich genau Uber dem Zielpunkt befindet, speichern Sie diesen Punkt
als Ubergangspunkt und nennen Sei ihn ,TransPtAboveTgt Base®.

Programmieren * Liste zum Speichern der Punkte *
Modus: Gelenk Linear
NO. Punkt Alias Benutzer Werkzeug

P1 2_5D_AutoCalPhot:-- 0 0
P2 2_5D_PhotoPt_Base 0 0
P3 2_5D_SecPhotoPt 3G 0
P4 2_5D_FirstPhotoPt 0 0
P5 TargetPosition_Base 0 0
P6 TransPtAboveTgt_-- 0 0

3 Wenn es mehrfache Positionierungspunkte gibt, wiederholen Sie den
Demonstrationsvorgang flr jeden einzelnen.

-

! HINWEIS

Der Zweck des Speicherns der Demonstrationspunkte im
Grundkoordinatensystem liegt in der Feinanpassung, wahrend die
Metallplatte oder der Robotersockel fixiert bleibt, jedoch Cam_User1
aktualisiert wurde. Wenn der Zieldemonstrationspunkt nach der
Aktualisierung nicht genau erscheint, kann das Grundkoordinatensystem
zur Korrektur verwendet werden.

Schritt 4:  Speichern des Zieldemonstrationspunkts (Cam_User1)

-

! HINWEIS

Sie koénnen die Punkte des Grundkoordinatensystems verwenden,
wechseln  Sie das  Benutzerkoordinatensystem  direkt zu
~,Cam_User1“ und speichern Sie die neuen Punkte.

@ Auf der Seite ,Jog"“ stellen Sie das Benutzerkoordinatensystem auf ,Cam
_User1“ und das Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“ ein. Passen Sie die
Haltung des Roboterarms so an, dass die Nadelspitze sich mit dem
Kreuzmittelpunkt (,+“) auf der Metallplatte ausrichtet. Fligen Sie diesen Punkt
hinzu und nennen Sie ihn , TargetPosition1*.
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@ Senken Sie den Z-Wert so, dass die Nadelspitze sich genau Uber dem Zielpunkt
befindet, speichern Sie diesen Punkt als Ubergangspunkt und nennen Sei ihn
»1ransPtAboveTgt_ 1%

3@ Wenn es mehrfache Positionierungspunkte gibt, wiederholen Sie den
Demonstrationsvorgang fir jeden einzelnen. Durch Befolgung dieses Vorgangs
werden alle Punkte im Koordinatensystem Cam_User1 vollstandig definiert.

H 1
] 5 TargetPosition_Base 0 0 d

9 1
Optional ! i
1
H 1
1 P6 TransPtAboveTgt_--- 0 0 !
gy 1
1
Tj 1 PT TargetPositionl 3(Ci ] ]
o ]
Required i !
1 ]
! P8 TransPtAboveTgt_1 3(Ci 0 i

6. Tatsachliche L6sung ausfiihren

Auf der Seite ,Lésungen® klicken Sie auf die Taste ausflhren, um die Sichtlésung
auszufuhren.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig. Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

Zxwtest
0K0 | NGO <

Projekt lauft

i
+ Neu B Offnen [ Bearb. ® 1x laufen E

® Stoppen

Wenn die Sichtldsung nicht 14uft, werden die dementsprechenden Bldcke in der
Blockly-Programmierung nicht in der Lage sein die Losungsdaten anzuzeigen oder
abzurufen.

Projekt Template * ausfuhren

Benutzerkoordinatensystem von Cam_User1 -« auf . . Nur im Skriptmodus wirksam » &ndern
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7. Die Blocke bauen

Bei der Verwendung der AGV wahrend der Demonstration bewegen Sie das AGV.
Wenn der Roboterarm fixiert ist, bewegen Sie der}_ 2,5D-Positionierungscode und die
Ebene mit dem fixierten Zielgegenstand wird geortet. Uberpriifen Sie, ob die Positionierung
genau ist.

Dies ist die grundlegendste Demonstration zur Anwendung der 2,5D-Positionierung.
Komplexere Anwendungen werden basierend auf dieser Demonstration gebaut.

€ Moww to point P4(2 5D Fir )w Move to the 2.5D first photo point (Base coordinate system)

i':SOQ\,. Wiait for the robot arm to stabilize (to ensure clear imaging)

Run solution test99 «

Modify user coordinate system Cam_Userl + to Get testS9 » 2.5D positioning6_Coordinate * based on target o Scriptonly »

‘& Mov) * to point P3(2_5D_Sec.)w Move to the 2.5D second photo point (based on Cam_User1)

Run solution test39 =

Modify user coordinate system Cam_Userl + to Get test99 = 2.5D positioning6_Coordinate * based on target o Scriptonly

% Movw v to point P8(TransPtA..) » Move to the point above the target (based on Cam_User1)

% Mo+ to point P7(TargetPo..) v Move to the target point (based on Cam_User1)

-

' HINWEIS
Prinzip der zweistufigen Aufnahme zur Positionierung: Wenn die Kamera sich
am weitesten vom Positionierungscode befindet, ist die

Positionierungsgenauigkeit niedriger, jedoch ist das Sichtfeld der Kamera groRer,
was die Erkennung des Positionierungscodes Uber einen groReren Bereich
zulasst. Wenn die Kamera naher am Positionierungscode liegt, obwohl der
Positionierungscodes das Sichtfeld (Uberschreitet, verbessert sich die
Positionierungsgenauigkeit. Aus diesem Grund kann der erste Aufnahmepunkt bei
einer groReren Entfernung eingestellt werden, um das Koordinatensystem
anfanglich zu aktualisieren. Danach, basierend auf diesem aktualisierten
Koordinatensystem, kann die Kamera sich ndher zum Positionierungscode
bewegen. Der zweite Aufnahmepunkt aktualisiert danach das Koordinatensystem
mit héherer Genauigkeit.

In der tatsachlichen Anwendung wird empfohlen, dass der zweite Aufnahmepunkt
derselbe ist wie der Punkt, der bei der Erstellung des 2,5D-Koordinatensystem
verwendet wurde. Die Hohe des ersten Aufnahmepunkts kann auch genauso
eingestellt werden wie der zweite Aufnahmepunkt, um sicherzustellen, dass der
Positionierungscode innerhalb des Sichtfeldes der Kamera bleibt.
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11.2 2D-Positionierungsfall
11.2.1  Technische Ubersicht

Die 2D-Positionierung erreicht die Umsetzung von Bildkoordinaten in physikalische
Koordinaten auf einer Ebene mittels 2D-Kalibrierung (wo die Entfernung zwischen der
Kamera und der Ebene nicht verandert werden kann und das Kameraobjektiv parallel zur
Zielebene liegen muss). Basierend auf der Template-Abpassung werden dann die
Koordinaten von Gegenstanden mit bestimmten Formen innerhalb des Sichtfeldes der
Kamera erhalten. Der Gegenstand kann dann direkt ausgewahlt oder verwendet werden,
um ein Koordinatensystem zu erstellen, bei dem Gegenstande innerhalb des Systems
positioniert werden kénnen.

Die 2D-L6sung ortet durch Identifizierung den Zielgegenstand/die Zielmarkierung am
Arbeitsplatz. Die Ausgangskoordinaten beinhalten nur die XY-Werte und den RZ-Winkel.

Basierend auf dem Unterschied der erkannten Gegenstande kann es in zwei Arten
unterteilt werden.

®* In indirekter Positionierung kann die erkannte ,Marke® als eine Markierung fir
verschiedene Formen dienen. Weitere Einzelheiten finden Sie im Abschnitt 2D-
indirekter Positionierungsprozess.

¢ Bei der direkten Positionierung wird das Zielobjekt erkannt und der
Ubereinstimmungspunkt als Greifpunkt verwendet. Dies ist fiir ungeordnetes
Greifen oder Positionieren auf verschiedenen Ebenen geeignet. Weitere
Einzelheiten finden Sie im Abschnitt 2D-direkter Positionierungsprozess.

.

I HINWEIS

Bei der indirekten Positionierung muss die relative Position zwischen der
Marke und der Zielpositionierung fixiert bleiben.

Zum Beispiel dient in der unten stehenden Abbildung das Kreuz (,+“) als
Markierung. Wahrend der Fotoerkennung erkennt das System die
Koordinaten des Kreuzes und erstellt ein Benutzerkoordinatensystem. Die
Demonstrationspunkte werden zum Demonstrieren der Koordinaten fiir
quadratische und sternférmige Greifpunkte verwendet. Das
Positionsverhaltnis zwischen ihnen bleibt unverandert.

&
+ %
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¢ Anwendbare Szenarien

Szenario Losung

Erstellen Sie zwei 2D-
Koordinatensysteme und fiigen Sie
basierend auf einer Lésung zwei 2D-
Positionierungsmodule hinzu

Ein Kameraparameter unterstitzt klare
Bilder bei mehrfachen 2D-
Aufnahmepunkten

Ein Kameraparameter unterstiitzt keine | Erstellen Sie mehrfache Lésungen und
klaren Bilder bei mehrfachen 2D- wechseln Sie mittels des Plug-in
Aufnahmepunkten SmartCamera VX500 zwischen ihnen.

Leichte Unbestandigkeit zwischen Tag | Erstellen Sie mehrfache Lésungen und
und Nacht mit dem Ziel des wechseln Sie mittels des Plug-in
durchgehenden 24-Stundenbetriebs SmartCamera VX500 zwischen ihnen.

e Zugrundeliegende VX500-Logik
o Eine Ldsung kann nur einen Kameraparameter haben.
o Die ,2D-Kalibrierdatei“ ist an die ,Aufnahmepunkthéhe” gebunden.
o Das ,2D-Koordinatensystem® ist an die ,2D-Kalibrierdatei“ gebunden.

o Das ,2D-Positionierungsmodul in der Lésung® ist an das ,2D-
Koordinatensystem® gebunden.

.

I HINWEIS

Bei der spateren Verwendung der Kalibrierdatei ist es notwendig
sicherzustellen, dass der Roboterarm sich bei jedem Bild immer am
angegebenen Aufnahmepunkt befindet. Wenn der Aufnahmepunkt sich
andert, ist eine Neukalibrierung nétig.

11.2.2 Umgebungsbedingungen

® |nstallation des Roboterarms

Wenn die 2D-Positionierungsfunktion involviert ist, kann der Roboterarm nur auf die
nachfolgenden beiden Arten installiert werden.
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Kamerarichtung

(® Die Vorderseite der
Kamera richtet sich
zum Sockel

¢ Bedingungen der 2D-Arbeitsebene

Die

2D-Arbeitsebene

unterstitzt

das

Die Riickseite der
Kamera richtet sich

zum Sockel

Grundkoordinatensystem

und das

Benutzerkoordinatensystem. Allerdings beachten Sie, dass die nachfolgende Kalibrierung,
Positionierung sowie die Zielpunktkoordinaten bestandig bleiben mussen.

Szenario A Szenario B Szenario C
Softwarefunktion 2D 2D 2,5D+ 2D
2D-Arbeitsebene und . .
Robotersockel Parallel Geneigt Geneigt/parallel
Unbefestigt
(Keine
Relatives Verhaltnis Verhaltnisbeschran
zwischen Roboterarm | Fixiert Fixiert kungen zwischen
und Arbeitsebene dem 2,5D-
Positionierungscod
e und der 2D-
Ebene)
Koordlngtensystem Benutzer 0 Benutzer 1 Benutzer 1
der Arbeitsebene
Benutzerkoordinatens
ystgm_ zur 2D- Benutzer 0 Benutzer 1 Benutzer 1
Kalibrierung und -
Positionierung
2D: user0 2D: user1 i’:rg:erabenutzer y
Kamerabenutzer WorkSurface_Cam | WorkSurface_Cam
_User4 _User2 2D: user1
WorkSurface Cam
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Szenario A Szenario B Szenario C
_User2
oD user0 user1 user1
. WorkSurface_Cam | WorkSurface_Cam | WorkSurface_ Cam
Demonstrationspunkt - - -
_User4 _User 2 _User2
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11.2.3 2D-indirekter Positionierungsprozess

® Umgebungsbeschreibung

In dieser Demonstration (wie in der unten stehenden Abbildung dargestellt) ist der
Roboterarm am Ende mit einer exzentrischen Nadelspitze ausgestattet. Das Ziel dieser
Demonstration ist es, das Objekt direkt zu erkennen und dementsprechend zu
positionieren.

ACHTUNG

*  Dieser Aufbau simuliert eine reale Anwendung, bei der der Greifer und
der Endeffektor des Roboterarms exzentrisch sind. Derselbe Vorgang
trifft zu, wenn sie konzentrisch sind.

* Das Koordinatensystem der  2D-Arbeitsebene und  das
Koordinatensystem des Robotersockels sind dasselbe.
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* Arbeitsflussdiagramm der 2D-Positionierung

( 2D-Fotopunkt anpassen )

A 4
@D—Kalibrierungsplatine platzierea

A
< Leere Lésung erstellen )

h 4
( 2D Hand-Auge-Kalibrierung )

4
<2D-Koordinatensystem erstellen)

Y
( Positionierpunkt anfahren )

Y

C Lésung bearbeiten )

4

Blockly-Programmierung
einrichten

4
( Projekt ausfuhren )
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1. 2D-Aufnahmepunkt anpassen

Schritt 1:  Erstellen Sie auf der Seite ,Anwendung” ein neues Projekt und erstellen Sie
auf der Seite ,Punkte” einen neuen Punkt (Alias: 2D_PhotoPoint). Stellen sie
manuell RX auf 180°/-180° und RY auf 0° ein und bewegen Sie den Roboter
danach zu diesem Punkt dabei sicherstellend, dass das Kameraobjektiv parallel
zur Arbeitsebene liegt (wie in der unten stehenden Abbildung dargestellt).

Fixed photo point

2D calibration board

Schritt 2: Passen Sie X, Y, Z und RZ des Roboters so an, dass der Erkennungsbereich
etwa 90% des Sichtfeldes der Kamera einnimmt (wie in der unten stehenden

Abbildung dargestellt).

)
Bl

Schritt 3:  Aktualisieren Sie den gegenwartigen Punkt und Uberschreiben Sie ihn als
,2D_PhotoPoint".

ACHTUNG

Wenn Sie in Zukunft die Kalibrierdatei verwenden, stellen Sie sicher,
dass der Roboterarm sich bei jeder Fotoaufnahme an diesem Punkt

befindet.
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2. 2D-Kalibrierplatte platzieren

Platzieren Sie die 2D-Kalibrierplatte auf der Arbeitsebene und decken Sie diese mit
weillem Papier ab, dabei nur einen Kreis sichtbar lassend (es ist besser, einen Kreis zur
Kalibrierung zu vermeiden, es sei denn, dass der Abpasspunkt prazise in der Mitte platziert
werden kann). Stellen Sie sicher, dass der zu erkennende Kreis im Mittelpunkt des
Sichtfeldes der Kamera liegt.

3. Erstellen einer leeren Lésung

Schritt 1: Gehen Sie zur Startseite ,Losung” und klicken Sie auf die Taste ,Neu, um
auf eine neue Lésungserstellungsseite zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

Zxwtest
OK:0 | NGO <

e 1
i + Neu i B Offnen [#] Bearb. ®) 1x laufen

Schritt 2:  Klicken Sie auf ,Kameraparameter anpassen®, um auf die Einstellungsseite
der Kameraparameter zuzugreifen.
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Kameraparameter X

Auslésemodus zum
Fotografieren

Bildparametereinstellungen manuelle Finstellung

Ein-Klick-Finstellung

Lichtquelleneinstellungen

Lichtquellensteuerung  Alle v .o [ 3 I o.

Daver GGG < > 2000 Hs

Gamma-Wert ? 0.7

Schritt 3:  Klicken Sie auf die Taste ,Einstellungen mit einem Kilick® flir den
automatischen Fokus. Nachdem die Fokusierung beendet wurde, sollte das
Ergebnis in der unten stehenden Abbildung angezeigt werden.

Schritt 4: Nach der Anpassung der Kameraparameter kehren Sie zur Seite ,Neue
Lésung > Grundbild® zurtick und klicken Sie auf die Taste ,Aufnahme®, um das
Grundbild zu erhalten. Das von der Kamera aufgenommene Bild wird dasselbe
sein wie das fokussierte Bild von Schritt 3.

Plan > Plan erstellen Projekt verlassen

1.Referenzbild 2.Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

]
Referenzbild : (2] Ermitteln durch Fotografieren : B Auf PC 6ffnen
1
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Schritt 5: Keine Werkzeugkonfiguration wird benétigt. Gehen Sie direkt zur Seite
~Ausgangseinstellungen®, geben Sie den Ldsungsnamen ein und klicken Sie auf
~Speichern®, um die Erstellung der leeren Lésung zu beenden.

4. 2D-Hand-Auge-Kalibrierung

Beziehen Sie sich auf den Prozess 2D-Autokalibrierung, um die Kalibrierung
abzuschliefsen und die Kalibrierungsdatei zu speichern.

Automatische 2D-Kalibrierung

|1 ) Fotopunkte einstellen | 2 ) Template festlegen
[ 3 ) Offset einstellen e Erfassung von Kalibrierungspunkten
Bitte achten Sie darauf dass sich im Bewegungsbereich des Knickarmroboters keine Hindernisse befinden
Mach dem Start der Erfassung bewegt sich der Knickarmroboter von selbst nacheinander zu den 14 vom

System automatisch genererten Punkten, um die Erfassung abzuschliefen.

Erfassung von Kalibrierungspunkten @ (14/14)

Resultat Gut

Ubersetzungsfeh ler (Pixel):0.957926
Rotationsfehler (Pixel):2.2730179

Dateiname

Abbrechen Kalibrierungsdatei speichern

5. 2D-Koordinatensystem erstellen

Beziehen Sie sich auf den Abschnitt Ein Koordinatensystem basierend auf 2D-
Template erstellen, um das 2D-Koordinatensystem (z. B. userOWorkSurface_Cam_User4)
zu erstellen.

6. Demonstrationspositionierungspunkt

Schritt1:  Offnen Sie die Seite ,Jog“ in DobotStudio Pro, stellen Sie das
Benutzerkoordinatensystem auf ,userOWorkSurface Cam_User4“ und das
Werkzeugkoordinatensystem auf ,0“ ein. Bewegen Sie den Roboterarm, um das
Endwerkzeug mit der zu greifenden Zielposition auszurichten. Gehen Sie danach
zur Seite ,Anwendung > Punkte, klicken Sie auf ,Punkt hinzufigen® und
benennen Sie diesen Punkt als P2.
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Programmieren * Liste zum Speichern der Punkte *

Modus: | Gelenk | Linear -9 Bewegen zu T Loschen ? Uberschreiben + Punkt hinzufiigen
7 % ’

N, Punkt Alias Benutzer Werlzeug, X v

Pl I 0 187,160 5549879 2105388 1195916 0.0001 1032080

] e o 63036 653028 2M05368 T0.0016 -0.0001 1733023

Schritt 2:  Heben Sie den Roboterarm an und fiigen Sie Uber dem Punkt P2 einen
Zwischenpunkt P3 hinzu.

-

I HINWEIS

Bitte flgen Sie basierend auf der tatsachlichen Anwendung die
erforderlichen Ubergangspunkte hinzu und wahlen Sie, ob der
Ubergangspunkt das Basiskoordinatensystem oder
LuserOWorkSurface_Cam_User4“ verwendet.

7. Losung bearbeiten

Schritt1:  Gehen Sie zur Seite ,Losung” und klicken Sie auf die Taste ,Bearbeiten®, um
auf die Seite ,Losung bearbeiten” zuzugreifen.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.

ZXwtest
OK:0 | NG:0 <

[}
+ Neu B Offnen E [# Bearb.

® 1x laufen

Schritt2: Gehen Sie zur Seite ,Werkzeugeinstellunge “ und klicken Sie auf
»Hinzufligen®, um die Seite ,Werkzeug hinzufligen* zu &ffnen.

1.Referenzhild 2 Werkzeug-Einstellungen 3.Ausgabekonfigura

Setup-Tool

Schritt 3: Das linke Navigationsfenster wird das 2D-Positionierungswerkzeug
anzeigen. Wahlen Sie es aus und klicken Sie auf ,Hinzufliigen, um das
Hinzufligen des 2D-Positionierungswerkzeugs zu beenden.

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD
144




0 DoBOT DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Werkzeug hinzufligen

‘—“ 2,5D-Positionieru
— ngswerkzeuge 2 D 2 D
2D-Positionierun

gswerkzeuge 2D-Paositionierung Template 2D-Positionierung Speckle

@ Code-ldentifizier
— ung

= Zeichen-ldentifizi
erung

Template-Erkenn
ung

- Speckle-Erkennu
> ng

k3 Breitenmessung

~ Durchmessermes Hinzufiigen

-

I HINWEIS

Dieses Modul ist an userOWorkSurface_Cam_User4 (Index) gebunden.
Das neu erstellte userOWorkSurface_Cam_User4 wird in der aktuellen
Ldsung gespeichert.

Schritt4: Gehen Sie zur Seite ,Ausgangseinstellungen®, klicken Sie auf die Taste
~Konfigurieren® und die Schnittstelle der Werkzeugkonfiguration erscheint.

1.Base image 2.Tool settings  3.Output settings

Solution name test00
Solution status All Tools OK v
Tool output result . [ Configure * @ Test
Tool Output result Operation
Configure

Schritt 5:  Wahlen Sie die auszugebenden Daten und klicken Sie auf ,Bestatigen®, um
zur Seite ,Ausgangseinstellungen zurtickzukehren. Klicken Sie auf die Taste
~Speichern®, um die Bearbeitung der Lésung zu beenden.
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Konfigurationswerkzeug

2,5D-Position 7 Erkennungsstatus Erkannte Anzahl Physische Koordin
ierung aten
2D-Positionie 9

rung

Code-ldentifi

6
Zierung

Schritt 6:  Klicken Sie auf der Seite ,Losung” die Taste ,Einmal ausfiihren® und das in
Schritt 5 konfigurierte Ausgangsergebnis wird angezeigt.

Plan Kalib. & Koord.-Sys. Kamera-Konfig.
zxwtest
OK:0 | NG:0 <

[P e
-+ Neu £ Offnen [#] Bearb. i (® 1x laufen E
L
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8. Die Blocke bauen

Die folgende Abbildung zeigt das grundlegendste Blockly-Projekt (entsprechend
Szenario A).

T.{ Mov) * fo point P1(PhotoPt) v Move to the photo point

500 Wait for the robot arm to stabilize (to ensure clear imaging)

Modify user coordinate system  userOWorkSurface_Cam_Userd » to Gel lesto8 v 2D posiioningl2 Coordinate »  based on target () Scriotonty =

Get the outputs from the solution
and modify the coordinates of
"userOWorkSurface_Cam_Userd"

Move to the positioning intermediate point

500
500
0

® Mow~ to pont P2w Move to the positioning point

.

5000

® Mow v to point Pi(PholoPt) » Back to the photo point

P1 ist der 2D-Aufnahmepunkt, der derselbe sein muss wie der zur 2D-
Kalibrierung und zur Erstellung des 2D-Koordinatensystems verwendete
Aufnahmepunkt.

"userOWorkSurface_Cam_User4" ist das 2D-Koordinatensystem basierend auf
der Template-Abpassung. Beim Ausflihren des Programms aktualisiert der
Roboter das Koordinatensystem basierend auf dem angepassten Template (das
Template, das zur Erstellung des 2D-Koordinatensystems verwendet wurde).

P2 ist der Werkstiickentnahmepunkt. Beim Demonstrieren des Punkts mussen
Sie das Koordinatensystem ,userOWorkSurface_Cam_User4“ auswahlen. In der
tatsachlichen Anwendung konnen Sie das Werkstiick selbst als Template
verwenden oder einen anderen merkmalreichen Gegenstand auswahlen,
solange die relative Position zwischen dem Werkstiick und dem Template fixiert
bleibt.
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11.2.4 2D-direkter Positionierungsprozess

2D-Fotopunkt
anpassen
2D-
Kalibrierungsplatine
platzieren
Neue Ieere Lésung
erstellen

v 2D manuelle Kalibrierung muss verwendet

>D manuelle werden._Bei Verwe_nd_ung der“2D
- gutomatischen Kalibrierung kénnen
Kalibrierung

Abweichungen in der absoluten Genauigkeit
auftreten.
Y
2D-
Koordinatensystem
erstellen
v

(Lésung bearbeiten)

h 4

< Block erstellen >
Y
C Projektausfiihru ng>

ACHTUNG

Im Vergleich zur 2D-indirekten Positionierung erfordert die 2D-direkte
Positionierung keine Einlernung von Positionierungspunkten; sie bendtigt
lediglich die Erfassung der 2D-Positionierungsergebnisse. Weitere
Einzelheiten finden Sie im Abschnitt 2D-indirekter Positionierungsprozess.
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2D-direktes Positionierungs-Skriptbeispiel (Ausgabeergebnis als Zielpunkt):

function Set_Pose(P, Pose_Cam) --- P ist der urspriingliche Punkt, Pose_Cam ist die Ausgabe
der VX500-2D-Positionierung. Da die 2D-Positionierung nur die X/Y/RZ-Werte aktualisiert,
ersetzen wir diese Parameter.

P_NEW =P
P_NEW.pose[1] = Pose_Cam[1] —X aktualisieren
P_NEW.pose[2] = Pose_Cam[2] —Y aktualisieren
P_NEW.pose[6] = P.pose[6] + Pose_Cam[6] —RZ aktualisieren
return P_NEW

end

11.2.5 2D-Fotopunkt-Offset

e Anwendungsszenario

Haufig verwendet bei array-basierten Tray-Anwendungen, bei denen die HOhe des
Fotopunkts unverandert bleibt (keine Anpassung der Kameraparameter erforderlich) und
sich der Fotopunkt nur in X- und Y-Richtung verschiebt.

e Blockly-Beispiel

Am Beispiel des 2D-Fotopunkt-Offsets und der Zielpunktaktualisierung wird dies
wie unten gezeigt veranschaulicht.

Changethe X andY values ofpoint P11+ fio point P{1 w + v point P2 = - point P3

P1 stellt den Ausgabewert der 2D-Positionierung dar, P2 ist der urspringliche
Fotopunkt und P3 ist der Fotopunkt, der nur in XY-Richtung versetzt ist, wahrend
die Z-Richtung unverandert bleibt.

Die folgenden kombinierten Blocke kénnen ebenfalls verwendet werden, um dies
Zu erreichen.

set X valueofpoint Pl~ to get P1~ Xw value +w get P2~ Xv vaue -=w get P3~ X = value

set Y valueofpoint Pl fo get P1w Y » value +w get P2 w Y » value = gel P3w Y » wvalue

e  Skriptbeispiel

P1.pose[1] = P1.pose[1] + P2.pose[1] - P3.pose[1] -- Greifpunkt X + Fotopunkt-Offset

P1.pose[2] = P1.pose[2] + P2.pose[2] - P3.pose[2] -- Greifpunkt Y + Fotopunkt-Offset

-- Entscheiden Sie basierend auf den spezifischen Anwendungsanforderungen, ob RZ
angepasst werden soll
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11.3 Verknupfter 2,5D- und 2D-Positionierungsfall

11.3.1

Technische Ubersicht

Da die 2D-Positionierung nicht bei Versatzen der Z-Achse kompensiert werden kann,

fuhrt dies oftmals zu schlechter Genauigkeit bei Anwendungen des AVG und des
Roboterarms. In diesem Fall kann die 2,5D-Positionierung verwendet werden, um den
Versatz der Z-Achse zu kompensieren. Aktualisieren Sie zuerst den 2D-Aufnahmepunkt
und fihren Sie danach die 2D-Positionierung aus. Diese Vorgehensweise |0st das Problem
und erreicht eine hohe Genauigkeit.

Anwendbar bei AGV+CNC-Szenarien

Auswirkungen
auf die
Zykluszeit
hat.

Weitere Dobot- Dobot- ﬁg:tgiic;rt\-rltte
Wettbewerb Grundbetrieb Grundbetrieb ”
Verkniipfungs
er A B .
betrieb
2D- 2,5D-
Softwarefunkti . 2,5D- 2,5D- Positionierung
Positionierun T .
on Positionierung | Positionierung | + 2D-
9 Positionierung
Standort des
2,5D- B CNC- In der CNC- CNC-
Positionierung Maschinentir | Maschine Maschinentur
scodes
Genauigkeit * * * K 1.8 8 & ¢ * % h ok
Der
Positionierung
scode
Je weiter der befindet sich
Positionierung in der CNC-
2D kann Maschine,
. scode vom ,
keine durch X was einen R .
.. Ziel entfernt .. Lost weitere
Lésungsproble | AGV ; Lufter -
ist, desto Lésungsproble
me verursachte ) erfordert, um
- .| mehr nimmt me
Hohenabwei die den Staub zu
chung I6sen o entfernen und
Genauigkeit .
ab. wiederum
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11.3.2 Verkniipfungspositionierungsprozess

2.5D-Positionierungscode
konfigurieren

h 4

(2.5D-Positionierung absc:hlieBen)

v
2D-Arbeitsebene
Benutzerkoordinatensystem
erstellen

'

( 2D-Positionierung abschlief3en >

|

< Positionierpunkt anfahren )

( Blécke erstellen )

C Projekt ausfuhren )

1. Konfigurieren Sie den 2,5D-Positionierungscode

Beziehen Sie sich auf die Beschreibung des 2,5D-Positionierungscodes und
konfigurieren Sie die GroRen des 2,5D-Positionierungscodes auf der Seite
.Kameraeinstellungen®.
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2. 2,5D-Positionierung

Step 1: Beziehen Sie sich auf den Abschnitt 2,5D-Autokalibrierung und fiihren Sie die
2,5D-Autokalibrierung in einem offenen, hinderungsfreien Bereich fir die
Bewegung des Roboterarms durch.

Automatische 2,5D-Kalibrierung

) ] ? Leer Sie ten o Erfassung von
Mittelpunkt Ausgangspunkt zum =7

. Kalibrierungspunkten
festlegen Fotografieren fest

Bitte stellen Sie sicher, dass sich keine Hindernisse im Bewegungsbereich des Knickarmrobot...Mehr anzeigen

Erfassung von

_ ® (25/25) Es wird noch einmal erfasst
Kalibrierungspunkten

Resultat ® Exzellent

Durchschnittliche Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.200; Y:
0.105; Z: 0.197;

Maximale Parallelverschiebungsabweichung (mm): X: 0.522; Y: 0.347; 7:
0.406;

Durchschnittliche Drehwinkelabweichung (°): Rx: 0.105; Ry: 0.175; Rz:
0.015;

Maximale Drehwinkelabweichung (°): Rx: 0.205; Ry: 0.356; Rz: 0.039;

Dateiname

Vorheriger

) Kalibrierungsdatei speichern Abbrechen
Schritt

Step 2: Beziehen Sie sich auf den Abschnitt Ein Koordinatensystem basierend auf 2,5D-
Positionierungscode erstellen, und erstellen Sie basierend auf dem zweiten
Fotopunkt ein 2,5D-Benutzerkoordinatensystem (z. B. Cam_User1).
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Koordinatensystem erstellen

e Einstellung des
Benutzerkoordinatensystems

Seriennummer des Positionierungscodes

Auf Benutzerkoordinatensystem einstellen:  Cam_Userl v

Abbrechen Vorheriger Schritt Erledigt

i HINWEIS

In praktischen Anwendungen werden typischerweise zwei
Fotoaktualisierungen fur das Benutzerkoordinatensystem
durchgefuhrt. Die Zwecke sind wie folgt:

*  Erster 2,5D-Fotopunkt (basierend auf user0): In etwas grof3erer
Hohe positioniert, um sicherzustellen, dass der 2,5D-
Positionierungscode auch bei Abweichungen in der AGV-
Bewegung noch erfasst werden kann.

»  Zweiter 2,5D-Fotopunkt (basierend auf Cam_User1): In etwas
geringerer Hohe positioniert. Je groRer die Breite des 2,5D-
Positionierungscodes im Kamerabildfeld ist, desto hoher ist die
nachfolgende Prazision.

Programmieren* Liste zum Speichern der Punkte*
Modus: Linear -9 Bewegen 7u
Punkt Alias Benutzer Werkzeug
P3 _2_5D_SecPhotoPt 5(Ci 0
Pa _2_5D_FirstPhotoPt 0 0
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3. 2D-Arbeitsebenen-Benutzerkoordinatensystem erstellen

Beziehen Sie sich auf das DobotStudio Pro Benutzerhandbuch, navigieren Sie zur
Seite ,Einstellungen > Koordinatensystem > Benutzerkoordinatensystem® und erstellen
Sie ein 2D-Arbeitsebenen-Benutzerkoordinatensystem mit der Drei-Punkt-Einlernmethode.
Das Benutzerkoordinatensystem (user1) dient sowohl fiir die 2D-Kalibrierung als auch fur
die Positionierung als Ziellageebene.

1 2D_Workplane 608.2633 4511584 526.8417 0 ] 180

ACHTUNG

Die Z-Achsenrichtung des Roboterarms im Benutzerkoordinatensystem
(user1) muss mit der Z-Achsenrichtung im Basiskoordinatensystem (user0)
Ubereinstimmen.

4. 2D-Positionierung abschlieRen

Step 1: Beziehen Sie sich auf den Abschnitt 2D-Fotopunkt anpassen, stellen Sie das
Benutzerkoordinatensystem auf ,user1 ein und speichern Sie den 2D-
Fotopunkt in der Speicherliste.

Step 2: Beziehen Sie sich auf den Abschnitt ,2D-Kalibrierung®, stellen Sie das
Benutzerkoordinatensystem auf ,user1 ein und schlieRen Sie die 2D-
Kalibrierung ab.  Abhangig vom verfligbaren Platz vor Ort kann die
Kalibrierung manuell oder automatisch durchgefiihrt werden.
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Automatische 2D-Kalibrierung

| 1 ) Fotopunkte einstellen | 2 ) Template festlegen

| o)

| Offset einstellen o Erfassung von Kalibrierungspunkten

Bitte achten Sie darauf dass sich im Bewegungsbereich des Knickarmroboters keine Hindernisse befinden
Mach dem 5tart der Erfassung bewegt sich der Knickarmrobeoter von selbst nacheinander zu den 14 vom

System automatisch generierten Punkten, um die Erfassung abzuschlisfen.

Erfassung von Kalibrierungspunkten ® (14/14)

Resultat Gut

U bersetzungsfehler (Pixel):0.957926
Rotationsfehler (Pixel):2.2730179

Dateiname

Abbrechen Kalibrierungsdatei speichermn

Step 3: Beziehen Sie sich auf den Abschnitt Ein Koordinatensystem basierend auf 2D-
Template erstellen, um das 2D-Koordinatensystem (z.B.
user1WorkSurface_Cam_User2) zu erstellen.
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Koordinatensystem erstellen

(1)zZum zu

(2) Template e Einstellung des
fotografierenden Punkt “ .
festlegen Benutzerkoordinatensystems
fahren
Ergebnisse der Einstellung ® |dentifizierung erfolgreich

Als Benutzerkoordinatensystem erstellen

userOWorkSurface Cam User2

Abbrechen Vorheriger Schritt Erledigt

5. Demonstrationspositionierungspunkt

Basierend auf dem 2D-Koordinatensystem (,user1WorkSurface_Cam_User2")
speichern Sie den Ubergangspunkt tGiber dem Ziel und den 2D-Zielpunkt.
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6. Die Blocke bauen

Die folgende Abbildung zeigt die Verknlpfungspositionierungs-Demo, die Szenario C
entspricht.

= : o point P42 5D Fr.)~ P4 (based on User D)

Two photo captures
Perform 2.5D positioning to
update the coordinate system €. Mo~ fo pont P3@5DSec.)

Modify user coordinate system Cam_Userl v 1o Get fesio9 » 2.5 positioning6_Coordinale »  based on target o Ee LA "Seript only” must be selected

P3 (based on the 2.5D user coordinate system "Cam_User 1")

Bl Modity user coordinate system Cam_Userl v 1o Get fest99 v 2.5D positioning6_Coordinate +  based on target o SEUUE A "Soript only” must be selected

Calculate transformation matrix
V-RETCRd o R GGIEL TR il Sy and update user coordinate system 1 »  basedon  Cam Userl » , Script only
coordinate system

User 1 (user coordinate system used for 2D kplane, 2D calibration, 2D
Cam_User 1 (2.50 user coordinate system)

| — fo point P7(2D Pholo..) = P7 (based on User 1)

2D positioning to update
the coordinate system

Can select "Script anly"

rf: 4 - - 1 = -
WMoy user coordinate system  userOWorkSurface_Cam_Userd = o Get festog 2D postioning12_Cooramate = based ontarget () scrptonyy [ *Global save”

PS5 (based on the 2D user coordinate system "user0 WorkSurface_Cam_User 4"}

Gripping —— K o point PO(2D Targe ) v P9 (hased an the 2D user coordinate systern "user0 WorkSurface_Cam_User 4")
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12. Haufige Probleme und Losungen

1. Kann die VX500 Smartkamera zusammen mit einem Sechsachsen-
Kraftsensor verwendet werden?

Unterstitzungsstatus Derzeit unterstlitzt nur das Modell CR20A die

gleichzeitige Verwendung der VX500 Smartkamera
und des Sechsachsen-Kraftsensors. Andere
Modelle unterstiitzen diese Konfiguration nicht.

2. Warum ist fiir die 2,5D-Positionierung eine zweite Aufnahme erforderlich?

Moglicher Grund

Vorgehensweise

Um die hochste Genauigkeit bei der Bildaufnahme
zu gewahrleisten, hat die Kamera einen festen
optimalen Fokusbereich (Fokuspunkt). Wenn sich
das Objekt zu weit vom Fokuspunkt entfernt oder am
Rand des Bildfelds befindet, kann die
Erkennungsgenauigkeit abnehmen.

Bei der ersten Aufnahme wird der Roboter grob in
den zentralen Bereich des Kamerabildfelds und
naher zum Fokuspunkt bewegt.

Bei der zweiten Aufnahme erfolgt die Bildaufnahme
aus einer optimaleren Position, um prazisere
Positionierungsinformationen zu erhalten.

3. Warum wird der zuvor erkennbare Positionierungscode jetzt nicht mehr

erkannt?

Méglicher Grund

Losung

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026)

Die aktuelle Umgebung ist entweder zu hell oder zu
dunkel, was zu einem schlechten Kontrast zwischen
dem Positionierungscode und dem Hintergrund
fuhrt.

a) Schalten Sie zunachst das Blitzlicht der
Kamera Uber die Lichtquelleneinstellung im
Kamera-Plugin ein.

b) Nutzen Sie anschlieRend auf der Seite
,Bildparameter-Einstellungen” des Kamera-
Plugins die Funktion ,Ein-Klick-Einstellungen®,
um die Kameraparameter (Helligkeit und
Fokus) automatisch anzupassen.

c)  Wenn die Ergebnisse immer noch
unbefriedigend sind, kdnnen Sie auf der Seite
,Bildparameter-Einstellungen” die ,Manuelle
Einstellungen® verwenden, um die
.Belichtungszeit* und die
Lverstarkung“ angemessen zu erhéhen oder
zu verringern und sicherzustellen, dass das
Ziel klar sichtbar ist.
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4., Warum gibt es keine Reaktion, nachdem die Aufnahmetaste der Kamera
gedriickt wurde?

Moglicher Grund Die Auslosemethode fiir die Aufnahme kénnte falsch
eingestellt sein, oder die Software zeigt
Verzogerungen.

Losung a) Uberpriifen Sie, ob der Auslésemodus fiir

Fotos im Kamera-Plugin auf
.Kamerataste" eingestellt ist.

b) SchlieRen Sie die Kalibrierungssoftware
DobotCalibrateSetup.exe.

c) Trennen Sie das Netzwerkkabel von der
Kamera.

d) SchlielRen Sie das Netzwerkkabel wieder an.

e) Offnen Sie die Software
DobotCalibrateSetup.exe erneut und
versuchen Sie es noch einmal.

5. Warum konnten die Kameraparameter nicht geladen werden?

Moglicher Grund Es besteht ein Problem mit der
Kommunikationsverbindung zwischen der Kamera
und dem Roboter.

Losung a) Uberprifen Sie, ob das Netzwerkkabel
zwischen Kamera und Schaltschrank sicher
verbunden ist. Versuchen Sie, beide Enden
des Kabels abzustecken und wieder
anzuschliel3en.

b) Starten Sie die Software und den
Schaltschrank wie folgt neu:

i. SchlieRen Sie die Roboter-Bediensoftware
DobotStudioPro und die
Kalibrierungssoftware
DobotCalibrateSetup.exe.

ii. Starten Sie den Roboter-Schaltschrank neu
(ausschalten und wieder einschalten).

ii. Offnen Sie beide Softwareanwendungen
erneut und versuchen Sie es noch einmal.

Wenn die oben genannten Schritte keine Wirkung
zeigen, wenden Sie sich bitte an den DOBOT-
Technical-Support, um zu prifen, ob eine
weitergehende Uberpriifung der Kamerafirmware
oder der Plugins erforderlich ist.

Es wird nicht empfohlen, die Firmware oder
Plugins in Eigenregie zu aktualisieren.
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6. Warum erscheint beim Erstellen eines 2,5D-Koordinatensystems die
Meldung ,,2,5D-Positionierungscode-Erkennung fehlgeschlagen“?

Méglicher Grund

Losung

Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026)

Das Problem kann dadurch verursacht werden, dass
sich kein 2,5D-Positionierungscode im Bildfeld
befindet oder der fiir das System erforderliche
spezifische Ordner ,ecology“ fehlt, was die
Speicherung der Kalibrierungsdaten verhindert.

a) Stellen Sie sicher, dass ein 2,5D-
Positionierungscode im Bildfeld sichtbar ist.

b) Erstellen Sie den Ordner ,ecology” wie folgt:

i.  Suchen Sie im Systemdateimanager den Pfad
/dobot/userdata/user_project/.

ii. Erstellen Sie manuell einen leeren Ordner mit
dem Namen ecology in diesem Pfad.

ii. Sobald der Ordner erstellt wurde, versuchen
Sie den Vorgang erneut.
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Anhang A Technische Spezifikationen

A.1 Hardware-Parameter

Name DOBOT VX500

Sichtwerkzeug

Kalibrierung 2,5D-Kalibrierung, 2D-Kalibrierung
Positionierung 2,5D-Positionierung, 2D-Positionierung
Messun Breitenmessung, Durchmessermessung,

9 Grauskalenmessung
Erkennung Codeerkennung, Zeichenerkennung, Template-

Erkennung, Spot-Erkennung

Camera

Sensorart CMOS, globaler Verschluss
PixelgroRe 3,2umx 3,2 um
SensorgroBe 11,77

Auflésung 2368 x 1760

Maximale Rahmenrate 30 fps

Dynamischer Bereich 71,4 dB

Signal-Rausch-Verhiltnis | 41 dB

Gewinn 0dB-15dB
Belichtungsdauer 16 uys — 1 sec
Pixelformat Mono 8
Farbe Mono

8-Pin M8

. Schliel3en Sie die Kamera am Werkzeug |0, DIx2, DOx2 (PNP),
Luftfahrtverbindungskabel | /> Roboters an (getsilt mit 485)

Ausgangsspannung 24 VDC

Schnittstelle des 8-Pin M8

Luftfahrtanschlusses der Ersetzten Sie die Originalwerkzeug-lO des Roboters, wird fur
Kamera andere Oko-Werkzeuge verwendet, DIx2, DOx2 (PNP), Alx2
(geteilt mit 485)
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Ausgangsspannung 24 VDC

Ethernet-Buchse

1, Ethernet (zur Fehlerbehebung der Kamera
verwendet)

Maximaler
Stromverbrauch der
Kamera

Objektivschnittstelle

48 W@24 VDC

M12-Anbringung, mechanischer Fokus

Fokusldnge 12,4 mm
e 14 LEDs Weil}
Lichtquelle o )
e 2 Positionierungsanzeigen Rot
*  PWR: Netzanzeige
. *  LNK: Netzwerkanzeige
Anzeige

e STS: Statusanzeige
*  OK/NG: Ergebnisdisplayanzeige

Allgemeine Abmessungen

65,2 mm x 65,2mm x 47mm

Gewicht

520 g (ohne Flansch)

IP-Schutzgrad

IP54 (bei korrekt installiertem Objektiv und Kabel)

Temperatur

Betriebstemperatur: 0 — 50 °C
Lagertemperatur: -30 — 70 °C

Luftfeuchtigkeit

Software

20 % — 95 % RH (nicht kondensierend)

Allgemein

DobotStudioPro, Plug-in der Kamera VX500 (von der
DOBOT-Webseite herunterzuladen)

Betriebsterminal

PC
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Sichtfeld der VX500
Entfernung ab Kamera zur Arbeitsebene Bereich des Sichtfeldes
60 mm 37,89 mm x 28,16 mm
3000 mm 1894,4 mm x 1408 mm
Vertikales Sichtfeld / mm
1080
720
360
0
360
720
1080

0 400 800 1200 1600 2000 2400 2800 3200

Abstand von der Linse zur Arbeitsebene / mm
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® CRA-Roboter 2,5D-Positioniergenauigkeit

Kamerahohe ab

Positionierungscode

Horizontale Entfernung a

Arbeitspunkt zum Positionierungsc

Simulierter AMR- 100 +0,26 +0,37
Bewegungstest

(mit 300 0,64 | +0,91
Winkelveranderungen)

Test ohne Bewegung 100 10,058 10,178
(keine

Winkelverinderung) | 300 +0,097 | £0,237

* Simulierter AMR-Bewegungstest: In der Praxis wird der 2,5D-Positionierungscode rotiert, die
maximale Drehhaltung wéhrend des Tests betragt +20°.

* Diese Tabelle enthélt die Testdaten von DOBOT. Bei tatsachlichen Anwendungen kénnen
Umgebungsbeleuchtung, physikalische Merkmale, Programmiermethoden sowie weitere Faktoren
die Genauigkeitsvarianten beeinflussen. Die tatsdchlichen Werte kénnen abweichen, bitte
beziehen Sie sich auf die tatsdchlichen Einstellungen.

Kamerahohe vom
Positionierungscode

Benutzerhandbuch
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e Nova-Roboter Positioniergenauigkeit

ACHTUNG
Wenn der Nova-Serien-Roboter zusammen mit der VX500-Intelligentenkamera
eingesetzt wird, ist eine Maschine mit hervorragender

Absolutpositioniergenauigkeit erforderlich.

o Die Positioniergenauigkeit betragt +0,25 mm, wenn der durch 2D-Erkennung
ermittelte Rotationswinkel des Objekts innerhalb von £5° liegt;

o Die Positioniergenauigkeit betragt +0,75 mm, wenn der durch 2D-Erkennung
ermittelte Rotationswinkel des Objekts innerhalb von +60° liegt.

o Die 2,5D-Positioniergenauigkeit ist in der folgenden Tabelle dargestellt:
Kamerahohe ab
Positionierungscode
(mm)
Horizontalabstand

vom Arbeitspunkt bis

Positionierungscode (mm)

Simulierter AMR- 100 1,108
Bewegungstest
(mit ) 300 +0,98
Winkelverdnderungen)
Test ohne Bewegung 100 10,035
(keine
Winkelverinderung) 300 0,1
Ausgabe V1.3.0 (27.02.2026) Benutzerhandbuch Copyright © SHENZHEN DOBOT CORP LTD

165



0 DOBOT

DOBOT VX500 Smartkamera Benutzerhandbuch

Anhang B Lichtquellen-Auswahlpaket (VX500) Lieferumfang

FiE 1
Lichtquelle*1

#EZ=1 00
Adapterflansch*1 ®

S§ § e REEST
@ \ g Schrauben

M3"8P7 M B L RET 8

M3*8 Inbusschrauben Zylinderkopf*8
@yﬁ M6~ 10/ <A EHE LR ET "4

M6*10 Inbusschrauben Zylinderkopf*4
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