1. 电气接线

棕色24V ， 蓝色0V。

2. 使用WinSCP传输文件

使用WinSCP，IP192.168.3.15，端口22，SCP/SFTP,导入文件“vcnano3d_main_1_8_1”

3. 使用TeraTerm终端登录到相机
打开Teraterm  SSH/端口22。
4. 设置自启动的方式。

在相机里面的/etc/vcinit/user_init.sh改成

#!/bin/bash

/usr/bin/vcio -r 1

/root/vcnano3d_main_1_9_2
然后在TeraTerm中重新启动相机

5. 修改相机的IP 

在/root/vcsetip.scr 文件中改变IP。

然后运行vcsetip.sh文件。

再在TeraTerm中重启相机

6. 改变相机发送的数据模式

直接在/root/VC3DPar.txt 中改变Data mode 的模式

7. 在EVT中配置两个相机的方法。

在PC_Local\Parameters\Hardware\EyeScanLT3D_Z中修改EyeScanLT3D_Z.ini文件如下格式

DeviceList = Sensor1,Sensor2

[Sensor1]
IP = 192.168.3.15
Port = 1096

[Sensor2]
IP = 192.168.3.16
Port = 1096
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N12:46: 10[root@VC-Z1 /tmp
#chrt -f 98 ./vcnano3d_main_1_8 -b 100

Reading sensor parameter file VC3DPar txt successful.

fProduct parameter file ProdPar.txt doesn’t exist. Use default values.

New stream socket created at port 1096
New stream socket created at port 1097

BVCImgNetSrv not running - no debug images available.
VCLIB : 6.5.0
FASTLIB : 5.1.0
1 4006778
Jul 9 2018 ©9:50:29
--- VC NANO 3D Z Version: Main=1.8.2 / Lib=0 / Product=55 ---

IPress ’'m’ to change sensor parameter
Press ’'p’ to change product parameter
Press ’'d’ to change debug parameter
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gégDPar.txt venano3d_main_1_8_2
#chmod +x vecnano3d_main_1_8_2
#vcio -r 1
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