
VisionPower 2.0 用户手册
版本：V2.0 适用对象：现场操作员、调试工程师、产线维护人员

第 1 章 前言

1.1 文档目的

本手册帮助现场操作员快速掌握 VisionPower 2.0 的日常使用，包括方案搭建、调试

运行、参数调整、结果查看与常见问题处理。

1.2 阅读对象

 现场操作员

 产线调试人员

 设备维护人员

1.3 使用建议

 第一次使用：建议依次阅读 第 2 章 ~ 第 6 章

 日常工具使用：可直接查阅 第 7 章 工具说明

 异常排查：参见 第 10 章 常见问题

第 2 章 软件界面总览

打开软件后，主界面分为以下几个区域。



[主界面总览 ] 

区域 作用

顶部菜单与工具栏 新建/打开/保存项目、运行控制、模式切换

左侧工具箱 所有可拖拽到流程区的工具

中间作业页签 一个项目可包含多个作业，可切换

流程编辑区 拖拽并连接工具，构成视觉流程

主图像显示区 显示当前工具或当前作业的图像结果

缩略图区 浏览图像源中的多张图像并切换

结果数据区 显示当前工具运行后的输出数据

日志区 显示运行日志与错误提示

2.1 顶部菜单与工具栏



[顶部菜单]

常用按钮：

 新建项目 / 打开项目 / 保存项目

 新建作业 / 删除作业

 切换运行模式（在线 / 离线）

 全局变量 / 全局相机 / 全局触发 / 全局网络

2.2 作业页签

[作业页签]

 每个作业是一条独立的视觉流程

 页签前的“设置图标”用于配置该作业的显示项

 点击页签可切换当前作业

第 3 章 操作准备

3.1 选择运行模式

 离线模式：使用本地图像或文件夹中的图像进行调试，无需相机

 在线模式：连接相机进行实时采集与运行，也可使用 tcp 触发本地图像的

作业

调试参数建议先在离线模式完成，再切换到在线模式联调硬件。

3.2 配置相机



在“全局相机”窗口中：

1. 选择品牌与设备

2. 设置曝光、增益、触发方式

3. 测试取流

3.3 配置全局变量

在“全局变量”窗口中可统一管理跨作业共享的参数（如批次号、阈值、目标尺寸

等）。



[全局变量]

3.4 配置触发

在“全局触发”窗口中设置自动运行触发方式：

 定时触发

 外部信号触发

 条件触发

3.5 配置网络通信



在“全局通讯”中维护与上位机、机器人、PLC 的 TCP 连接，分别可设置服务端与客

户端，主要用于配置与机器人的通讯用于字符串的发送，配置后启动即可，点击发送

可发送数据给连接上的客户端/服务端，也可在通讯记录中查看通讯的数据信息。

第 4 章 快速上手：搭建第一个作业

4.1 新建项目与作业

1. 点击“新建项目”

2. 点击“新建作业”并命名

3. 系统会自动打开作业页签

4.2 添加工具



 从左侧工具箱中找到需要的

工具

 用鼠标拖拽到流程编辑区

 默认每个作业必须以“图像

源”工具开头



4.3 连接工具

 鼠标从上一工具底部连接点拉到下一工具顶部连接点，注意出现“十”字

标志的时候才是连接点。

 连线箭头表示数据流向

4.4 配置工具参数

 双击工具节点，打开该工具的配置窗口

 修改参数后点击“确定”保存

 配置完成后在工具内点执行工具，或退出工具页面，在主作业页面单击工

具可立即执行到该工具并查看效果

4.5 运行作业

 单击工具：执行到该工具并显示结果

 工具栏“运行”按钮 ：执行一次完整作业

 工具栏“连续运行”按钮 ：进入循环执行，再次点击停止

 点击空白处会显示配置的图像与图形信息，单击作业名称前方的“🔧”图

标可进入配置页面：



显示设置必须有默认的输出图像作为显示的基准图，未配置显示设置的时

候，会默认显示当前作业选中的工具对应的输出图像信息，如果既没有配

置图像显示也没有选中作业，那么会默认显示图像源中的图像信息

4.6 查看结果

 主图像显示区：显示图像、ROI、检测框等图形信息

 结果数据区：显示工具输出的数值结果

 日志区：显示执行过程信息

4.7 保存项目



完成调试后，点击“保存项目”。下次打开可直接恢复所有配置，如果需要默认为在

线，需要在保证设置为在线模式下点击保存按钮，这样下次启动程序就会默认为在线

模式，保证流程作业被自动触发。

第 5 章 流程编辑区使用技巧

 单击工具：执行到该工具

 双击工具：打开配置窗口（自动执行到上一个工具便于调参）

 拖拽工具：移动位置

 选中连线后按 Delete：删除连线

 选中工具后按 Delete：删除工具

 右键工具：禁用 / 启用 / 删除

 框选多个工具：批量移动或删除

 空白处单击：取消当前选中

 鼠标滚轮：流程区域滚动

第 6 章 图像显示与缩略图

6.1 主图像显示区



显示内容由当前选中工具或“作业显示设置”决定。

 鼠标滚轮：缩放

 鼠标拖动：平移

 右键菜单：保存原始图像

6.2 作业显示设置

点击作业页签前的“🔧”设置图标打开“作业显示设置”窗口，可订阅多个工具的输

出来组合显示。

操作步骤：

1. 点击“添加”选择要显示的输出（图像 / ROI / 文本 / 检测结果）

2. 在“订阅关系”中选择对应工具的输出字段

3. 点击“执行”“连续执行”或“确定”

4. 设置会随项目一起保存

5. 默认必须有图像作为图形叠加显示的基础

6.3 缩略图区



仅在以下情况下显示缩略图区：

 当前作业已添加“图像源”工具

 点击了该“图像源”工具

非图像源工具被点击时，缩略图区保留，但添加/删除/自动切换等操作按钮隐藏，避

免误操作。

切换缩略图中任意图像会自动执行作业并刷新显示。

第 7 章 工具说明

下面按功能分组介绍当前版本启用的工具。每个工具包含：用途、参数表、输出、使

用要点。

7.1 采集类

7.1.1 图像源

用途：所有作业的入口，提供本张待处理图像。



参数 说明 取值

图像源 选择图像来源 来自相机、来自本地图像、来自文

件夹

转灰度图 加载或采集后自动转灰度 勾选 / 不勾选

文件路径 单张图像路径 文件浏览

文件夹路

径

文件夹模式下的目录 文件夹浏览

当前图像 当前选中的图像文件名 自动显示

自动切换 是否在循环运行中自动切换下

一张

开 / 关

输出：原始图像（彩色或灰度）。

使用要点：

 文件夹模式下，缩略图区可手动切图或开启自动切换

 切换运行模式或新建作业后建议重新点击本工具刷新缩略图

 相机模式下需先在「全局相机」中配置好设备，保存后可在此选择绑定的

全局相机

7.1.2 图像保存

用途：将当前图像按规则保存到磁盘，便于追溯 OK / NG 原图。



参数 说明 取值

输入图像 待保存的图像来源 选择上游工具输出

保存格式 文件格式 PNG / JPG / BMP

保存路径 保存目录 文件夹浏览

保存条件 触发保存的条件 每次保存、按条件保存

保存间隔 周期性保存间隔 数值

最小磁盘空间 剩余空间低于该值时停止保存 MB / GB



输出：保存的文件路径。

使用要点：

 保存路径必须存在且可写入

 与「条件检测」工具组合可实现仅 NG 时保存

 注意磁盘空间阈值，避免占满磁盘

7.2 图像处理类

7.2.1 图像增强

用途：调节亮度、对比度、Gamma 等，改善图像质量。

参数 说明 取值



输入图像 待增强图像 选择上游输出

增强类型 算法选择 直方图均衡、伽马校正、增益/补偿

伽马校正值 γ 参数 0.1 ~ 10.0

亮度增益 乘法系数 0.1 ~ 10.0

亮度补偿 加法偏移 -255 ~ +255

输出：增强后的图像。

使用要点：

 γ < 1 提亮暗区，γ > 1 压暗亮区

 增益和补偿可叠加使用

 修改参数后单击工具可立即看到效果

7.2.2 图像二值化

用途：将灰度图按阈值转为黑白二值图。



参数 说明 取值

输入图像 待二值化的图像 通常为灰度图

二值化类型 阈值方法 自动阈值、硬阈值、自适应阈值、反二值化

低阈值 阈值下界 0 ~ 255

高阈值 阈值上界 0 ~ 255

输出：二值图像（0 或 255）。



使用要点：

 高阈值必须大于低阈值

 自适应阈值自动计算阈值，手动阈值无效

 二值化效果直接决定后续 Blob 等检测的稳定性

7.2.3 几何变换

用途：对图像进行旋转、缩放、平移、仿射变换。

参数 说明 取值

输入图像 待变换图像 选择上游输出

旋转角度 顺时针角度 -360 ~ +360



镜像方向 对图像镜像变换 水平、垂直、水平垂直镜像

输出：变换后的图像。

使用要点：

 旋转/缩放会导致边缘出现黑边

7.3 定位与检测类

7.3.1 高精度模板匹配

用途：在图像中找出与模板相似的位置，输出坐标和角度，支持旋转、缩放搜索。

工具主页：



模板设计页面：

效果图

：



参数 说明 取值

输入图像 搜索源图像 上游输出

ROI 搜索区域 全图或自定义，也可继承其他工具

ROI

位置修正 是否启用位置修正 开 / 关，配合上游位置修正工具使用

最小匹配数 输出结果上限 1 ~ 999

最小匹配分数 相似度阈值 0.0 ~ 1.0

最大重叠率 重叠去重比例 0.0 ~ 1.0

搜索旋转范围 起始角 / 结束角 / 步

数

角度

搜索缩放范围 最小 / 最大尺度 0.1 ~ 10.0

低对比度 / 高对比

度

对比度限制 数值

贪心系数 搜索激进度 0 ~ 1，越小越精细

分隔符 / 结束符 输出格式分隔符 自定义

输出：匹配点列表（X、Y、角度、分数）、匹配数量、标注图像。

使用要点：

 配套「图像掩膜」可屏蔽模板中无效区域

 「模板设计」中调好模板范围与中心点

 分数阈值过低会误检，过高会漏检

 「创建匹配中心」可创建非默认匹配输出的中心位置



7.3.2 Blob 分析

用途：检测连通域并按面积、外形等条件过滤。

效果图：



参数 说明 取值

输入图像 一般为二值

图

上游输出

二值化类型 内部二值方

法

普通 / 自适应 / 大津

最小阈值 二值阈值 0 ~ 255

最小面积 / 最大

面积

面积范围 像素数

最小宽度 / 最大

宽度

矩形框宽 像素



最小高度 / 最大

高度

矩形框高 像素

最小个数 / 最大

个数

输出数量限

制

个

圆形度过滤 圆度筛选 0 ~ 1

角度过滤 角度筛选 角度范围

ROI 检测区域 全图或自定义，也可以继承其他工具 ROI

基准点 / 运行点 配合位置修

正

上游位置修正工具

边沿剔除 配合ROI

使用

创建时默认为 ROI大小，可调整，执行会提出与边

沿有交集的结果

输出：Blob 列表（坐标、面积、宽高等）、显示文本（每个 Blob 面积明细）。

使用要点：

 上游建议先做图像二值化或形态学预处理

 面积/宽高等范围按实际目标设置，避免过宽过窄

 与「位置修正」配合可使 ROI 自动跟随基准

7.3.3 位置修正

用途：以基准位置为参照，校正后续工具的 ROI 位置与角度。



效果图：



参数 说明 取值

输入图像 参考图像 上游输出

基准点 X / Y / 角度 / 尺度 基准位置来源 上游或全局变量

运行点 X / Y / 角度 / 尺度 当前位置来源 上游或全局变量

创建基准 用当前结果作为基准 按钮

输出：修正后的坐标、角度，以及修正矩阵。

使用要点：

 配置后先点「创建基准」记录一次基准

 运行点通常来自模板匹配、查找圆等定位工具

 修正结果可被后续工具的 ROI 自动跟随



7.3.4 目标检测

用途：基于 yolo 模型检测图像中的目标，输出类别与位置。

参数 说明 取值

输入图像 检测源图 上游输出

模型路径 ONNX 模型文件 文件浏览

置信度 检测置信度阈值 0.0 ~ 1.0

IOU 框重叠去重阈值 0.0 ~ 1.0

输出：检测框列表（X、Y、宽、高、类别、置信度）、检测数量。



使用要点：

 模型文件需与训练框架兼容

 置信度过高会漏检，过低会误检

7.3.5 图像分割

用途：基于 yolo 模型对图像做像素级分割，输出掩膜图。

参数 说明 取值

输入图像 输入图像 上游输出

模型路径 模型文件 文件浏览

置信度 像素分类阈值 0.0 ~ 1.0



输出：分割掩膜图、各类别面积。

使用要点：

 适合纹理复杂或不规则目标

7.3.6 OBB

用途：检测带角度的旋转矩形目标。

效果图：



参数 说明 取值

输入图像 输入图像 上游输出

模型路径 模型文件 文件浏览

置信度 置信度阈值 0.0 ~ 1.0

IOU 重叠去重阈值 0.0 ~ 1.0

交集过滤 是否启用检测结果交集过滤 是/否

交集阈值 检测结果交集过滤阈值设置 自定义

输出：旋转框列表（中心 X、中心 Y、宽、高、角度、类别、置信度）。



使用要点：

 适用于倾斜放置的工件

 交集过滤适用于机器人使用夹爪而不是吸盘的情况

7.4 逻辑控制类

7.4.1 组合模块

用途：把一段子流程封装成可复用模块，支持循环累加显示与对外发布输出。

工具页面：

分别包含了输入设置、输出设置、显示设置、循环设置

输入设置可选择当前作业中，组合模块工具前的工具输出信息作为输入；



输出设置：

输出设置中可配置组合模块内输出的信息，主要是字段信息，不包含图像、图形的输

出

显示设置：

设置用于输出当前工具的图像与图形信息，设置后，在外部作业中点击此工具时，可

显示当前设置的图形信息，【累计】表示是否启用累加当前组合模块循环过程中的结

果图形叠加



循环设置：

设置是否启用组合模块内的循环，通常结合配置的输入信息使用，用于设置循环的次

数，循环间隔默认 1ms



参数 说明 取值

子流程 内部工具流程 双击进入编辑

输入设置 配置工具内使用的变量 根据变量定义

输出设置 配置工具输出变量 根据变量定义

显示设置 对外发布的显示项 图像 / ROI / 文本 / 检测结果

循环执行 是否对内部流程做循环 开 / 关

输出：对外发布的图像、文本、检测结果等。



使用要点：

 子流程内可使用大多数普通工具

 显示设置中订阅的字段可被外部作业引用

 适合多检测点重复使用的场景

 配置的显示设置中的图形可在外部作业的【设置图形显示】中调用

7.4.2 条件检测

用途：组合多个条件判断综合结果（如 OK / NG）。

参数 说明 取值

条件项 待判断字段 上游输出或全局变量

比较方式 大于 / 小于 / 等于 / 区间 等 下拉选择

组合方式 多条件组合 与 / 或

输出：综合判定结果（Pass / Fail）。



使用要点：

 适合做结果收集的前置条件判定

 与「条件分支」配合可走不同后续流程

7.4.3 条件分支

用途：根据条件走不同的分支流程。

参数 说明 取值

判断条件 上游字段或全局变量 选择

真分支 条件成立时执行的工具 选择

假分支 条件不成立时执行的工具 选择

输出：当前走向的分支结果。

使用要点：



 与「条件检测」组合实现 OK 走输出、NG 走报警

 复杂分支可串联多个本工具

7.4.4 矩形框筛选

用途：对上游检测到的矩形框按位置、尺寸、角度过滤。

参数 说明 取值

输入框列表 待过滤的框 上游输出



位置范围 X / Y 范围 数值

尺寸范围 宽 / 高范围 数值

角度范围 角度范围 数值

交集过滤 对检测结果是否启用交集过滤 是/否

过滤面积 交集过滤启用时，检测结果过滤的面积阈值 数值

排序 根据坐标进行 x/y的从大到小/从小到大排序 选择框

ROI边缘剔除 启用时剔除与边缘ROI有重叠的矩形框数据 自定义

剔除宽高超限物体 根据设置的宽、高，剔除超出阈值的矩形 数值

输出：过滤后的框列表。

使用要点：

 常用于剔除目标检测输出中明显异常的框

7.4.5 数据收集

用途：累积多次运行结果，便于批次分析或导出。



参数 说明 取值

数据

来源

要收集的字段 上游输出

前置

条件

执行此工具的前置条件 0/1

清空

条件

每次执行工具时的清空条件，满足条件会清空当前定义变量

中的数据信息，重新开始累计收集

根据绑定信

息取值

输出：累计数据列表。

使用要点：

 配合机器人格式以及条件检测使用，满足条件时进行数据收集，收集完成

后可在机器人格式中配置输入直接转换为金刚可以直接使用的数据格式

7.5 数据与通信类



7.5.1 数据发送

用途：通过网络（TCP/UDP）将结果发送至机器人。

参数 说明 取值

通讯对象 接收设备 在「全局网络」配置

发送数据 待发送字段 树形多选（坐标、状态等）

发送格式 字符串组装方式 与「格式化」/「机器人格文本」配合

输出：发送结果（成功 / 失败）。

使用要点：

 必须先在「全局网络」配好对端 IP/端口

 数据优先使用机器人文本工具组合后再发送

 通讯断开时本工具会报错，便于排查

7.5.2 格式化

用途：按指定模板把多个字段拼成一条字符串，常用于机器人报文输出。



参数 说明 取值

判断条件 成功/失败判断字段 上游或全局变量

分隔符 字段之间的分隔符 自定义

结束符 报文结束符 自定义

输出：组装后的字符串，可在预览区查看效果。

使用要点：

 按对端约定的协议设置分隔符与结束符

 输出结果可直接交给「数据发送」

 此项主要用于当机器人文本工具不满足条件的情况下使用，进行自定义格

式化数据字符串组合

7.5.3 机器人文本

用途：按机器人通信约定格式输出文本。



参数 说明 取值

图像

源

必选，且执行时仅支持数组类型并要求长度一致 上游

输出

输出

字段

要发送的字段 多选

文本

格式

将机器人格式中的 x、y、角度、color 值抽取出来进行自定义绑定

数据，x、y、角度都为数组形式，可在预览按钮中进行数据单独预

览

自定

义模

板

预览 执行工具后，会将定义的数据源自动组合成机器人文本格式，点击

预览按钮可以预览数据

默认

模版

输出：机器人可识别的字符串。

使用要点：

 各字段长度必须一致



 推荐与「数据收集」、「数据发送」联合使用，先使用数据收集工具收集

信息，再使用机器人文本组合数据，最后通过数据发送将标准文本发送给

机器人

7.6 脚本类

7.6.1 执行脚本

用途：通过脚本实现内置工具未覆盖的自定义逻辑。

参数 说明 取值

输入数据 脚本输入字段 上游输出

脚本代码 脚本主体 文本编辑

运行 / 调试 立即执行测试 按钮

输出结果 脚本对外暴露的字段 自动列出

输出：脚本中定义的输出字段。

使用要点：



 适合复杂规则、非标计算

 调试时建议先用少量数据验证

 出错信息会显示在日志区

 非必要调试人员尽量不要修改此项中的数据

第 8 章 页面控件说明

本章对常用页面中可见控件进行说明，便于操作员快速理解每个按钮、输入框的作用。

8.1 主界面

用途：软件主窗口，承载菜单、作业页签、流程区、主图像区与日志区。

区域 控件 作用

顶部菜单 文件 新建 / 打开 / 保存项目、退出

顶部菜单 作业 新建作业 / 删除作业 / 切换作业

顶部菜单 视图 显示或隐藏各功能面板



工具栏 运行模式切换 在线 / 离线模式切换

保存 保存当前方案，下次启用软件默认加载此方案

导入/导出方案 将当前方案另存

全局相机 打开全局相机配置

全局变量 打开全局变量管理

全局触发 打开全局触发配置

全局通讯 打开全局网络配置

切换方案 通过 tcp 设置触发字符以及触发时需要切换的方案

日志 打开日志查看器

左侧 工具箱 所有可拖入流程区的工具

中部 作业页签 每个页签对应一个作业流程

中部 流程编辑区 拖拽、连接、配置工具

右上 主图像显示区 实时显示当前结果

右下 缩略图区 浏览图像源中的多张图像

底部 结果数据区 显示当前工具的输出数据

底部 日志区 实时显示运行日志

底部 状态栏 显示当前方案路径、方案执行结果



操作要点：

 双击作业页签可重命名

 拖动面板分隔条可调整区域大小

 关闭软件前会自动提示保存项目

8.2 作业页签工具栏



按钮 作用



运行 执行当前作业一次

连续运行 / 停止 循环执行 / 停止

添加工具 在流程中插入工具

删除工具 移除选中的工具

显示设置 打开作业显示设置，可以设置当前作业默认显示的图像信息

8.3 作业显示设置

用途：配置该作业主显示区显示哪些工具的哪些输出。



控件 作用

显示项列表 当前已订阅的显示项

添加 选择要订阅的字段（图像 / ROI / 文本 / 检测结果）

删除 移除显示项

订阅关系 指定字段来源（工具 + 输出字段）

执行 立即按当前设置渲染一次

连续执行 持续按设置渲染

确定 保存设置并关闭

操作要点：

 设置随项目保存，下次打开自动恢复

 至少包含「输出图像」一项可保证主显示区有内容

 字段类型需与显示类型匹配

8.4 主图像显示与缩略图



区域 控件 作用

上方面板 图像显示区 显示主图像与叠加图形

上方面板 像素信息 鼠标位置的坐标与 RGB 值

上方面板 右键菜单 - 保存原始图像 保存当前显示的原图

中部面板 添加图片 添加单张或多张本地图片到缩略图

中部面板 添加文件夹 加载文件夹中的所有图片

中部面板 清空图像 清空缩略图与显示

中部面板 自动切换图片 循环运行时自动切下一张



下方面板 缩略图列表 浏览图像源里的多张图

下方面板 数量显示 当前序号 / 总数

操作要点：

 切换缩略图会自动执行作业并刷新主显示

 非图像源工具被选中时操作按钮自动隐藏，避免误操作

 鼠标滚轮缩放，按住拖动平移

8.5 全局相机

用途：管理与软件连接的相机设备。



区域 控件 作用

左侧列表 相机列表 已添加的相机

左侧列表 添加相机 新增相机连接



左侧列表 删除相机 移除选中相机

左侧列表 相机选择 切换当前相机

左侧列表 曝光模式 手动 / 自动

左侧列表 曝光时间 单位 μs

左侧列表 增益模式 手动 / 自动

左侧列表 增益值 单位 dB

左侧列表 伽马校正 启用 / 数值

左侧列表 图像宽 / 图像高 分辨率

左侧列表 触发源 软件触发 / 硬件触发

左侧列表 执行按钮 手动触发一次采集

左侧列表 保存参数 保存当前配置

操作要点：

 添加相机前先安装好相机驱动

 自动模式下手动参数不生效

 修改分辨率会重新初始化相机

8.6 全局变量

用途：定义跨作业、跨工具共享的变量。



控件 作用

变量列表 已有变量（变量名、类型、当前值、初始值、说明）

添加变量 新增一个变量

删除变量 删除选中变量

保存变量 把当前配置写入项目

类型下拉 整数 / 浮点 / 字符串

操作要点：

 变量名建议英文 + 数字，便于在工具中选择

 修改后必须点击「保存变量」才会持久化

 脚本工具可直接读写全局变量

8.7 全局触发

用途：配置外部信号或定时器触发作业。



控件 作用

触发列表 已配置的触发规则

触发类型 Tcp

绑定作业 触发后执行的作业

添加 / 删除 / 保存 / 刷新 触发列表修订

操作要点：

 触发需先在全局通讯配置 tcp通讯列表

 定时 tcp 触发适合无外部信号场景做节拍测试

8.8 全局通讯

用途：配置 TCP/UDP 通讯。



控件 作用

网络模式 TCP 客户端 / TCP 服务端 / UDP

本地 IP / 本地端口 本机绑定地址

远程 IP / 远程端口 对端地址（客户端模式）

连接状态 实时连接状态

连接 / 断开 手动控制连接

发送 / 接收日志 实时报文查看

操作要点：

 同一端口不能重复占用



 客户端模式下需保证对端先启动

 断线后可在此页面手动重连

8.9 运行模式

用途：选择作业的运行策略与主界面布局。

控件 作用

布局选择 一分 / 二分 / 三分 / 四分屏

显示区域标题 各区域显示内容

运行模式 单次 / 连续 / 循环 N 次

操作要点：

 在设置中，将画面与作业绑定，没有绑定作业不会显示图像信息

8.10 日志

用途：查看运行日志，定位异常。



控件 作用

等级过滤 调试 / 信息 / 警告 / 错误

关键词搜索 快速定位

清空日志 删除当前显示的日志

导出日志 保存为文件

日志列表 时间 / 等级 / 来源 / 内容

操作要点：

 异常排查优先看「错误」级别

 长时间运行建议定期导出日志归档

 日志本地存储在程序所在目录下的 Logs 文件夹中

第 9 章 运行与发布

8.1 调试期使用建议

 单击工具逐步验证每一步参数



 用“作业显示设置”检查关键中间结果

 用“缩略图”逐张图像验证稳定性

8.2 生产期使用建议

 锁定方案文件，避免现场误改

 配置“全局相机”线触发实现自动运行

 配合“条件检测”“条件分支”做 OK / NG 输出

 配合“数据发送”与机器人/PLC 联机

8.3 启动顺序建议

1. 打开软件

2. 加载方案

3. 检查相机、网络、I/O 状态

4. 切换到在线模式

5. 关闭程序前，如果需要下次启动程序自动运行，需在「在线模式」下保存

项目

第 10 章 日志与提示

 普通信息：用于追踪流程执行步骤

 警告：参数不合理或边界情况

 错误：工具执行失败或通讯等异常

排查问题的基本顺序：

1. 看日志最近一条错误

2. 单击对应工具看输入是否正常

3. 双击工具检查参数

4. 重新单击工具运行验证

第 11 章 常见问题



10.1 缩略图问题

 现象：新建作业后还能看到旧缩略图

处理：切换页签或重新点击图像源工具

 现象：点击空白处缩略图变灰

处理：单击图像源工具即可恢复

10.2 图像不显示

 检查是否选中了某个工具

 检查上游工具是否执行成功

 检查“作业显示设置”中是否订阅了有效字段

10.3 检测结果为空

 检查 ROI 是否正确覆盖目标区域

 检查模板/阈值/颜色范围是否合理

 用“图像滤波”“图像增强”预处理后再检测

10.4 通信无数据

 确认网络已连接

 确认对端 IP 与端口正确

 确认“数据发送”工具被流程实际执行到

10.5 工具拖拽无效

 确认未处于循环执行中（先停止运行）

 确认当前作业页签为可编辑状态

第 12 章 维护建议

 项目方案文件按日期归档备份

 重要批次保留原图与对应结果文件



 模型文件（yolo 工具使用）独立备份

 升级前先做完整备份

 现场无法处理的问题保留日志后联系技术支持

附录 A 工具速查表

分类 工具名

采集 图像源、图像保存

图像处理 图像增强、图像二值化、几何变换

定位检测 高精度模板匹配、Blob 分析、位置修正、目标检测、图像分割、obb

逻辑控制 组合模块、条件检测、条件分支、矩形框筛选、数据收集

数据通信 数据发送、格式化、机器人文本

脚本 执行脚本
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