
 

 

 

We reserve the right to change the content of this manual without prior notice. The information contained 
herein is believed to be accurate as of the date of publication, however, B&R makes no warranty, expressed 
or implied, with regards to the products or the documentation contained within this document. B&R shall not 
be liable in the event if incidental or consequential damages in connection with or arising from the furnishing, 
performance or use of these products. The software names, hardware names and trademarks used in this 
document are registered by the respective companies. 
 

Copyright © B&R – Subject to change without notice 

相机在伺服设定位置触发拍照使用方法(mappMotion) 

September 20, 2023 
1/15 

 

 

相机在伺服设定位置触发拍照使用方法 

基于 mappMotion 
 

  
Date: September 20, 2023 

 



Edit Title (File Menu, Properties) 
Edit Subject (File Menu, Properties)  

 

Copyright © B&R - Subject to change without notice 

相机在伺服设定位置触发拍照使用方法(mappMotion) 

September 20, 2023 
2/15 

 

I Versions 

 Version Date Comment Edited by 

 1.0 Sep 18, 2023 First Edition 邱赵煜 

     

     

     

Table 1: Versions 

 

II Distribution 

 Name Company, Department Amount Remarks 

     

     

     

     

Table 2: Distribution 

 

III Safety Notices 

Safety notices in this document are organized as follows: 
 

 Safety notice Description 

 Danger! Disregarding the safety regulations and guidelines can be life-threatening. 

 Warning! Disregarding the safety regulations and guidelines can result in severe injury or heavy damage to mate-
rial. 

 Caution! Disregarding the safety regulations and guidelines can result in injury or damage to material. 

 Information: Important information used to prevent errors. 

Table 3: Safety notices 
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1 应用场景介绍 

贝加莱视觉相机的优势在于可与 powerlink网络同步，可采用时间戳触发模式以达到微秒级响应精度。

在较多印刷包装等应用场合中，需要使用相机与伺服电机或 Trak进行位置同步以实现飞拍，在过去此类应

用中，需要根据设定的拍照位置计算网络延时，提前计算触发拍照的时间戳，其中需要获取到伺服循环周

期，powerlink循环周期，task循环周期，x2x周期，相机触发信号处理周期，NettimeSoc等参数用以计算

DelayTime，还需要根据实际照片的效果，对设定位置和延时时间等参数手动调整，整个过程较复杂。 

在 mapp Vision 5.22版本更新后，配合 mapp Motion，仅需简单配置和调用功能块的方式实现设定位

置自动拍照，直线相机与伺服位置同步。其优势在于可根据网络拓扑和程序所在任务周期自动计算延时时

间，且可根据实际情况进行上述参数微调，对于应用来说配置方便，也具有灵活性。劣势在于必须配合

mapp Motion系统，老项目中如果使用了 ACP10或 ncACTION，要添加视觉系统，该功能还是有一定局限

性。根据实际应用案例数量和 mapp Vision软件功能更新侧重点推测，此功能应用场合可能更多地会与

ACOPOStrak配合使用。 

 

办公室测试使用 Smart Sensor相机，在设定位置拍摄旋转运动中 Demo设备上的箭头，并在每次拍摄

后使用 Matching功能读取到箭头所在的像素坐标位置，在一段时间内累计记录坐标位置，计算最大偏移量

来反映拍照触发精度。本文档总结测试过程的经验，提供配置方式和功能块使用方法供参考，对 mapp Mo-

tion和相机的基本使用配置不作详述，请参考相关培训材料。如果测试过程中遇到问题或有其它建议欢迎

指正交流！ 
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2 软硬件配置 

2.1 软件版本 

注意，使用该功能必须将 mapp Vision版本升级到 V5.22及以上，mapp Motion和 mapp View也需同

步更新到对应版本。由于测试程序中有识别位置偏差量计算的功能块，因此额外加了 mapp Control，根据

实际情况 mapp Control可加可不加。 

 

2.2 硬件拓扑 
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3 ViBaseAxisBasedAcquisition功能块说明 

ViBaseAxisBasedAcquisition功能块基于轴位置计算机器视觉相机的图像采集时间戳，并在这些位置

采集图像。需要与相机同步的轴可直接在 Vision应用组件中选择对应的 mapp Motion轴名称进行配置。其

最大特点是在设定位置到达前，自动计算延迟时间，提前计算输出时间戳到相机，自动计算包含 CPU获取

伺服编码器信号的延时、程序处理延时、通讯输出延时和相机数据处理延时，功能块也提供了开放参数可

手动校准输入输出延时。 

 
 

当相机拍照设定为伺服位置触发时，<ImageAcquisition> 和<DelayNetTime(n)>将不再生效，必须调

用此功能块，设定伺服位置点后自动触发拍照。如果需要强制手动触发拍照或暂停拍照，需要使用此功能

块中的指令。需要注意的是，为保证同步性，调用 mapp Motion功能块的程序任务 tolerance 必须设 0。 
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在 ViBaseAxBsdAcqParType结构体变量中，可以输入拍摄位置、轴周期和启动位置。在一个周期内

最多可以输入 8个拍摄位置，StartPosition可以理解为设定拍摄位置的偏移量，在实际应用中可以用于微

调 

拍摄位置。

 
 

在 ViBaseAxBsdAcqAdvParType结构体变量中，可以限定拍照时伺服的运动方向，也可以手动设定位

置输入延迟的补偿量和输出延时的补偿量。在系统自动计算出的输入位置延迟时间和输出到相机的延时时

间基础上再进行补偿。 

 
 

ViBaseAxBsdAcqAddInfoType结构体变量中，功能块输出自动计算出的输入位置延迟时间、输出到相

机的延时时间和输入到相机的时间戳。 
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4 AS程序配置方法 

1. 设置 PLK循环周期和 IP地址，注意这里的 IP不要与 CPU的 IP地址冲突。 

 
 

2. 添加伺服硬件配置及 mapp Motion配置，测试选择旋转周期性轴，单位度，精度 0.01度。三环参数

根据实际情况使用 Cockpit整定。 
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3. 在 mapp Vision中添加配置文件，测试使用了<Matching>功能，配置接口变量。 

 
 
 

4. 在 mapp Vision 5.22版本中，编辑功能需要手动以 Table视窗打开，在<TriggerSource>中选择，

<mappAxis>，并根据实际情况配置焦距单位等参数。保存后，相机 IO Mapping中的

<ImageAcquisition>变量将不再开放，默认自动触发。 
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5. 在相机 IO Mapping中关联相关结构体变量。 

 
 

6. 下载程序，打开相机示教页面<xxx.xxx.xxx.xxx:81/index.html?visuid=visVision>，调试好光源、焦距

和曝光时间等参数，获取清晰照片后，在 Matching模式下添加模型，将标记框在 ROI区域内，识别

出箭头标志的模型。 
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7. 转动电机将箭头移动到其它几个不同位置，在示教页面手动拍照进行识别，测试是否能成功识别出模

型位置坐标，确认无误后保存当前应用配置参数。完成后在 AS中打开<Matching.visionapplication→

Compare Online>，在线将示教的 ROI与模型同步到程序配置中，同时测试得到的光源、焦距、曝光

时间等参数写在程序初始化段。 
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8. 以下程序用于计算每个周期设定位置拍摄的照片中，箭头图标在 X和 Y坐标上最大偏差值。

<ErrMax_PosX>和<ErrMax_PosY>可反映拍摄时间精度和同步性，单位为像素。 

 

 
 

9. Motion程序中添加<ViBaseAxisBasedAcquisition>功能块，在程序初始化段定义了拍摄位置 180°，周

期与轴周期相同 360°，启动位置设定为 0。循环程序中定义好 Enable条件和其它输入变量并调用改

功能块。下载程序，注意该程序所在的 Task，Tolerance需要设定为 0。 
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10. CPU运行后，给电机 MoveVelocity指令旋转，这时每经过 180°时相机会自动拍照。打开

SmartCameraViewer，可以看到静止的图片。尝试用遮挡物进行遮挡镜头，页面可实时显示，并可在

watch 窗口中监控到<gVisionCtrl.Status.Match_Results.ResultsNum>为 0，拿开遮挡物后又恢复为 1。 

 
 

11. 测试中负载轮以 300rpm转动，经过约 10分钟后，在 Watch中查看 X与 Y方向的最大像素偏差值。

同时在 5s内 Trace了<ResultPosX>和<ResultPosY>，偏差量 PP值约 10个像素。 
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12. 更改 StartPosition为 90°，即在设定拍照位置上加 90°，可以看到照片中箭头位置相对之前顺时针转

了 90°。 

 
 

13. 监控 AdditionalInfo，可以看到当前的延时补偿时间。 

输入位置延时时间为 0.8ms，由 1个伺服运算周期 0.4ms和一个 PLK周期 0.4ms组成。 

输出延时补偿时间为 12.15ms，由任务循环 10ms，PLK周期 0.4ms，其余 2.11ms个人推测是包含

了相机内部 Buffer处理到执行拍照的延时时间，和 HUB延时时间。此处运算机制帮助中没有特别清

晰的解释，此处如有问题请及时指正。  

 

 

当将任务周期改为 2ms 后，相较 10ms 时输出延时，正好减少了 8ms，说明自动计算了当前任务周期。 

 


