Messen

Prifen

Kontrollieren

Sortieren

Positionieren
Vollstéandigkeitskontrolle
Vorhandenseinskontrolle
Oberflacheninspektion
Teilepriifung
Werkzeugvoreinstellung
3D Sehen

3D Erkennung

Robot Vision
Markierungskontrolle
Koplanaritat
BGA-Prifung
Konturprifung

Fehler- und
Verschmutzungserkennung

OCR/0OCV
Zeichenerkennung

Code Lesen

Faden- und Stoffpriifung
Papier- und Folienpriifung
Metallprifung

Displayprufung LCD, LED,
OLED

Mustervergleich
Blasenkontrolle
Robotersteuerung
Bohrer Vermessung
Thermografie
Plastik-Inspektion
2D

und vieles mehr...
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Version 618

Produktdaten:

EySense 0Ob JectCount

Beschreibung:
Objekte zahlen leicht gemacht!

Der Befehl Objekte (Blob)zahlen ist ein sehr universell einsetzbarer
Befehl.

Er basiert darauf, dass unter-schiedliche Helligkeitsregionen im Bild
enthalten sind, die sich klar von einander abgrenzen lassen.

Der Korrelationsbefehl sucht ein zuvor eingelerntes Graumuster im
Suchfenster. Findet er das Muster, wird die Position gemeldet. Es wird die
Ubereinstimmung mit dem eingelernten Muster bewertet.

Mehr Informationen hierzu finden Sie auf unserer Website:
www.evt-web.com.

Gerne beraten wir Sie auch persoénlich unter: +49 (0) 721 668 004 23 0

EVT Eve Vision Technoloav * Gartenstr. 26 * 76133 Karlsruhe * Germanv * www.evt-web.com
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Sensor Modelle

ES ObC_0 736 x 480 1/3" CMOS 6, 12, 25 mm  LED: weiB, rot od. infrarot 1 GHz
ES ObC_1 736 x 480 1/3" CMOS C-Mount keine 1 GHz
ES ObC HR_O 1024 x 768 1/1,8" CMOS 12 mm LED: weiB, rot od. infrarot 1 GHz
ES ObCHR_1 1024 x768 1/1,8" CMOS C-Mount keine 1 GHz
ES ObC XHR_O 1280 x 1024 1/1,8" CMOS 12 mm LED: weiB, rot od. infrarot 1 GHz
ES ObC XHR_1 1280 x 1024 1/1,8" CMOS  C-Mount keine 1 GHz

Technische Daten

EyeSens Vision Sensoren verfiigen Uber integrierte
Optik (6, 12, 25 mm Brennweite) und Beleuchtung (8 LEDs).

Elektrische Daten

Digitale I/0 1/ 3 - 4 u. zusatzl. 4 frei belegbar
Schnittstellen Ethernet, RS232 oder RS422
Max. Ausgangsstrom 50 mA

Betriebsspannung 24V DC (- 25 % / + 10 %)

Mechanische Daten
GehdusemaBe (L x B x H) 65 x 45 x 45 mm
Gewicht ca. 160 g

Steckeranschluss Versorgung u. I/O M12 12-polig,
Ethernet M12 4-polig,
Daten M12 5-polig

Gehause Aluminium Kunststoff
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Befehlssatz
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EyeVision Software

Die Drag-and-Drop-Software mit der grafischen Benutzeroberflache.

Jeder EyeSens Vision Sensor enthalt die EyeVision Software mit einem speziell freigeschalteten
Befehlssatz (siehe Liste oben). Dieser Befehlssatz kann mit weiteren Befehlen aus dem

kompletten Befehlsumfang der EyeVision Software erweitert werden.
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i 2D WebObjectCount - EyeVision

Comaraznt
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EyeVision Configuration Mode
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X preserve aspect ratio

Weitere EyeSens Vision Sensoren:

+ EyeSens BarCode Reader

+ EyeSens OCR Reader

* EyeSens Match

* EyeSens Measure

+ EyeSens ColorInspect

+ EyeSens DMC Reader

 EyeSens Advanced DMC, BarCode, OCR

+ EyeSens Advanced DMC, BarCode

: Objekte zdhlen mit dem BLOB Befehl
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