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前言

首先感谢您选用大恒图像产品，本文档问大恒机器视觉教育平台使用手册，手册分为
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[bookmark: _Toc149557415][bookmark: _Toc150184445]平台介绍
[bookmark: _Toc149557416][bookmark: _Toc150184446]四轴机械手视觉实验平台
DH-MP 系列四轴机械手视觉实验平台包含智能控制系统、视觉系统和四轴机械手。智能控制系统包含 PLC、电机、触摸屏、传送带等设备；视觉系统由工业相机、镜头、光源及图像处理软件构成，搭配四轴机械手，模拟智能化工厂中物料的分类筛选、物料精准定位。
平台可应用于院校机器人工程、工业智能、机械工程、人工智能等工科专业以及高职院校开设的机器视觉、图像识别、智能机器人等实践课程。让学生贴近智能制造工业现场，真正具备解决现场复杂工程问题的能力。
[image: ]
■ 尺寸大小：1800mm(L)×1300mm(W)×1800mm(H)
■ 型号：DH-MP-A-F-NO-xxxxx
[bookmark: _Toc149557417][bookmark: _Toc150184447]六轴机械手视觉实验平台
DH-MP 系列六轴机械手视觉实验平台由智能控制系统、3D 视觉系统、2D 视觉系统和六轴机械手组成。智能控制系统包含 PLC、电机、触摸屏、传送带等设备；3D及 2D 视觉系统由工业相机、镜头、光源以及图像处理软件构成，搭配六轴机械手，模拟智能化工厂中物料的 3D无序抓取功能、实现精准对位放置。
六轴机械手视觉实验平台可应用于院校机器人工程、工业智能、机械工程、人工智能等工科专业以及高职院校开设的机器视觉、图像识别、智能机器人等实践课程。让学生贴近智能制造工业现场，真正具备解决现场复杂工程问题的能力。
[image: ]
■ 尺寸大小：1800mm(L)×1300mm(W)×1800mm(H) 
■ 型号：DH-MP-A-S-AT-xxxxx



[bookmark: _Toc149557418][bookmark: _Toc150184448]四轴机械手视觉软件使用说明
DH-MP系列四轴机械手视觉实验平台采取自动供料机构，通过传送带上方的 2D 相机引导机械手对物料进行抓取。
物料筛选模块：物料通过传送带运输，到达上相机下方时，触发传感器会感应到物料，然后触发相机拍照；相机拍照完成后，视觉软件通过算法对图像处理，输出物料的颜色和位置信息，并将处理信息通过TCP发送给机械手，机械手收到信息后进行抓取；抓取后携带物料到达下视觉相机进行角度纠偏，然后通过上相机识别的颜色结果，将物料放置在不同的料盘中。
精准定位模块：物料通过传送带运输，到达上相机下方时，触发传感器会感应到物料，然后触发相机拍照；相机拍照完成后，视觉软件通过算法对图像处理，输出物料的位置信息，并将处理信息通过TCP发送给机械手，机械手收到信息后进行抓取；抓取后携带物料到达下视觉相机，下视觉相机矫正机械手抓取物料的姿态进行精准定位，促使机械手将物料精准的放置在精准放料盘中。
[bookmark: _Toc149557421][bookmark: _Toc150184449]精准放置实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“2D精准放置1”，打开后，如图所示：中间流程一共包含7个任务，任务1为上视觉处理任务，任务6为下视觉处理任务，任务2、3、4、5、7为下视觉自动标定任务。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1和任务6（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。
[bookmark: _Toc149557422][bookmark: _Toc150184450]颜色分类实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“2D颜色分类2”，打开后，如图所示：中间流程一共包含7个任务，任务1为上视觉处理任务，任务6为下视觉处理任务，任务2、3、4、5、7为下视觉自动标定任务。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1和任务6（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。
[bookmark: _Toc149557423][bookmark: _Toc150184451]相机切换
如果需要更换对应任务的相机，需要切换到对应任务，比如任务1，然后选择“获取图像”，右侧属性栏可以查看当前相机，如果相机列表有要切换的相机，点击“相机名称”切换即可；如果相机列表没有要选择的相机，点击相机管理进行相机枚举，枚举到后返回主界面，点击“相机名称”进行切换，切换完成后记得保存工程。
如果想查看相机图像可以通过“相机管理”选择对应相机进行连接采集查看；或者选择单个“获取图像”工具，然后点击“运行当前”（如果是触发模式，“运行当前”后需要给触发信号），主界面就会显示出当前图像。


[bookmark: _Toc150184452]六轴机械手视觉软件使用说明
[bookmark: _Toc150184453]精准放置实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“3D精准放置1”，打开后，如图所示：中间流程一共包含7个任务，任务1为上视觉处理任务，任务6为下视觉处理任务，任务2、3、4、5、7为下视觉自动标定任务。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1和任务6（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方1，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。
[bookmark: _Toc150184454]无序抓取实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“3D无序抓取2”，打开后，如图所示：中间流程一共包含7个任务，任务1为上视觉处理任务，任务6为下视觉处理任务，任务2、3、4、5、7为下视觉自动标定任务。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1和任务6（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方2，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。
[bookmark: _Toc150184455]循迹实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“3D循迹配方3”，打开后，如图所示：一共包含1个任务，该任务通过采集图像进行轨迹分析，然后输出轨迹坐标给机械手，信息交互完成后机械手会按照轨迹信息进行轨迹行走。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方3，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。
[bookmark: _Toc150184456]抓取传送实验使用说明
首先打开视觉软件，左上角点击“文件“—>“加载工程”—>选择“3D抓取传送 4”，打开后，如图所示：任务1为上视觉3D相机处理任务，该任务定位后将位置信息发给机械手，机械手按照指定位置抓取，然后将物料放置传送带。
[image: ]

该实验使用自动流程步骤：
视觉软件：运行任务1（运行方式：点击对应的任务标签页，然后点击上方连续运行），运行后右下角状态栏会显示当前任务运行状态。
[image: ]
机械手：需要切换到自动档位（控制箱钥匙旋钮打到自动挡，然后示教器确认信息）
PLC触摸屏：需要切到手动进行初始化（长按初始化），初始化完成后切到自动；然后在“功能选择”界面选择对应配方4，长按“启用”；然后点击机台的“开始”按钮（注：如果之前有报警信息，需要先复位）。




[bookmark: _Toc150184457]人机界面使用说明
    
人机界面（触摸屏HMI）用于监视设备运行状态、监视IO信号、手动操作设备、选择设备功能。
[bookmark: _Toc150184458]开机界面
设备通电后系统显示开机界面。点击“点击进入”按钮进入登录界面。
[image: C:\Users\songjiabao\Desktop\试验台图片\微信截图_20231026084455.png微信截图_20231026084455]
[bookmark: _Toc150184459]登录界面
[image: C:\Users\songjiabao\Desktop\试验台图片\搜狗高速浏览器截图20231025161300.png搜狗高速浏览器截图20231025161300]

点击登录界面左下方“点击解锁”按钮后跳出解锁框。


选择相对应的账户，输入密码后，点击“主页”按钮，进入到监视界面。
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161310]
登录不同的账户拥有不同的操作权限。初级用户只限于监视设备运行，监视IO信号，无操作权限。中级用户可操作设备手动，机械手手动运行等权限。高级用户拥有操作设备的所有权限。
账户初始密码  初级用户：111
中级用户：222
高级用户：333
[bookmark: _Toc150184460]监视界面
监视界面显示当前设备运行状态及设备基础操作。
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161320]
手/自动：切换设备手动和自动状态。
初始化：设备开机、切换配方、机械手故障错误报警需初始化设备。
在手动状态下长按初始化按钮1秒，设备开始初始化；按钮显示“初始化OK”表示设备已初始化完成。
数据清零：长按按钮1秒，清空当前产量及运行时间。
注销：退出当前登录用户，界面回到登录界面。
画面右侧显示设备当前存在的报警及提示。
[bookmark: _Toc150184461]报警界面
  界面显示设备历史报警。
  长按左上角“大恒图像”区域3秒，可清空报警信息。
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161346]

[bookmark: _Toc150184462]手动界面
在设备手动状态下，换上换下机械手末端工具、操作设备传送带正反转、推料气缸缩回及推出。
4轴平台手动界面
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161358]

6轴平台手动界面
[image: 微信截图_20231026111851]
快换工具：设备手动状态下启动机械手，选择换上/换下的工具，长按“确认更换”按钮1秒机械手开始更换工具

[bookmark: _Toc150184463]机械手
监视机械手当前状态和控制机械手启动、停止、使能开启、使能关闭及自动标定功能。
4轴平台机械手界面
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161408]

伺服ON：机械手上使能，电机上电
伺服OFF：机械手断使能，电机断电
暂停：停止机械手运动，机械手处于停止中，按启动可继续运行
启动：启动机械手，机械手运行（设备自动状态下，设备启动按钮也可启动机械手）
清除报警：复位机械手当前的报警
程序复位：机械手程序回到主程序，PP TO MAIN
急停复位：用于机械手拍下急停按钮后复位急停报警
2D下相机标定：机械手与2D下相机自动标定。在设备手动状态下有效
               需在九宫格料盘放料位3处放置物料，启动机械手后点击“2D下相机标定”按钮，机械手开始自动吸取物料标定；标定完成后按钮自复位。
超出安全区域报警屏蔽：机械手超出安全区域后触发系统报警停机，屏蔽后将不会报警停机
左料盘清料：清空左料盘机械手放置队列程序（料盘需手动清空）。清空完成后按钮自复位
右料盘清料：清空右料盘机械手放置队列程序（料盘需手动清空）。清空完成后按钮自复位

6轴平台机械手界面
[image: 微信截图_20231026111858]
2D相机标定：机械手与2D下相机自动标定。在设备手动状态下有效。
               需在九宫格料盘放料位1处放置物料，启动机械手后点击“2D下相机标定”按钮，
机械手开始自动吸取物料标定；标定完成后按钮自复位。
3D相机标定：机械手与3D相机自动标定。在设备手动状态下有效。
             启动机械手，选择需标定的配方按钮，机械手开始自动标定，标定完成后按钮自复位。



[bookmark: _Toc150184464]功能选择
此界面用于系统功能选择、触发相机拍照、打开光源及配方选择。
切换配方需初始化设备。

4轴平台功能操作界面
触发下相机拍照和打开上下光源需在设备手动状态下有效；设备上相机拍照由相机下方感应器触发。
配方1：传送带运转—>料仓供料/6轴来料—>拍照感应器触发拍照—>机械手跟踪物料并抓取—>下
视觉拍照—>精准放置于九宫格物料盘
配方2：传送带运转—>料仓供料/6轴来料—>拍照感应器触发拍照—>机械手跟踪物料并抓取—>下
视觉拍照—>根据颜色放置于左右料盘
[image: C:/Users/songjiabao/Desktop/微信截图_20231102100557.png微信截图_20231102100557]
启用光栅屏蔽时，触碰光栅后将设备将不会停止运行；请谨慎使用。
联机模式：4/6轴设备传送带对接，网线连接后启用联机模式；联机模式下运行配方，将由6轴向4轴供料。
选择需运行的配方，长按“配方启用”按钮1秒启用完成，在设备自动状态下运行配方。

6轴平台功能操作界面
触发下相机拍照和打开下光源需在设备手动状态下有效。
配方1：传送带运转—>料仓供料—>到达取料位—>机械手3D相机线扫物料抓取—>下
视觉拍照—>精准放置于九宫格物料盘
配方2：机械手3D相机线扫无序料盘—>抓取物料—>下视觉拍照—>精准放置于九宫格物料盘

配方3：机械手3D线扫轨迹盘—>机械手沿轨迹运动
配方4：传送带运转—>机械手3D相机线扫无序料盘—>抓取物料—>放置于传送带上
[image: C:/Users/songjiabao/Desktop/微信截图_20231102094908.png微信截图_20231102094908]
联机报警屏蔽：启用后可单机运行配方4

在高级管理员权限下，点击界面左上角“大恒图像”区域进入密码修改界面
[image: 微信截图_20231026140626]         





点击“系统延时”按钮进入延时界面
[image: 微信截图_20231026111914]

延时时间根据设备工艺自行设置


[bookmark: _Toc150184465]IO监控
监视设备输入输出信号
[image: 搜狗高速浏览器截图20231025161436]



[bookmark: _Toc150184466]故障诊断
[bookmark: _Toc150184467]常见故障解决
[bookmark: _Toc150184468]相机拍照NG
相机拍照NG，说明相机图像处理结果失败。检查两点：1.任务是否开启（相机等待触发信号）2.如果相机采图正常，查看图像处理定位哪一步出现问题，调整模板参数后重新开始。调整完成后开启运行，然后清除报警，点击复位重新拍照继续任务。
[bookmark: _Toc150184469]初始化报警通讯未连接
料盘满料报警，该报警为四轴机械手平台颜色分类料盘。报警信息如为左料盘满料报警，需手动将料盘清空，然后使用PLC屏幕点击左料盘清空，然后点击复位开始运行。
[bookmark: _Toc150184470]故障一览表
设备发生故障报警时，人机界面会提示报警代码和报警讯息。下表为报警说明及对应的解决措施。
	报警代码
	报警讯息
	详细说明
	解决措施

	M3
	急停被按下
	设备急停按钮被按下
	复位设备急停按钮

	M555
	机械手急停中
	机械手示教器急停或控制柜急停被按下
	复位机械手急停按钮

	M562
	机械手故障报警
	机械手系统发生故障
	1. 初始化设备
2. 通过示教器或Robotstudio软件显示报警，并按系统提示复位报警。

	M573
	机械手与PC通信错误
	机械手与上位机socket通信连接失败
	1. 检查上位机软件是否开启
2. 检查机械手和PC连接到交换机的网线有无松动

	M574
	相机拍照NG报警
	相机拍照NG,机械手接受到错误信息
	依次按下复位，启动按钮再次拍照

	M575
	机械手接收数据超时报警
	机械手接收来自上位机的数据超时
	1. 检查机械手和上位机的通讯
2. 检查上位机的程序运行

	M576
	负压信号报警
	吸真空未感应到负压信号
	1. 检查设备气压强度
2. 调整物料姿态
3. 调整负压表信号值

	M651
	四轴试验台停止中
	联机模式下四轴试验台在运行中按下了停止按钮
	按启动按钮继续运行

	M653
	四轴试验台急停中
	联机模式下四轴试验台按下了急停按钮
	复位四轴试验台急停按钮

	M3036
	需初始化设备
	切换配方后需初始化设备
	初始化设备

	M3070
	蜂鸣器屏蔽中
	设备报警灯蜂鸣被屏蔽
	按用户需求屏蔽或不屏蔽

	M3071
	前光栅屏蔽中
	设备前光栅报警被屏蔽
	按用户需求屏蔽或不屏蔽

	M3072
	后光栅屏蔽中
	设备后光栅报警被屏蔽
	按用户需求屏蔽或不屏蔽

	M6001
	4/6轴实验台通讯超时报警
	4/6轴实验台联机模式下两台设备通信无法连接
	检查连接两台设备的网线是否连接好

	M6002
	快换处已有工具
	选择换下工具的工位已有工具
	选择空置工位换下工具

	M6003
	快换处没有工具
	选择换上工具的工位没有工具
	选择有工具工位换上工具

	报警代码
	报警讯息
	详细说明
	解决措施

	M6004
	料仓空料报警
	物料仓没有物料，检测空料感应器未感应到物料
	保持料仓有料

	M6005
	九宫格满料报警
	九宫格物料盘满料
	人工清料

	M6006
	前光栅遮挡
	前光栅被遮挡
	不要遮挡前光栅

	M6007
	后光栅遮挡
	后光栅被遮挡
	不要遮挡后光栅

	M6008
	初始化超时报警
	设备初始化超过所设置的时间
	1. 检查机械手信号
2. 再次初始化设备

	M6009
	下相机拍照超时报警
	上位机超过设置时间没有给PLC发送拍照完成信号
	1. 确认上位机软件已打开
2. 检查上位机运行程序

	M6010
	机械手程序报警
	机械手程序运行错误
	检查机械手运行程序

	M6011
	未选择配方
	自动运行前未选择配方
	请选择配方

	M6012
	下相机拍照NG
	下相机拍照错误
	1. 检查物料
2. 检查光源有无打开
3. 复位启动重新拍照

	M6013
	与机械手通信中断
	PLC和机械手网络通信未连接
	1. 检查PLC和机械手之间连接的网线
2. 检查机械手的心跳任务

	M6014
	左料盘满料报警
	左料盘满料
	点击“左料盘清料”按钮并清空左料盘

	M6015
	右料盘满料报警
	右料盘满料
	点击“右料盘清料”按钮并清空右料盘

	M6016
	待吸料处没有物料
	2D相机标定时，机械手吸物料处没有放置物料
	手动放置物料于九宫格1穴位

	M6017
	机械手未启动
	机械手未运行，处于停止中
	1. 设备在手动模式下切换到机械手界面，启动机械手
2. 设备在自动模式下按启动按钮

	M6018
	机械手不是自动状态
	机械手不是自动状态
	将机械手控制器上的钥匙拧到自动状态

	M6019
	机械手超出安全区域
	机械手运动超出所设置的安全区域
	将机械手移动到安全区域
修改安全区域范围

	M6101
	推料气缸原点报警
	推料气缸缩回后未感应到原点感应器
	设备手动状态下调整原点感应器位置

	M6201
	推料气缸动点报警
	推料气缸推出后未感应到动点感应器
	设备手动状态下调整动点感应器位置
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