
TwinCAT Vision: 
将机器视觉集成到自动化系统中
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集成机器视觉、优化设备、
提高产品质量。

作为基于 PC 的控制技术专家，倍福将其成熟

且非常成功的 TwinCAT 产品系列整合到 Twin-
CAT Vision 集成式图像处理解决方案中。这款

新软件的面世也很好地说明了图像处理的重

要性越来越高，它已经成为提高制造机械质

量的关键因素，特别是在工业 4.0、质量优化

及跟踪与追踪等应用中。基于 PC 的控制为这

些应用提供了一个理想的解决方案：TwinCAT 
Vision 将图像处理功能添加到整合了 PLC、运

竞争优势
 
将图像处理功能整合到总的

控制系统中可以提高设备效

率。机器视觉功能可以实现

卓越的实时应用性能。

轻松实现工业 4.0 解决方案 
 
将 PLC、运动控制、测量技术

和机器视觉功能与物联网以

及分析功能集成在同一个平

台上，能够更轻松地实现工

业 4.0 应用。 

技术规格若有变更，恕不另行通知
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动控制、机器人、高端测量技术、物联网

及 HMI 的通用控制平台中。这样可以显著

简化开发工作，因为相机配置和编程任务能

够在熟悉的 PLC 环境中实施。另外，与图像

处理相关的所有控制功能都可以在运行时系

统中精确实时同步，从而消除了延迟，实时

执行图像处理算法，与传统机器视觉解决方

案相比有了质的飞跃。设备制造商可以借助 
TwinCAT Vision 将图像处理任务完全集成到中

央控制系统中，为更先进的机器设计铺平道

路，从而能够满足未来的市场需求，提高市场

竞争力和投资安全性。

TwinCAT Vision 的优势包括：

 � 提高市场竞争力

 � 简化工业 4.0 的实施

 � 提高生产效率

 � 提高产品质量

 � 完全同步

提高生产效率 
 
高精度测量和精确的光学检

测确保符合工艺参数。

品质保证  

诸如跟踪与追踪等应用支持

全面的产品质量追溯。 

技术规格若有变更，恕不另行通知
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TwinCAT Vision 
应用

DATA M ATR I X CODE: 

4 -343399 -876228

DI A ME TER : 

10  mm 

10 mm 

测量 
 � 距离

 � 直径

 � 圆度

识别 
 � 数据矩阵代码

 � 条形码

 � QR 码

技术规格若有变更，恕不另行通知
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PROCESS 
V ISUALISATION

OBJECT DETECTION

监测 
 � 查看设备内部

 � 简化服务

 � 简化维护工作

检测 
 � 模式识别

 � 位置检测

 � 颜色识别

技术规格若有变更，恕不另行通知
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动力

硬件

触发

开放性 

TwinCAT Vision 遵循的是倍福开放式控制

技术理念。首先，它独立于硬件：Twin-
CAT Vision 支持带 GigE Vision 接口的线扫

描和区域扫描相机。其次，它支持软件

扩展，允许用户访问原始相机数据，并

轻松合并自己的图像处理算法。

集成：针对自动化应用的
端到端视觉解决方案

技术规格若有变更，恕不另行通知
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实时性

将 PLC、运动控制、机器人、高端测量

技术和机器视觉集成在同一个平台上可

以实现卓越的实时应用性能，显著提高

设备效率，同时避免运动控制和机器人

控制中不必要的延迟。

云连接

由于 TwinCAT Vision 集成在 TwinCAT 控制平台中，因

此可直接连接 TwinCAT IoT 和 TwinCAT Analytics。这

样确保与云服务器轻松通讯，能够访问基于云的服

务，并简化工业 4.0 应用。

技术规格若有变更，恕不另行通知
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模块化设计：
从开发环境到运行时

ADS

System Manager

TwinCAT Vision Library

ADS Image Watch

Programming
– IEC 61131-3
– object-oriented  
 extensions
– C/C++

System Manager
– Configuration

– TcVision Resource Management
 – Camera 
  – Configuration
  – Calibration 
  – Simulation
 – File Source Control

– TwinCAT Vision Library

TwinCAT 3 Engineering Environment based on Visual Studio® 

TwinCAT Vision 被直接集成到 TwinCAT 开发环

境中。可以在新的 Vision 节点下轻松添加或

配置相机，并在该节点下进行校准。它也能

够捕捉相机图片流以及输入录制，而不是直

接捕捉相机实时图像。或者，也可以加载各

种格式的图像。这意味着，即使没有访问相

机，用户仍然可以开发和实施图像处理程

序。

技术规格若有变更，恕不另行通知
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模块化设计：
从开发环境到运行时

TwinCAT 3 runtime

Real-time KernelADS

TwinCAT Automation Device Driver – ADD GigE Vision Driver

Tc
CO

M PLC

Tc
CO

M Safety

Tc
CO

M Motion

Tc
CO

M Vision

Tc
CO

M CNC

Tc
CO

M Simulink® 
Module

Tc
CO

M C++ 
Module

Tc
CO

M I/O

TwinCAT HMI Integration

Fieldbus

 
图像处理顺序采用 PLC 编程语言以及使用所

提供的各种图像处理算法库直接在 PLC 中编

程。将图像处理功能集成到 PLC 中表示分析

链在 TwinCAT 运行时系统中执行，从而能够

与在 PLC 上运行的其它进程（如运动控制）

进行通信，不会出现延迟。此外，它还提

简化开发工作，提高运行时性能：

 � 轻松配置相机

 � 开发采用 PLC 编程语言实现

 � 分析链完全包含在 PLC 中
 � 处理无延时

供 PLC 编程中为人所熟知的所有调试选项。

中间结果可以随时在开发环境或 TwinCAT 
HMI 中显示。

技术规格若有变更，恕不另行通知
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相机仿真：

 
可以轻松在现场相机查看和录制的图像

流之间切换，或者启用图像流捕捉，无需

修改一行的代码。

Width

Height

在熟悉的环境中轻松配置机器视觉

Offset Y

Offset X

实时显示：

 
相机实时图像允许更改配置，以便直接

查看。

技术规格若有变更，恕不另行通知
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相机校准：

 
对于相机校准，先对成像过程进行建模，然后根据外部、内部和失

真参数进行描述，这样能够高精度地完成定位和测量任务。校准

可以在开发环境以及运行时环境中进行。

相机配置：

 
相机配置根据 TwinCAT 开发环境中的 
GenICam 标准进行集成，因此无需使用

其它工具。图像显示正在定义的感兴趣

区域。

Height

除了运动控制和 I/O 配置之外，TwinCAT Vision 
还可以在 TwinCAT 开发环境中配置相机。GigE 
Vision 相机可以集成在新的 TwinCAT Vision 节
点下面，根据 GenICam 标准进行配置。所有相

机设置都可以在这里定义，并可以在相机实

时图像中直接查看结果。此外，也可以在开发

环境中校准相机。用户可以从一系列校准模式

中进行选择，包括他们自己的用户特定模式。

而且，他们可以直接查看结果。TwinCAT Vision 
与 TwinCAT 和 Visual Studio 完全集成。支持如

窗口停靠和源代码管理系统等所有人们所熟

知的功能。

一个工具即可实现配置和编程：

 � 视觉资源管理

 � 即时查看配置修改

 � 集成相机配置功能

 � 在开发环境和运行时环境中校准相机

 � 轻松控制图像流

技术规格若有变更，恕不另行通知
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预处理输入图像

对
象

识
别

测
量

，
包

括
监

测
处

理

时
间

结
果

显
示

等高线

识别相关工件轮廓

测量外轮廓

测量眼睛

测量两只眼睛之间的距离

计算笑脸上两眼裂的中心点

在图像中绘制结果

视觉与控制功能：所有功能都已针对
同一平台进行编程

相机图像

如果识别的工件 = 笑脸，那么 ...

生成的图像

技术规格若有变更，恕不另行通知
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图像分析在 PLC 中编程。包括轮廓检测、轮廓

识别、关键点特征提取以及测量功能在内的

种类丰富的功能块和功能库可供使用。诸如

插入行或文本等附加信息可以插入到 PLC 内
的图像中。分析链上任何一点的中间状态都可

以在开发环境或 TwinCAT HMI 中作为一个图

像查看。用户还可以使用 PLC 支持的常用调试

选项（例如，监视变量和设置断点），并且可以

在线修改图像处理算法中的代码。

所有功能组合：

 � 对象检测

 � 测量，包括监测处理时间

 � 结果显示

技术规格若有变更，恕不另行通知
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所有应用程序实时同步：
运动控制、机器人和机器视觉。

工位 2：工件识别

 � 线扫描相机，明场照明

 � 对象识别（检测和类型识别）

 � 位置检测（位置和方向）

工位 1：动子/平板 ID 扫描

 � 区域扫描相机，明场照明

 � 数据矩阵代码读出

技术规格若有变更，恕不另行通知
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由于图像处理算法在与 PLC、运动控制和机器

人所处的相同环境中执行，所有任务都可以轻

松同步。图像捕捉时序是精确定义的（例如使

用触发器），能够在给定的时间点上与轴或机

器人位置进行协调。

将图像处理集成到 TwinCAT 中也简化了开发

过程。使用同一个工具即可轻松配置和编程所

有任务。集成还使得设备制造商能够保留自己

的图像处理专业知识。由于所有的图像处理算

法都是在同一个运行时间内以同步方式执行，

因此可以完全消除通信中可能出现的延迟。整

体上说，这些增强功能可以实现实质性的过程

优化。

集成图像处理：

 � 检测

 � 识别

 � 测量

 � 质保

 � 缩短产品上市时间

工位 3：检查（尺寸精度检查）

 � 区域扫描相机，暗场照明

 � 位置和方向校正

 � 测量工件特点尺寸

 � 与参考尺寸进行比较

技术规格若有变更，恕不另行通知
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 � 线扫描相机

 � 区域扫描相机

倍福始终坚持基于 PC 的控制理念，可以提供

具有高可扩展性的解决方案，解决自动化领

域出现的各种难题。公司的核心技术理念是

将所有自动化功能都整合在一个中央控制平

台上，提供各种支持模块化控制解决方案的

高性能组件，从而满足最广泛的市场需求。这

倍福控制系统：
完全开放，具有最大可扩展性

自动化 工业 PC I/O

技术规格若有变更，恕不另行通知
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 � 线照明

 � 区域照明

 � 明场环形灯

 � 暗场环形灯

些控制组件系列的核心是各种结构型式和性

能规范的工业 PC：从超紧凑型工业 PC 到功

能强大的多核服务器。此外，这些组件还包括

所有常用的 I/O 和现场总线系统、各种性能等

级的高动态驱动解决方案以及成熟的模块化

控制软件 TwinCAT。作为 EtherCAT 总线的发明

者，倍福在优化控制组件之间的 EtherCAT 连
接性方面拥有别人无法企及的知识。简言之，

倍福在每个产品领域都拥有全面的技术专业

知识，并对超过 25 个行业领域的特殊自动化

需求有深入研究。

全面的控制组件系列：

 � 具有高扩展性的工业 PC
 � 适用于所有常用 I/O 的现场总线组件

 � 高动态驱动解决方案

 � 成熟的 TwinCAT 控制软件

倍福控制系统：
完全开放，具有最大可扩展性

运动控制

技术规格若有变更，恕不另行通知
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倍福机构 
遍布全球

倍福致力于通过基于 PC 的控制技术为您打

造开放式自动化系统。我们的产品范围包括

工业 PC、I/O 和现场总线组件、驱动技术、

自动化软件、无控制柜自动化系统以及机器

视觉硬件产品。这些产品线既可作为独立的

组件来使用，也可将它们集成到一个完整且

相互兼容的控制系统中，适用于各种行业领

域。我们始终坚持“自动化新技术”理念，为

各行业客户提供通用型或定制化的自动化控

制解决方案，在全世界范围内已广泛用于数

控机床以及智能建筑等各个应用领域。

自 1980 年公司成立以来，倍福始终坚持基

于 PC 的控制技术，研发出大量的创新产品

和解决方案，为倍福的可持续发展与成功奠

定了坚实的基础。如今，倍福早期提出的概

念业已成为许多自动化技术的标准，且被成

功引入市场。倍福基于 PC 的控制技术理念

以及 Lightbus 系统和 TwinCAT 自动化软件的

发明，在自动化领域具有里程意义的技术飞

跃，在传统控制行业，这些产品已被视为高

性能的解决方案，获得广泛认可。EtherCAT 
实时以太网解决方案是一种具有前瞻性的高

端技术，是前沿控制理念的新生代产物。

E U R O P E
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1980 - 2022 年营业额增长趋势图
截止到：2023 年 3 月

分销商总部

分公司

公司概览

 � 2022 年全球销售额：15.15 亿欧元

（+28 %）

 � 总部：威尔（Verl），德国

 � 总裁Hans Beckhoff
 � 全球员工人数：5,680
 � 技术工程师人数：2200
 � 全球分支机构：40
 � 在德办事处：24
 � 全球业务分布：超过 75 个国家 

O www.beckhoff.com.cn
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使用 TwinCAT Vision 优化您的设备。详细信息请访问： 

 www.beckhoff.com.cn/twincat-vision
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Beckhoff®、TwinCAT®、EtherCAT®、EtherCAT P®、Safety over EtherCAT®、TwinSAFE®、XFC® 和 XTS® 是德国倍福自动化有限公司的注册商标。

本手册中所使用的其它名称可能是商标名称，任何第三方为其自身目的而引用，都可能触犯商标所有者的权利。

©德国倍福自动化有限公司 09/2022，版权所有

本手册中所包含的信息仅是一般描述或性能特征简介，在实际应用中并不总是与所述完全一致或者可能由于产品的进一步开发而不完

全适用。仅在书面认同情况下，才提供相关特性信息。 
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