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Aciklama :

Bu dokiimanda FH-FHV7 model kameralarda, Shape Search uygulamasiin nasil
yapilacagi anlatilacaktir. Shape Search uygulamasi 6rnegin akan hatta iiriiniin var olup
olmadig1 kontrolii i¢in kullanilur. PC ile baglantis1 ve gilic kablolarinin bilgisi i¢in

asagidaki baglantidaki dokiimandan faydalanilmalidir:

https://destek.omron.com.tr/wp-content/uploads/2023/03/FHV7-Kamera-PC-
Baglantisi.pdf

Ayni zamanda ilk kamera kurulum ayarlari i¢in asagidaki dokiimandan faydalanilmasi

gerekmektedir:

https://destek.omron.com.tr/wp-content/uploads/2023/03/FH-FHV7-Kamera-Kurulum-
Avarlari.pdf

Bu dokiimanda kullanilacak iirlinler asagida belirtilmistir:

FHV7 Serisi Kamera:

10 (Giig) kablosu i¢in 2m’lik FHV-VDB-2M kodlu iiriin kullanilmigtir. Asagidaki tabloda

baglant1 i¢in renk kodlarinin anlami gosterilmistir:

Appearance Description Model

I'C cable straight FHV-WDE OOM
Cable length: 2m, 3 m, 5 m, 10 m, 20 m
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Ethernet (programlama) kablosu olarak FHV-VNB-2M kodlu iiriin kullanilmistir.

Asagidaki tabloda bu iiriin gosterilmistir:

I Ethernet Cables

Appearance Description Model
’{( Ethemet cable straight FHW-WNB OOM
L] Cable length: 2m. 3m, 5m, 10 m, 20 m
4 J
4

Shape Search Uygulamasi:

1- Oncelikle kameraya baglant1 basarili bir sekilde yapildiktan sonra “FH Launcher” -
programinda “Edit Flow” menisii acilir:
FZ-PanDA 10.5.6.100 (Lined)

File  Function Tool Window

‘ Edit flow Data save Scene switch
0 1]
()

» avout Switch layout

2- Edit Flow meniisii agildiktan sonra asagidaki ekran agilir ve bu ekrandan
“Measurement” meniisiinden “Shape Search III” sekmesi siiriikle-birak yontemi ile
sol taraftaki siituna eklenir. Bu islemler sirasiyla asagida belirtilmistir:

a. “Measurement” boliimiinden “Shape Seach III”” bulunur.

b. Mouse’un sol tusu ile siiriikkle-birak yontemi yardimiyla, sol taraftaki siituna
tasinir.

€. Ardindan “Close” diigmesine basilir. Asagidaki resimde sirasi ile bu adimlar

gosterilmistir.
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FZ-Flow

|' 0.Camera Image Input FHY
» ™| 1.Shape Search Iil
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Append
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Eﬁ Save Unit

FH-FHV7 Shape Search Uygulamasi

Measurement
5 search
- 5 Searchll
-
5

., Flexible Search

=
- =b__Classification

ﬁ Load Unit

set

3- Daha sonra uygulama ayarlar1 yapilmasi i¢in programin sag siitununda bulunan “Shape

Search III” sekmesi ¢alistirilir.

Camera image meas. Image file meas.

Measure

[T output [T continuous meas.

1st. MG wnit Mext NG unit

[

0.Camera Image Input FHY

OK

» T} 1.5hape Search III

A
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4- Bu adimda telefonun kamera merceklerinin var olup olmadigi hakkinda tanimlama

yapmak i¢in “Edit” butonuna basilir:

FH-FHV7 Shape Search Uygulamasi

1.Shape Search Ill

Model I Region setting I Detection point I

Ref setting Measurement

Output parameter

[Inpul type

* Inputimage " Create image ]

Registered figure | ‘ o

Detail settings

rgzislered model image

| | | |\

Model image is not saved.
‘ OK Cancel

Alala)

Display setting
v Display model image
™ Display High-Prec model image

E

5- Daha sonra kamera merceklerinin tanitim sirasiyla asagidaki gibi yapilir:

a. “Rectangular” butonuna basilir.

b. Ardindan kamera mercekleri kare igerisine alinir.

c. llgili pozisyonlandirma kare icerisine alindiktan sonra “Ok” butonuna basilir.

Boylelikle algilanacak kamera mercekleri kameraya tanitilmis olunur.

Asagidaki resimde islemler sirasi ile gosterilmistir:
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1.Shape Search Il
Input type
[ & Inputimage Create image ]
Registered figure
g 0 | ‘/ @)
Rectangle
© I O

Rectangle
Upper left position ‘ 1

8L, [l (<] o]
M L

Lower right position ‘ T
73|, WLIE E]

L
? OK Cancel ’ ‘

I~ Savereg. model

6- Daha sonra “Region Settings” meniisiinden taranacak bolge secilir. Bunun i¢in
asagidaki islemler sirasiyla yapilir:
a. “Rectangle” butonuna basilir.
b. Taranacak alan segilir.
€. Ardindan “Apply ve Ok” butonuna basilir.

Asagidaki resimde bu islemler sirasiyla gosterilmistir:

1.Shape Search Il

Registered figure q O ¥/ OV a
Rectangle | 7 - ]

© O
i ORING
BOEE v
Rectanzle
Upper left position "T

e e | O Y
L

Lower right position ‘T

ol Cod(e] =] [ ]
m

! [ oK Cancel

1
Apply !

52[2]2]
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FH-FHV7 Shape Search Uygulamasi

7- “Detection point” kismindan algilanacak mercegin pozisyonu belirlenir:

1.Shape Search Il

Model Region setting Detection point Ref setting I Measurement Output parameter
Hethod
& Numerical  Unit

Detection coordinate

(1]
[ essooo0] -], [T 2s40000] -] ’: ;
_ILI_J

8- Ref.Setting” meniisiinden kamera merceklerinin pozisyonu ayarlanir:

Reference coordinate

Position : [

[ essas3s | [ 2s2m7m1| | ‘EI EI

Angle : 0.0000] \ =

[~ Use point coordinate before scroll

™ Update the angle when measure ref. ’ ‘ Measure ref.

Position X: 6384838

88. BBQ
Position Y : 2425871
Angle : 0.0000 ‘ ] Ql Q

1.Shape Search Il
Model Region setting | Detection point i Ref setting Measurement Qutput parameter
| S—
Method
& Numerical € Unit

9- Measurement ve Output Parameters mentileri kontrol edildikten sonra Ok butonuna

basilir.
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1.Shape Search Ill

FH-FHV7 Shape Search Uygulamasi

Model

Region setting I Detection point I Ref setting

(I—

Output

Measurement condition
Candidate LV(Fine) :
v High-Prec.
IV Rotation
Angle range :
¥ Multiple output
Count:
Sort condition :
™ Re-sort
Re-sort condition :
Search No. :
I~ Overlay judgement
Overlay rejection(%)

=L

2 —

|7 Show overlap judg. area

[l [ L]
Corr. descending -

Corr. descending hd
ol [>

| Detail settings

Test measuring of this item.

Measure

lud 4
Count: 1

[ o || ||
Measure X : 638.4838

| sssss 9999 . |-[ 99999989 - |
Measure Y 2425871

[e9999 9999 . |- s9999 9999 - |
Search angle : 0.0351

Correlation :

100.0000

-180[ - |- 180 - |

I ——

| OK Cancel

2
|

85889 - | Display setting

&,&I_} I™ Display edge image

[~ Display corresponding model

1.Shape Search Il

Model

Region setting I Detection point I Ref setting l

I Output

Output coordinates

& After scroll

" Before scroll

Calibration

 OFF * ON
Ref lect to overall judgement

* ON  OFF

‘ OK Cancel

wwl ]
I
ol
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10- Ardindan yapilan islemler “Data Save” komutu ile kameraya kaydedilir:

« |0

[ r—— [T ———

Bu islemler bittikten sonra kamera mercekleri olmadigi anda, kamera “NG” verecektir.
Kamera mercekleri oldugu zaman ise, kamera “Ok” verecektir. Bu islemler sirasi ile

asagidaki resimlerde gosterilmistir:

[T ——

[T TrR——
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[0 Cameraimage nput v Mo cameraimags nput FHV
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