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 新增 3.12 日志功能章节 

2.0.0 UD18007B 2019/12/27  新增 1.3 产品外观介绍章节 

 删除机械尺寸和接口介绍章节 

 更新 1.4 电源及 I/O 接口定义章节的表格及

说明 

 更新 2.1 设备安装章节的所有安装图，添加

设备镜头罩 

 更新 2.2.1 关闭防火墙章节 

 更新 2.3 客户端安装章节，客户端切换成

IDMVS软件 

 更新 2.5 客户端操作章节，相关操作基于

IDMVS软件完成 

 更新第 3 章 功能描述章节，所有功能基于

IDMVS软件进行描述 

 更新第 4章 I/O电气特性与接线，更新内部

电路图，新增外部接线图 

1.0.0 UD15291B 2019/6/26 初始版本 
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	第1章  产品介绍
	1.1  产品说明
	1.2  功能特性
	1.3  产品外观介绍
	1.4  电源及I/O接口定义
	1.5  安装配套

	第2章  设备安装与操作
	2.1  设备安装
	1. 将设备用M4螺丝安装到固定支架上，再通过固定支架安装到其他机构件上，共有3种安装方式，如图2-1、图2-2以及图2-3所示。您可根据实际情况选择安装方式。
	2. （可选）将设备用M4螺丝通过固定支架和读码光源安装，如图2-4所示。
	3. 使用航插转RJ45千兆网线将设备与交换机或者网卡正常连接，如图2-5所示。
	4. 使用电源及I/O接口线缆，按照正确的接线方法接在合适的开关电源上给设备供电，如图2-6所示。设备接线请参考1.4 电源及I/O接口定义章节。

	2.2  PC环境设置
	2.2.1  关闭防火墙
	1. 打开系统防火墙。
	2. 在自定义设置界面中，选择关闭防火墙的对应选项，并单击“确定”即可。

	2.2.2  PC网络配置
	1. 依次打开PC上的“控制面板”>“网络和Internet”>“网络和共享中心”>“更改适配器配置”，选择对应的网口，将网口配置成自动获取IP地址或静态IP，如图2-7所示。确保PC与设备在同一个局域网。
	2. 依次打开“控制面板”>“硬件和声音”>“设备管理器”>“网络适配器”，选中对应的网卡，打开属性中的“高级”菜单，将“巨帧数据包”设置为最大值9014字节，如图2-8所示。


	2.3  客户端安装
	1. 进入海康机器人官网（www.hikrobotics.com），选择“机器视觉”>“服务支持”>“下载中心”>，下载IDMVS智能读码器客户端安装包。
	2. 进入安装界面后，单击“开始安装”，如图2-9所示。
	3. 选择安装路径，并开始安装。安装结束时，单击“完成”即可。

	2.4  设备IP配置
	2.5  客户端操作
	1. 确认设备可达的情况下，在客户端的“相机连接”选中设备并双击即可成功连接设备。
	2. 连接设备后，客户端主界面如图2-12所示，各功能模块的介绍详见表2-1。
	3. 通过“预览窗口”区域左上角下拉选择设备的运行模式，运行模式分为Test、Normal以及Raw共3种，如图2-13所示。
	4. 通过“相机配置”区域对设备进行参数设置，各模块的功能说明如表2-2所示。
	5. 在“预览窗口”区域，单击可以查看图像和条码识别情况。对于读取到的条码，实时画面中会框选条码，并在左侧显示具体的条码信息。如图2-14所示。
	6. 若条码识别效果不佳，可在“相机配置”区域调节“图像配置”模块的参数，包括曝光时间、增益以及伽马参数，如图2-15所示。
	7. 对于设备识别的条码信息，“历史记录”区域会显示具体的信息，包括识别时间、码制和码内容，如图2-16所示。


	第3章  功能描述
	3.1  相机连接
	1. 连接设备。选中可用状态下的设备，双击或点击设备右侧的即可。
	2. 查看设备信息。此时“相机连接”模块下方可显示设备的基本信息，包括设备名称、IP地址、子网掩码、网关、厂商、型号、序列号、设备版本和固件版本等，如图3-1所示。
	3. 采集图像。选中已连接设备，右键单击选择“开始采集”或通过“预览窗口”区域的即可采集图像。
	4. 重命名用户ID。选中已连接设备，右键单击选择“重命名用户ID”，在弹出的窗口中根据实际需求设置用户ID并单击“确定”即可，如图3-2所示。
	5. 查看属性树。选中已连接设备，在右键菜单中选择“属性树”可进入设备自身的属性树，如图3-3所示。
	6. 设备重启。选中已连接设备，右键单击选择“设备重启”即可软重启设备，与“配置管理”模块的“重启相机”功能相同。
	7. 在不连接设备的情况下，还可对设备进行IP修改。选中可用或不可达的设备，右键单击选择“修改IP”，在弹出的窗口中根据实际需求设置IP即可，如图3-5所示。
	8. 在不连接设备的情况下，可以对设备进行固件升级。选中可用的设备，右键单击选择“固件升级”，在弹出的窗口中通过选择升级的固件程序（dav文件），单击“升级”按钮即可，如图3-6所示。

	3.2  触发号组播同步功能
	1. 选中已连接设备，在右键菜单中选择“属性树”可进入设备自身的属性树，如图3-7所示。
	2. 在Device Control属性树下，根据需求在Multicamera下进行参数设置，其中master为主设备，slave为从设备，如图3-8所示。
	3. 设置参数GroupID的值，如图3-8所示。同一套组播中的设备需要设置成相同的ID号，与其它组播中的设备进行区分。

	3.3  NTP校时
	3.3.1  设置NTP服务器
	1. 通过Win+R快捷键启动运行窗口，在打开的窗口中输入“regedit”并点击确定按钮，如图3-9所示。
	2. 在打开的注册表地址栏中输入HKEY_LOCAL_MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\W32Time\Config，进入Config目录，如图3-10所示。
	3. 双击Config目录下的AnnounceFlags，将数值数据设置为“5”，如图3-11所示。
	4. 在注册表地址栏中输入HKEY_LOCAL_MACHINE\SYSTEM\CurrentControlSet\Services\W32Time\TimeProviders\NtpServer，进入NtpServer目录，如图3-12所示。
	5. 双击NtpServer目录下的Enabled，将数值数据设置为“1”，如图3-13所示。
	6. 通过Win+R快捷键启动运行窗口，在打开的窗口中输入“cmd”打开命令提示符窗口。
	7. 在命令提示符窗口，输入“net stop w32time”并回车，再输入“net start w32time”并回车，重启w32Time服务，如图3-14所示。

	3.3.2  NTP校时功能设置
	1. 选中已连接设备，在右键菜单中选择“属性树”可进入设备自身的属性树，如图3-15所示。
	2. 在Device Control属性树下，开启NTP Timing参数。
	3. 根据实际情况，设置NTP Dst Addr（服务器地址）和NTP Interval (Hour)（校时间隔）参数，NTP Dst Port（端口号）默认为“123”，如图3-16所示。


	3.4  抠图功能
	1. 选中已连接设备，在右键菜单中选择“属性树”可进入设备自身的属性树，如图3-17所示。
	2. 在Communication Control属性树下，使能“Bill Info Enable”参数后开启抠图功能，如图3-18所示。
	3. 开启抠图功能后，将显示“Bill Sort Enable”参数，使能该参数后，开启抠图排序功能，如图3-18所示。

	3.5  运行模式
	3.6  图像配置
	3.6.1  图像
	3.6.2  光源
	3.6.3  其他参数

	3.7  算法配置
	3.7.1  添加条码
	1. 单击左上角的“+添加条码”，会显示当前设备支持的一维码或二维码类型，如图3-23所示。
	2. 选择设备需要读取条码的码制，可多选。此时算法配置界面显示已选择的码制，如图3-24所示。选择的码制越多，算法处理每张图片的耗时将增加，建议根据实际需求选择对应的码制，确保达到最佳效果。
	3. 设置条码个数。支持对一维码和二维码的个数进行设置。

	3.7.2  算法ROI
	1. 单击“算法配置”模块右上角“所有属性”，找到算法ROI参数。
	2. 点击绘制ROI处的“绘制”，此时鼠标在预览窗口变成十字，拖动可绘制出绿色窗口。根据实际需求调整绿色窗口的大小和位置，此时被框选部分被设置为算法感兴趣区域。
	3. 若要修改已设置的算法ROI区域，可通过以下任一方式进行调整：

	3.7.3  算法参数
	一维码算法参数
	二维码算法参数


	3.8  输入输出
	3.8.1  输入
	1. 触发模式处下拉选择On。
	2. 触发源处根据实际需求下拉选择对应的触发源。触发源分为Software（软触发）、LineIn 0/1/2（外部触发）、Counter 0（计数器触发）、TCP Start（TCP 触发）、UDP Start（UDP 触发）以及Serial Start（串口触发）。
	3. 根据实际需求设置触发延迟时间，单位为μs，默认为0，即接收输入信号后立即触发设备采图。关于触发延迟的原理，如图3-26所示。
	4. 若触发源选择软触发，可单击软触发的“执行”按钮，手动进行触发。也可以开启自动触发使能后，设置自动触发时间实现自动触发，如图3-27所示。
	5. 若触发源选择外部触发，可根据需求设置防抖时间和硬触发激活参数。
	6. 若触发源选择计数器触发，可根据实际需求设置触发延迟（μs）、计数器数值、计数器信号源和硬触发激活参数。其中，计数器数值的范围为1~1023，计数器信号源可选择LineIn0/1/2，如图3-31所示。
	7. 若触发源选择TCP Start，需要设置TCP的触发端口和TCP的启动触发器，如图3-32所示。
	8. 若触发源选择UDP Start，需要设置UDP的触发端口和UDP的启动触发器，如图3-33所示。
	9. 若触发源选择Serial Start，需要设置串口波特率、串口数据位、串口校验位、串口停止位和串口启动触发，如图3-34所示。

	3.8.2  停止触发设置
	TCP停止触发
	UDP停止触发
	I/O停止触发
	Serial停止触发
	超时停止触发
	条码个数停止触发

	3.8.3  输出
	1. 输出端口选择处根据实际需求下拉选择对应的触发输出信号，可选LineOut 0/1/2。
	2. 输出事件处根据实际使用需求下拉选择对应的事件源，设备会根据选择的事件源输出触发信号。具体事件源介绍如下：
	3. 选择不同的输出事件源，需要设置的参数有所差别。
	4. 若需要设备输出与此刻相反的信号，可启用输出反转功能，如图3-50所示。

	3.8.4  用户指示灯设置
	1. 进入“输入输出”模块，单击“LED”展开进行指示灯设置，如图3-51所示。
	2. 根据实际需求，在用户指示灯1和用户指示灯2下选择对应的响应事件，如图3-52所示。
	3. 完成响应事件的设置后，当事件发生时，对应设备的用户指示灯会闪烁一次。各响应事件的具体说明如下：


	3.9  数据处理
	3.9.1  过滤规则
	3.9.2  数据处理设置
	1. 选中已连接设备，在右键菜单中选择“属性树”进入设备自身的属性树，如图3-54所示。
	2. 找到Result Setting Control参数并展开。
	3. 在BarcodeSortSelect参数中选择条码输出排序依据，可选择X（按条码位置X轴坐标排序）、Y（按条码位置Y轴坐标排序）或NoSort（不排序），如图3-55所示。
	4. （可选）BarcodeSortSelect参数选择为X或Y时，需要设置SortDirection参数，即排序规则。可选择Ascending（升序）或Dscending（降序），如图3-56所示。
	5. 开启Noread Store Picture Enable参数后，可设置Noread存图相关参数，具体如下：
	SmartSDK或HTTP
	TCP Client、TCP Server或Serial
	FTP


	3.10  通信配置
	3.10.1  SmartSDK方式
	3.10.2  TCP Client方式
	3.10.3  Serial方式
	3.10.4  FTP方式
	3.10.5  HTTP方式
	3.10.6  TCP Server方式

	3.11  配置管理
	3.11.1  用户参数设置
	3.11.2  重启相机

	3.12  日志功能
	1. 在IDMVS客户端的控制工具条中，单击图标打开“相机日志”窗口，如图3-69 所示。
	2. 在“相机日志”窗口的左上角，选择需查看日志信息的设备名称，如图3-70所示。
	3. 根据需求选择需要查看的日志类型。日志类型分为Error、Warning、Info、All以及Null 5种，可根据实际需求勾选需要查看的日志类型。
	4. 在“相机日志”窗口的右上角，单击“刷新”按钮，可手动刷新日志信息。
	5. 单击“导出日志”按钮，可将当前日志信息以txt的格式导出到本地。


	第4章  I/O电气特性与接线
	4.1  I/O电气特性
	4.1.1  输入内部电路图
	4.1.2  输出内部电路图

	4.2  I/O外部接线
	4.2.1  输入外部接线图
	4.2.2  输出外部接线图

	4.3  RS-232串口
	4.3.1  RS-232串口介绍
	4.3.2  RS-232串口接线图


	第5章  LED灯状态
	5.1  LED灯状态定义
	5.2  设备状态与LED灯说明

	第6章  常见问题
	第7章  获得支持
	第8章  修订记录

