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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
veroffentliche Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfullt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig weiter
entwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Anklndigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kdnnen keine Anspriche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®und XTS® sind eingetragene
und lizenzierte Marken der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder Kennzeichen durch Dritte kann
zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden Bezeichnungen fihren.

Patente

Die EtherCAT Technologie ist patentrechtlich geschiitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP1590927, EP1789857, DE102004044764, DE102007017835

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

Die TwinCAT Technologie ist patentrechtlich geschiitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente:

EP0851348, US6167425 mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen
anderen Landern.

—
EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizensiert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fur den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

TE5910 Version: 1.1 5
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1.2 Ausgabestande der Dokumentation

Version Kommentar

1.1 Kapiteliiberarbeitung:

Download des TC3 Motion Designer 2.1; Installation des TC3 Motion Designer 2.2;
Ein neues Projekt erstellen 2.3; Abspeichern einer Datei 2.3.1;

Offnen einer abgespeicherten Datei 2.3.2; Anlegen eines Zwischenkreises 2.4;
Lastfalle 4.1; Einstellungsbereich 4.1.1; Bewegungsprofil 4.2;
Ubertragungselement 4.3; Regler 4.6 ; Fehlermeldungen 7.4

Umstrukturierte Kapitel:

Service Packs und Upgrades 2.3; Getriebe 4.4; Motor 4.5;
Stlckliste und Datenblatt (Achse) 4.7; Sprache einstellen 7.6;
Service Packs und Upgrades 7.7

Neues Kapitel:
Import einer CSV-Datei 4.2.1; Komponentenauswahl 4.4; Getriebe und Motor 4.5

1.0 Erstausgabe
0.1 interne Version

1.3 Systemvoraussetzungen

Bevor Sie den Beckhoff TC3 Motion Designer installieren oder verwenden, stellen Sie sicher, dass ihr
Computer die minimalen Systemanforderungen fir dieses Software-Produkt erfilllt.

Computerkomponente Systemanforderung

Endgerat und Prozessor 1 GHz oder schneller

Arbeitsspeicher 1 GB RAM (1,5 GB RAM bei der Ausflihrung auf einer virtuellen
Maschine)

Festplatte 4 GB frei verfigbarer Speicherplatz auf der Festplatte
Festplattenlaufwerk mit 5.400 U/min

Bildschirm Alle gangigen Bildschirmauflosungen

Grafikkarte DirectX9-kompatible Grafikkarte mit einer Auflésung von 1024 x
768 Pixel oder hoher

Betriebssystem Microsoft Windows 7 oder héher

Microsoft Visual Studio Version Full Installation mit Microsoft Visual Studio Shell 2010
Update-Versionen mit Microsoft Visual Studio Shell 2012 und 2013

Andere -—-

6 Version: 1.1 TE5910
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2 Installation und erste Schritte

21 Download des TC3 Motion Designer

I [ e T ] Um den TC3 Motion Designer herunter zu laden
N N N I T gehen Sie wie folgt vor:

Antriebstechnik — Software-Download

s « Offnen Sie die Beckhoff Homepage (http://
el www.beckhoff.de)

« Offnen Sie den Bereich ,Motion*

plizations & Solutions. i L . . “@
e “. + Offnen Sie den Bereich ,Software
e — ~ B . .
mpt : o Klicken Sie auf den Ordner:
i e TE5910 TC3 Motion Designer ,TC3 Motion Designer“
i Die Dimensionierung von Antriebsachsen, verbunden mit der optimalen Auswahl von Maotor, Getriebe. . . . .
SQ'SSﬁZE?E!EW’Qn‘lTv}égﬁﬁ”ﬁéEL?J;S‘?;‘S,Z“H’JQEE.%Tiﬂ‘i‘ﬁ”éiﬂ‘n"égféRSSQ“QS‘EQHEZ.’JEULTSSE“ o Es offnet sich ein Downloadbereich
Prod Vorsion[[Boscivetbung + Klicken Sie auf die gewlnschte Datei (1)
5 TC3 Motion igner 1 100 integriert (in TC3) 2 . .
£ TC3 Mation Designer 100 ﬁ#tﬁ”@@u‘;hs”ﬁ;f? ° ES offnet S|Ch der
Download-Warenkorb
o Klicken Sie auf: ,Download starten.
Downloadvarianten (2)
Version Beschreibung
TC3 Motion Designer (Update) — Version 1.1.0 Das Update integriert sich in eine bestehende

Visual Studio Shell Umgebung.
TC3 Motion Designer (Full-Installation) — Version 1.1.0 Die Full-Installation beinhaltet zusatzlich eine Visual Studio Shell 2010.

2.2 Installation des TC3 Motion Designer

Installationsprozess Zielsprache der Installation

Laden Sie die Installations-Datei (,Download des TC3 ~ Wahlen Sie nun im Menifenster (unteres Bild) die
Motion Designer”) [» 7] von der Beckhoff Homepage Zielsprache des Installationsprogramms aus.

(www.beckhoff.de) herunter. + Klicken Sie auf das Sprachmenu (1).
Starten Sie den Installationsvorgang durch Es erscheint eine Auflistung aller verfigbaren
doppelklicken auf die heruntergeladene Setup-Datei Sprachen.
(befindet sich in Ihrem Download-Ordner). + Wabhlen Sie lhre Zielsprache aus.
Es erscheint ein neues Menifenster (unteres Bild). + Bestéatigen Sie den Vorgang Gber den OK-Knopf
« Klicken Sie auf ,Ausfiihren® (1). (2)-

Datei 6ffnen - Sicherheitswarnung |El TES910-Motion-Designer - InstallShield Wizard (=]

o . £ 'y V/ahlen Sie die Sprache fir die Installation aus der unten
Machten Sie diese Datei ausfihren? b d  cufgefithrien Auswahl aus.

1
Name: ..s\TE58910-Motion-Designer-Full VO_1_0_3.exe l
Herausgeber: Beckhoff Automation GmbH IDeutsch @
Typ:  Anwendung

2 — | OK | Abbrechen ]
Won: C\Users\ReneKd\Downloads\TES910-Mation...

[¥] Vor dem Offnen dieser Datei immer bestatigen

— Dateien aus dem Intemet konnen nitzlich sein, aber dieser Dateityp
|_ﬁ| kann eventuell auf dem Computer Schaden anrichten. Fihren Sie nur
“®/  Software von Herausgebem aus, denen Sie vertrauen. Welches

Risiko besteht?

TE5910 Version: 1.1 7
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Zustimmen der Lizenzvereinbarung Eingeben der Benutzerinformationen

Stimmen Sie nun im nachsten Menlfenster den Sie miUssen im weiteren Installationsprozess lhre

Lizenzbestimmungen der Beckhoff Automation GmbH Benutzerinformationen eingeben (linke Abbildung).
& Co. KG zu.

» Akzeptieren Sie die Lizenzvereinbarung im
Kontrollkastchen (1).

» Bestatigen Sie durch den OK-Knopf (2).

» Tragen Sie die erforderlichen Daten ein (1).

» Bestatigen Sie lhre Eingabe durch den Weiter-
Knopf.

‘ﬁ TE5910-Motion-Designer - 0.1.0.3

3 | # TE5910-Motion-Designer - 0.1.0.2

Lizenzvereinbarung Benutzerinformationen

Bitte lesen Sie nachfolgende Lizenzvereinbarung sorgféltig durch. Geben S rm=Tofurmationen ein.

Benutzername:
]Windows Benutzer

§1 Praambel b

(1) Die Lizenzgeberin gewahrt dem Lizenznehmer unter denl |
Voraussetzungen dieses Softwarelizenzvertrages (Vertrag) eine
Lizenz zur Nutzung der Software, die in dem Lizenzzertifikat
naher bezeichnet wird (im Folgenden: Lizensierte Software).

{2) Die Lizenzgeberin gewdhrt dem Lizenznehmer auferdem
Zugang zur Anwenderdokumentation fir die Lizensierte
Software. Die Lizensierte Software und die

L —renaerdokumentanon w==2=n im Foloenden einheitlich als ~

Unternehmen:
|Bed<hoff.c0m

~ U1

@) Ich akzeptiere die Bedingungen der Lizenzvereinbarung
= s : . 2
1 Ich lehne die Bedingungen der Lizenzvereinbarung ab / e
InstallShield —— / = i < Zuriick ][ Weiter > ] [ Abbrechen
1 [ <zurick (|| weiter > | [ Abbrechen ]

@® Ausdrucken der Lizenzvereinbarung!

1 Uber die Schaltflache ,Drucken* kénnen Sie die Lizenzvereinbarung der Beckhoff Automation
GmbH & Co. KG fir den TC3 Motion Designer ausdrucken.

® Anlegen der Benutzerinformationen!

1 Um lhren administrativen Aufwand gering zu halten, empfiehlt es sich fir die Benutzerinformationen
Ihren Computernamen zu verwenden. Diesen finden Sie unter anderem in der Systemsteuerung
unter System und Sicherheit — System.

Vorbereiten der Installation und Installationsprozess

Durch Bestatigen der Benutzerinformationen Ihr TC3 Motion Designer wird nun auf Ihrem Computer
bereitet das Setup des TC3 Motion Designers nun  installiert.
die Installation vor. Den Status des Installationsprozesses entnehmen Sie

; : dem griinen Fortschrittsbalken. Sobald dieser
Den Status der Vorbereitung entnehmen Sie dem
griinen Fortschrittsbalken. Sgobald dieser komplett komplett gefillt ist, haben Sie die Installation des TC3
gefillt ist, startet das Setup die Installation. Motion Designers abgeschlossen.

TES910-Maotion-Designer - InstallShield Wizard 2 TES910-Motion-Designer - 01.0.3

Installation wird vorbereitet... Installation von TE5910-Motion-Designer

Die ausgewahlten Programmfeatures werden installiert.

TE5910-Motion-Designer Setup bereitet den InstallShield
Wizard vor, der Sie durch den Setup-Vorgang leiten wird, Bitte
warten.

Bitte warten Sie, wahrend Bedkhoff Setup TES9 10-Motion-Designer
installiert. Dies kann einige Minuten dauern.

Status:
Entpackung lauft: TES9 10-Motion-Designer .msi

Instalshield - -
< Zurtick Weiter =

8 Version: 1.1 TE5910
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® Abbruch des Installationsprozesses!

Der Installationsprozess lasst sich zu jeder Zeit durch Driicken des Abbrechen-Knopfes einstellen.
Wiederholen Sie bei erneuter Installation die oben gezeigte Vorgehensweise.

Fertigstellen des Installationsprozesses

‘ﬁ TE5810-Motion-Designer - 0.1.03

e Betatigen Sie den Fertigstellen-Knopf (1).

Sie haben lhren TC3 Motion Designer erfolgreich auf
Ihrem PC installiert.

Beckhoff Setup abgeschlossen

Beckhoff Setup hat TES910-Motion-Designer erfolgreich
installiert, Klicken Sie auf "Fertig stellen”, um den Assistenten
zu verlassen.

[7] Protokalidatei von Windows Installer anzeigen
1

/

< Zuriick Fertig stellen Abbrechen

2.3 Ein neues Projekt erstellen
In diesem Kapitel informieren wir Sie dariiber, wie Sie ein neues TC3 Motion Designer-Projekt anlegen.
Offnen Sie ihr Microsoft Visual Studio tiber das Windows-Start Men(.

Festlegen der Grundeinstellungen
Legen Sie zunachst Ihre Grundeinstellungen fir das Im Menufenster ,Options” gehen Sie nun in der linken

TC3 Motion Designer-Projekt fest. Spalte auf den Reiter TwWinCAT — Motion — Motion
Grundeinstellungen sind fest angelegte Designer (1; blau eingefarbt).
Benutzerinformationen, die spater in lhrem Sie haben nun die Méglichkeit, im Eingabefenster (2)
ausgeleiteten Report [P 43] sichtbar sind. Sie |hre Grundeinstellungen vorzunehmen.
EzgreQeﬂanoghchkelt, die Einstellungen jederzeit zu » Bestatigen Sie Ihre Auswahl Gber den OK-Knopf.

« Offnen Sie in Ihrer Microsoft Visual Studio-
Umgebung, das Menu , Tools".

» Es erscheint ein weiteres Menufenster. Klicken
Sie auf ,Options*.

o0 Start Page - Microsoft Visual Studio (Administrator)

File Edit View Debug Team | Tools Scope Window Help
Pl S @ -3 B Attachto Process.. Ctri+Alt=P
A G- ‘ % Connect to Database...

& Code Snippets Manager... Ctrl+K, Ctrl+B
Choaese Teolbox ltems...

Import and Export Settings..

Customize...

Microsoft Visual Studio Version ab 2013!

Ab der Version 2013 wird das Menu ,, Tools" in der Visual Studio Umgebung durch das
Menu ,Extras® ersetzt!

jmi o
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Neues Projekt anlegen
Offnen Sie in lhrer Microsoft Visual Studio-
Umgebung, das Menu ,Datei“ (1).

* Klicken Sie auf ,Neu* (2).
Es erscheint ein neues Menlfenster.

 Klicken Sie auf ,Projekt* (3).
Achtung: Nach dem Anlegen eines neuen Projektes

erscheint ein Kontextmeni zum Anlegen eines
neuen Zwischenkreises [»_13].

Eingabe der Projektinformationen

Vergeben Sie nun im Mentfenster (1) ,Neues
Projekt”, Speichernamen und Standardpfad.

Um den Standardpfad einzurichten:
 Klicken Sie auf die Schaltflache ,Browse...*

» Legen Sie einen Zielordner fur Ihre TC Motion
Designer-Projekte an.

Der angelegte Standardpfad (z.B. C:\temp) wird fir
zukunftige Projekte gespeichert.

* Um die Projektinformationen zu iibernehmen:

» Bestatigen Sie den Vorgang liber den OK-Knopf

oA TwinCA
File

= S

Oﬁ View Project Build Debug Tesm Tools Scope Window Help
Uua\ \Fote...

Add \,

Close

Ctrle Shift+N
Shift-AltsN

CtrieN

7 Close Solution
[l Save TwinCAT Motion Designer Projectl Ctriss
Save TwinCAT Motion Designer Projectl. As...
@ SaveAll Ctrl+Shift+S

Export Template...
Quelleodeverwaltung »

Page Setup.

3 print.
Recent Files
Recent Projects and Solutions v
Bt Alt-F4

Offnen des Solution Explorers

o0 TwinCAT Mo— 2oniectd - Microsoft Visual Studio (Administra

oG

(2)-

1= -~ =3 Solution Explorer Ctrl+Alt+L
{6l 6| Gb Tesmoporer Ctrl+ 7, Ctrl+IM
pumm— S Server Explorer ] Ctrl+ Alt+5
Selution Ex
= D Bookmark Window Ctrl+K, Ctrl+W
'% o E  Call Hierarchy Crl+ Alt+K
& B} Class View Ctrl+Shift+C
@ Code Definition Window Ctrl+ », D
E¥ Object Browser Crl+ A+
3 FErrorlist Ctrl+, E
E output Ctrl+Alt+0
Bl start Page
W Task List Ctrie ", T
# Toolbox Cri+Alt+X
Find Results 3
Other Windows 3
Toolbars (3
5| Full Screen Shift+Alt+Enter
=l Navigate Backward Ctrl+-
= Navigate Forward Ctrl+Shift+-
Next Task
Previous Task
ff Properties Window F4
=] Property Pages Shift+F4

Ansicht im Solution Explorer

e

3 Solution TwinCAT Motion Designer Project’ (1 project)

E TwinCAT Motion Designer Project

New Progct

L [ P |

Intaed e

: A MmOt T i

/

e ToinCAT Motin Designer Prjec2

Locston cu - | B 2

souion:

Sobsion name:  TuinCAT Motion Desgner Proec

2 Crete drecanyforsoifon

Sollte der Solution Explorer nach Anlegen lhres
Projekts nicht von selber in der Benutzeroberflache
erscheinen, muss er Gber den Menlpunkt ,View" (1)
aufgerufen werden.

Sie haben weiterhin die Moglichkeit, den Solution
Explorer an lhre persdnliche Benutzeroberflache
anzupassen. Halten Sie dazu den gelb eingefarbten
Balken mit der linken Maustaste fest. Es erscheint ein
Sortierungskreuz (2). Sie kdnnen nun den Solution
Explorer an die gewlnschte Stelle Ihrer Oberflache
anheften.

Nachdem Sie ihr Projekt angelegt haben, wird das
TC3 Motion Designer-Projekt im Solution Explorer
angezeigt.

Legen Sie im nachsten Schritt einen Zwischenkreis
an.

10
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2.31 Abspeichern einer Datei

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie einen Datei-Export in der Visual Studio Umgebung abspeichern. Sie

kénnen somit einen Mechanismus starten, welcher bereits bearbeitete Projekte in andere zurzeit aktuelle
Projekte Gbernimmt.

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie sie einzelne Achsen oder auch Zwischenkreise exportieren kdnnen um
sie in spateren Projekten wieder verwenden zu kénnen.

Abspeichern eines DC-Link und einer Achse
Sie haben die Moglichkeit, im TC3 Motion Designer lhre DC-Link und Achsen-Projekte zu speichern.

DC-Link speichern: Achse speichern:
» Aktivieren Sie den Zwischenkreis » Aktivieren Sie die Achse
(Linksklick auf DC-Link; blau eingefarbt). (Linksklick auf die angelegte Achse im Solution

 Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Explorer [P 9]; blau eingefarbt).

aus.gewéhl_ten Z_wiscr_lenkreis. . » Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die
Es offnet sich ein weiteres MenUfenster. ausgewahlte Achse. Es 6ffnet sich ein weiteres
» Klicken Sie im Menufenster auf: Mentufenster.

,Save DC Link as...” (gelb eingefarbt). « Klicken Sie im Meniifenster auf:

LSave Axis as...” (gelb eingefarbt).

Zudem kann eine abgespeicherte Achse in andere
Auslegungen importiert werden.

50 TwinCAT Motion Designer Projects - Microsoft Visual Studio (Admit 50 TwinCAT Motion Designer Project? - Microsoft Visual Studio (Ac
File Edit View Project Debug Team Tosls

File Edit View Project Debug Team Tools Scope Wir
Rl - I R =R =

| B 2 U Strikethro

AR - AT - R <A
H |B 7 U st

ugh |
Solution Explorer ~ 7 3 [ TwinCAT Motion

Solution Explorer ~ & % TwinCAT Mot
= B
Solution TwinCAT Motion D Projectd’ |
o Solution Tuin e -4 Selution TwinCAT Motion Designer Projects'
o E;“”(MM”““” Desgnes et 4 [ TwinCAT Motion Designer Projectd
4 [ ocin s
- Add Axis 4 B DC-link0 O Lastfal

Add Existing Axis From File g -2
Save Axis as.
Save DC Link as ...

Create bill of materials
Create bill of materials

% Cut CtrieX & Cut Crl+X.
B3 Copy Ctrl-C E3  Copy Ctrl+C
@ Paste CarleV X Remove Del
X Remove Del Rename
Rename
Speicherort festlegen

Nach einem Linksklick auf: ,Save DC Link / Axis as...”
oot offnet sich ein neues Mentifenster.

» Vergeben Sie einen Speicherort und einen
| Speichernamen (2).

Achten Sie darauf, dass die ausgewdahlten
: Speicherformate folgende Endungen haben:

« » .TcDclLink (bei Zwischenkreisen)
e | —— 3. + .TcAxis (bei Achsen)

Nach dem Vergeben eines Speichernamens und
eines Speicherortes (2) bestatigen Sie lhre Auswahl
mit der ,Speichern-Schaltflache” (3).

Ihre abgespeicherten DC-Links oder Achsen finden
Sie unter:

+ temp — TwinCATMotionDesignerProjects (1).
Sie haben erfolgreich eine Datei abgespeichert.

TE5910 Version: 1.1 11
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2.3.2

Offnen einer abgespeicherten Datei

In diesem Kapitel erfahren Sie, wie Sie eine abgespeicherte Datei in der Visual Studio Umgebung 6ffnen.

Offnen eines DC-Link und einer Achse

Sie haben die Mdoglichkeit, im TC3 Motion Designer abgespeicherte DC-Link und Achsen-Projekte zu
offnen. Nach dem Offnen der ausgewahlten Datei, kdnnen Sie lhre Auslegung weiter frei bearbeiten.

DC-Link offnen:

» Aktivieren Sie Ihr TC3 Motion Designer Projekt
(Linksklick; blau eingefarbt).

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das
ausgewahlte Projekt.
Es offnet sich ein weiteres Menufenster.

* Klicken Sie im MenUfenster auf:
,Add EXxisting DC Link From File* (gelb eingefarbt).

00 TwinCAT Motion Designer Projectd - Microsoft Visual Studio (Administrator)
Fie Edit Viw Project Build Debug Team Tools Scope Window
fa-aE- e s aRe - -5
Hel=lFE

Solution Explorer

=
- Solution TwinCAT Motion
(23 TwinCAT Mation Desianer Proj

3 —

Achse offnen:

 Aktivieren Sie lhren angelegten DC-Link
(Linksklick; blau eingefarbt).

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den
ausgewahlten DC-Link.
Es offnet sich ein weiteres Menufenster.

* Klicken Sie im MenUfenster auf:
,Add EXxisting Axis From File” (gelb eingefarbt).

00 TwinCAT Motion Designer Projectd - Microsoft Visual Studio (Adr
File Edit View Project Debug Team Tools Scope Wind:
PSS ad| Bl -e a5k
H |B 7 U Strikethrough | g

Solution Explorer

=
-4 Solution TwinCAT Motion Designer Prajectd’
4 [ TwinCAT Motion Designer Projectd

+ @oci—=

My Add s
Add Existing Axis From File
Save DC Link 25 ..

~ 1 X TwinCAT Motio

Create bill of materials

% Cut CirbeX
3 Copy Ctrl+C
B Paste Ctri+V
X Remove Del

« Linksklick auf: ,Add Existing DC Link / Axis From
File*“ .
Es offnet sich ein neues Menlfenster.

» Wabhlen Sie lhren DC-Link (.TcDcLink) oder Ihre
Achse (.TcAxis) aus (2).

« Bestatigen Sie Inre Auswahl mit der “Offnen-
Schaltflache (3).

Ihre angelegten DC-Links oder Achsen finden Sie
unter:

+ Einstellungen — TC3 Motion Designer (1).

Sie haben erfolgreich eine abgespeicherte Datei
geoffnet.

12
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BEGKHOFF Installation und erste Schritte

2.4 Anlegen eines Zwischenkreises

Die Zwischenkreis-Betrachtung hat den Vorteil, dass bei Mehrachssystemen die Verstarker im
Zwischenkreis gekoppelt werden kdnnen und so Energie austauschen.
Anhand dieser Betrachtung kénnen:

« die erforderliche Einspeiseleistung und

+ die evtl. anliegende Bremsleistung des Zwischenkreis-Verbundes

bestimmt werden.
Im weiteren Verlauf der Dokumentation wird das Synonym ,DC-Link* verwendet.

Festlegen der Projekteigenschaften

Bevor Sie einen DC-Link hinzufiigen, kdnnen Sie zunachst die Projekteigenschaften vergeben. Die
Projekteigenschaften sind spezifische Daten, die sich rein auf das angelegte Projekt beziehen. Diese Daten
werden genauso werden in Ihren ausgeleiteten Report ibernommen. Erstellen eines Reports [P 43].

Vorgehensweise

* Rechtsklick auf Ihr Projekt. Hinweis:

Es erscheint ein weiteres Menufenster. Sie brauchen die Eingaben nicht separat speichern.

« Linksklick auf ,Project Properties". Sobald Sie das Eingabefenster verlassen, werden
« Fillen Sie die Informationsfelder gle eingefligten Informationen automatisch
Ubernommen.
©0 TwinCAT Motion Designer Project - Microsoft Visual Studio (Administrator) BECKHOFF
File Edit View Project Build Debug Team Tools Scope Window Help »
(G- S kBB -5 m—
iR L. e [TwinCAT MtionDesgner Prjec )
e =
:Q Solution TwinCAT Meotion Designer Projects’ ’ I
& TwinCAT Motion Designer ™ ‘Add - T Application Engineer
Add Existing DC Link From File Company. Company
Project Propertes
Create full report Street Street
Create short report dpEh e
Create bill of materials E"V( E‘ym
{® Paste Ctrl+V " o

Telephone Telephone

Email Email

TE5910 Version: 1.1 13
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Hinzufligen eines Zwischenkreises Eingabe der Zwischenkreis-Einstellungen

« Kilicken Sie im Solution Explorer (Rechtsklick) Versorgung (1):
auf das neu erstellte TC3 Motion Designer-Projekt. Hier kénnen Sie zwischen 1- und 3-phasiger Wechselspannung,
Es erscheint ein neues Menifenster. sowie einer Gleichspannungs (DC)-Einspeisung (nur fir

- Kiicken Sie auf ,Add DC-Link* (1) Servoklemme EL72x1) Ihres Versorgungsnetzes wahlen.

Versorgungsspannung:

©0 TwinCAT Motion Designer Praject3 - Microsoft Visual Studio (Administrator) Sie kénnen im Auswahlmenti (2) die MaReinheit der

Fle Edit View Project Buld Debug Team Tools Scope Window He Versorgungsspannung einstellen. Mogliche MaReinheiten sind V,

- EE@ R0 e -85 mV und kV.

iR 6 -

Produktgruppe (3):

Hier kénnen Sie zwischen den Servoverstarkern der Baureihe
AX5000 und AX8000 und der Servoklemme EL72x1 (nur bei
vorheriger Auswahl einer Gleichspannungs (DC)-Einspeisung
maoglich) auswahlen.

Solution Explorer -1 X
- Solution TwinCAT Motion Designer Praj|
[ TwinCAT Motion Rege——t—qia|

| Add DC-Link

Add bBasting D\Link From File

o ) Bestatigen Sie lhre Zwischenkreis-Einstellungen tber den OK-

Grente il Knopf (4).
Create short report
Create bill of materials
@ Paste Crl+V
60 Neuer Zwischenkreis ==
Versorgung:
Zwischenkreisspannung 566 2
Produkigruppe
Produktgruppe DC Wi ing 1 phasig Wi g 3 phasig
AX5000 100V-700V 100V -230V 100V - 480V
EL72d 8V-48V

4 [Coc][smecen]

14 Version: 1.1 TE5910



BEGKHOFF Installation und erste Schritte

Ansicht im Solution Explorer

_ - Nachdem Sie Ihren Zwischenkreis angelegt haben, wird dieser im
Solution Explorer v 3 x . .
= Solution Explorer angezeigt.

==
g Solution TwinCAT Metion Designer Project?’ (1 project)
a TwinCAT Motion Designer Project?
> &l DC-link0

Anlegen eines weiteren Zwischenkreises!

o

1 Wenn Sie einen weiteren Zwischenkreis hinzufligen mdéchten, wiederholen Sie die oben genannten
Schritte. Die eingestellte Spannung jedes angelegten Zwischenkreises ist konstant und kann im
weiteren Verlauf nicht mehr geandert werden.

Hinweise zur Versorgungsspannung!

Informationen zur zuldssigen Versorgungsspannung erhalten Sie in den technischen Daten der
Servoverstarker AX5000 und AX8000, sowie der Servoklemme EL72x1. Die technischen Daten
entnehmen Sie bitte den Systemhandbiichern und Dokumentationen. Diese finden Sie auf unserer
Homepage: www.beckhoff.com.

jmi o
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3 Benutzeroberflache des Zwischenkreises

In diesem Kapitel machen wir Sie mit der Benutzeroberflache des Zwischenkreises vertraut.

Zwischenkreis Uberblick

In diesem Men(punkt erhalten Sie einen Uberblick ~ Um nahere Informationen zu den Komponenten Ihres
aller in Ihrer Applikation angelegten Komponenten Zwischenkreises zu erhalten, bewegen Sie Ihren

inkl. Versorgungsbeschreibung. Diese Ubersicht Mauszeiger uber die Bilder unter Ihrem Versorgungs-
wird erst geflllt, sobald Sie Ihre Achsen oder Kondensatormodul. Sollte die
dimensioniert und die Lastfalle ausgelegt haben. Informationsansicht nicht sofort erscheinen, fahren

Sie erneut Gber die Bilder und lassen Sie den
Mauszeiger einige Zeit stehen.

Versorgung — — — =10 A

Supply Voltage: 230 V AC LT x-Axis

1-phase AMB551-0620-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), Mo = 489 Nm, Ip = 475 A, nn = 5000 min L, Glatte Welle, OCT 18 Bit Multiturn, ohne Haltebremse

=

9
L. 2.

Achseniibersicht

In dieser Ubersicht, werden Ihnen alle verfiigbaren Applikationswerte (bspw. die Position Ihres Lastfalls
oder die Geschwindigkeit der verwendeten Motoren) in einem Koordinatensystem angegeben. Die
Applikationswerte missen vorher im Pull-Down Menu ausgewahlt werden.

Die Graphen zeigen Ihnen die zeitliche Abhangigkeit aller Applikationswerte, sowie der verwendeten
Motoren in einer gemeinsamen Zeitbasis.

D2 i R 5 Lot R stute

Auswahl der Applikationswerte:

(

1 Im TC3 Motion Designer gibt es eine Vielzahl von auswahlbaren Applikationswerten. Bitte priifen
Sie anhand Ihrer Bearbeitungsvorgange und je nach Anwendungsfall, welche Applikationswert
ausgewahlt werden soll.

16 Version: 1.1 TE5910
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Leistungsiibersicht

Sollte lhre Konfiguration fehlerhaft sein (z.B. auf
Grund von falsch dimensionierten Komponenten),
meldet der TC3 Motion Designer einen Error.

Dieser ist als roter Kreis mit weiRem Ausrufezeichen
dargestellt.

Um eine Kurzbeschreibung des Errors zu sehen,
bleiben Sie mit dem Mauszeiger fir eine langere
Zeit auf dem roten Kreis. Es wird eine Hinweisbox
eingeblendet.

Bezug der Nenn- und Applikationswerte:

» Die Nennwerte beziehen sich dabei auf die
Zwischenkreiskonfiguration.

» Die Applikationswerte auf alle Achsen, welche im
Zwischenkreis angelegt wurden.

Die Berechnung der Kennwerte erfolgt automatisch.
Als Grundlage dienen alle dem Zwischenkreis
hinzugeflgten Komponenten.

. Zwischenkreis Eigenschaften

Choppereinschaltschwelle °| 840 | |V
Bremswiderstandanschluss |Intern u
- Kennwerte

Nennwerte

Effektive Einspeiseleistung o 0
Mazxirale Einspeiseleistung o 0 b
Effektive Bremsleistung o 0 ~
Mazxirmale Bremsleistung o 0 bt
Applikationskennwerte

Effektive bendtigte Einspeiseleistung o 337 b
Mazximal bendtigte Einspeiseleistung o 2,66E+03 hd
Einspeiseenergie 3.03E+03 w
Effektiv bendtigte Bremsleistung o 65,6 bt
Mazximal bendtigte Bremsleistung o 1,29E+03
Bremswiderstandseinschaltdauer 0,259

Bremsenergie 580 ~

Bedienelemente zum Hinzufiigen und Entfernen

Um Komponenten zu lhrem Zwischenkreis
hinzuzufligen oder um diese zu entfernen (bspw. bei
falscher Auswahl oder Konfiguration), benutzen Sie
die + und — Schaltflachen.

Wann ist ein entfernen / hinzufiigen notwendig?
» Bei einer moglichen Fehlermeldung

+ Bei falscher Dimensionierung (zu grofRer
Bremswiderstand)

+ Bei falscher Komponentenauswahl (anderes
Einspeisemodul, etc. wird bendtigt).

. Ausgewdhlte Komponenten

qty Order code Description
. Einspeisemodul
Order code Description
] Einspeisernodul 20 A fiir Versorgungsspannung
(=] AX8620-1000-0000 PRIt
) Einspeisernodul 40 A fir Versorgungsspannung
[=][-] Axsea0-1000-0000 pFIEERE
N Einspeisernodul 20 A fir Versorgungsspannung
(+][=] axss20-00000000 rPreeod
T [ Einspeisemodul 40 A fir Versorgungsspannung
[+ J[-] axssa0-0000-0000 ,7°FEERE
#» Kondensatormodul
Order code Description
[+][-] AX8810-1000-0000  Kondensatormodul 4420 uF
[+][-] Axe810-0000-0000  Kondensatormodul 1755 uF

Leistungsansicht

Diese Leitungsdaten werden dann in der
Leistungsansicht grafisch abgebildet. Es werden
Verlaufe der Strom- und Applikationswerte angezeigt.
So lassen sich alle Einstellungen noch einmal
veranschaulichen und final Gberprifen.

i o

Leistungsdaten.

Ansicht der eingefiigten Komponenten:

Wenn Sie Ihren Zwischenkreis dimensioniert haben erfolgt eine Auflistung aller
vorhandenen Komponenten. Angezeigt wird der Bestellschlissel, sowie eine Kurzbeschreibung der

TE5910

Version: 1.1 17



Benutzeroberflache der Achsen BEGKHOFF

4 Benutzeroberflache der Achsen

In diesem Kapitel machen wir Sie mit der Benutzeroberflache der Achsauslegung vertraut.

Einstellungen (D)

BECKHOFF
29

= ] ]

@D Forderband E‘J

12

1

Durchmesser Antriebstrommel  [@d5]

W i siinnge, 2

@ Rundtakttisch
TR Sindeties

(o Kurbeltrieh

@ Wicker

Durchmesser Umlenktrommel  [2id(]

Massentrégheit Umlenktrommel (1]
Lastmasse ma
Gurtmasse [Meerd
Reibungskoeffizient 1w

Wirkungsgrad m

Sobald Sie einen Zwischenkreis angelegt haben, wird im Solution Explorer zeitgleich eine Achse angelegt.
Uber einen Doppelklick auf die angelegte Achse 6ffnen Sie die Benutzeroberflache der Achsauslegung.

® Ladedauer des TC3 Motion Designers!

1 Sobald Sie den TC3 Motion Designer tber einen Doppelklick auf die Achse aktiviert haben, startet
Microsoft Visual Studio den TC3 Motion Designer im Hintergrund. Dieser Vorgang kann ein paar
Sekunden andauern. Bitte vermeiden Sie mehrmaliges Doppelklicken auf die Achse. Wenn nach
langerem Warten noch keine Benutzeroberflache erscheint, starten Sie den Vorgang erneut.

Die Benutzeroberflache des TC3 Motion Designers gliedert sich in folgende Abschnitte:

Positionsnummer Erlauterung

1 Auswahl des Applikations-Lastfalls

2 Anlegen eines Bewegungsprofils

3 Auswahl der Ubertragungselemente

4 Auswahl des Getriebes

5 Auswahl des Motors

6 Auswahl des Servoverstarkers

7 Einsicht der Applikations-Stiickliste mit allen Komponenten
8 Eingabe des Not-Aus-Momentes

9 Einstellungsbereiche

10 Tragheits- und Massenkalkulator

11 Einbaulage des ausgewahlten Lastfalls

12 Auswahl der Ansichten (GroRansicht und Schnittansicht)
13 Auswahlbereich der verschiedenen Menlpunkte

Alle Menlpunkte sind in den nachfolgenden Kapiteln explizit beschrieben.
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4.1 Lastfalle

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zu den wahlbaren Lastfallen des TC3 Motion
Designers. Die verschiedenen Mechaniken die in einer Maschine zur Anwendung kommen, bendétigen
unterschiedliche Angaben zu Berechnung der Momente, Geschwindigkeiten und Leistungen. Der TC3
Motion Designer bietet hierzu verschiedene Lastfalle an, um die Eingabe sowie die Visualisierung der oben
genannten Angaben einfach darzustellen.

Ubersicht der Lastfille
Mit dem TC3 Motion Designer ist es mdglich, 7 verschiedene Lastfalle zu

Forderband berechnen.
) Wahlen Sie den Lastfall, der den Anforderungen an lhre Applikation
I3 Mgermen entspricht.

£ Ritzel Zahnstange

@ Rundtakttisch

In der Fortschrittsleiste befinden Sie sich aktuell im

YUY, Seindetricb ersten Reiter. Die aktivierten Reiter werden grau hinterlegt und weisen
’ das schematische Symbol flr den jeweiligen Auslegungsschritt auf. Eine
(s Kurbeltrieh detaillierte Beschreibung finden Sie im Kapitel: ,Die Fortschrittsleiste”.

[»_41] Im nachfolgenden sind die einzelnen Lastfalle weiter spezifiziert.

@ Wickler

Lastfall 1: Forderband Lastfall 2: Allgemein

Der Lastfall Forderband ermdglicht es, einfache Unter diesen Lastfall fallen alle nicht naher
Zahnriemenantriebe bis hin zu komplexen spezifizierten Lastfalle. Anzugeben ist nur die
Bandantrieben mit Spannrolle und anzutreibende Massentragheit.

Gewichtsausgleich zu berechnen. Die Einstellungsbereiche des allgemeinen Lastfalls
Dieser Lastfall weist geringe bis mittlere gleichen den naher spezifizierten und weisen keine
Anforderung an die Genauigkeit auf. Besonderheiten auf.

Ublicherweise kommt hierbei ein Getriebe zum

Einsatz.

TE5910 Version: 1.1 19
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Lastfall 3: Ritzel-Zahnstange

Dieser Lastfall spezifiziert anspruchsvolle
Applikationen mit hohen Genauigkeitsanforderungen.
Ublicherweise kommt ein hochwertiges Getriebe mit
verstarkten Lagern zum Einsatz, um den hohen

Radialkraften gerecht zu werden.

Lastfall 4: Rundtakttisch

Der Rundtakttisch wird auch Rundtisch oder
Rundschalttisch genannt. Der Vorteil des
Servoantriebs liegt in der flexiblen und leicht
anpassbaren Teilung. Auch a-zentrische Massen
werden bericksichtigt.

Lastfall 5: Spindeltrieb

Dieser Lastfall wird fir mittlere bis hochprazise
lineare Bewegungen benutzt. Ublicherweise wird
hierbei der Motor direkt mit der Spindel gekoppelt.

Lastfall 7: Wickler

Lastfall 6: Kurbeltrieb

Dieser Lastfall weist eine komplexe Mechanik auf,
welche die rotatorischen Bewegungen des Motors
direkt in eine lineare Bewegung umformt.

Hierbei kdnnen Wickelprozesse mit ganzlagigen
Medien (Papierrolle) oder mit mehreren Windungen
pro Lage (Seilweinde) gerechnet werden.

Die Eingabekoordinate ist entweder die Achsposition
oder die Materiallange.

20
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411

Horizontal

Einstellungen (1)

&) Horizontal () Vertikal () Komplex

Einstellungsbereich

Dieser Einstellungsbereich ist im TC3 Motion Designer als
Standard gesetzt. Bei dem ausgewahlten Lastfall erscheint
zunachst die horizontale Einbaulage.

Durchmeszer Antriebstrommel [&dg]

Massentragheit Antriebstrommel el

Durchmeszer Umlenktrommel [&d]

Massentrigheit Umlenktrommel [

Lastmasse [m]

Gurtmasse [mgerd

Reibungskoeffizient [u]

Wirkungsgrad [
Vertikal

Einstellungen (i)

O Horizontal @ Vertikal O Komplex

Zum Standardfall Horizontal, kommt als mégliche Einstellung in der
Einbaulage Vertikal noch die Gravitationskonstante hinzu.

Diese Einstellung ist standardmaRig mit 9,81 m/s? deklariert.

Durchmesser Antriebstrommel [ &%) |lU

T |

Massentrigheit Antriebstrommel [Fel |10

|l\:gcr1"|2 u

T |

|lt:gcr'r'|2 u

| [E] [xg

NN -

Durchmeszer Umlenktrommel [&d] |l[J
Massentragheit Umlenktrommel [ |10
Lastmasse [rmy] |1
Gurtmasse [Mperd | 01
Reibungskoeffizient [u]
Wirkungsgrad [
Gravitation [g] | 981
Komplex

Einstellungen (i

() Horizontal () Vertikal & Komplex

Die Einbaulage Komplex bietet im Vergleich zur horizontalen und
vertikalen Einbaulage die Méglichkeit neben der
Gravitationskonstante noch Gegengewichte, Gegengewichtskrafte,
sowie Neigungswinkel zu dimensionieren.

Durchmesser Antriebstrommel [&dg] | 10

n In allen Einbaulagen kénnen Eingabewerte auch als Formeln

| | beschrieben werden, welche automatisch als Dezimalzahl in die

Massentrigheit Antriebstrommel [1el | 10

Einstellungsbereiche Gbernommen werden.

| [E] [kgem’

Durchmesser Umlenktrommel [&d] | 10

u Eine detaillierte Beschreibung des Formeleditors erhalten Sie auf

| [mm der nachfolgenden Seite.

Massentragheit Umlenktrommel  [1] |10 | [kgem?
Durchmesser Spanntrommel ~ [Zd-] |10 | - |
Massentragheit Spanntrommel A [o | [kgem [
Lastmasse md |t | kg [ v | y
Guatenesee med (02| [H] ko
Neigungswinkel B [L570796326) Irad ﬂ
ERgengewich M [0 | lkg
Gegengewichtskraft 7)) | 0 | |N ﬂ
Reibungskoeffizient Wm0 ]

Wirkungsgrad nl

Gravitation @ [98 | B -

TE5910
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Wissenschaftliche Ansicht im Einstellungsbereich

Der TC3 Motion Designer bietet die Mdglichkeit, verschiedene Ansichten der Lastfalle in der
Benutzeroberflache auszuwahlen.

StandardmaRig ist diese Ansicht im TC3 Motion Uber die Schaltflache (1) lasst sich die Ansicht in eine
Designer eingestellt. Diese Ansicht zeigt eine wissenschaftliche Abbildung umschalten. Diese
fotorealistische Abbildung des ausgewahlten Lastfalls Abbildung beinhaltet alle freigestellten Krafte und

inkl. aller notwendigen MaRangaben. Momente.

Anwendung von Formeln im Einstellungsbereich

Der TC3 Motion Designer bietet die Mdglichkeit Formeln, fur die Auslegung eines Lastfalls direkt in den
Einstellungsbereich einzugeben.

Wenn statt des Durchmessers z.B. der Umfang eines Der TC3 Motion Designer rechnet anhand der Formel
Grundkdrpers gegeben ist (1), kann dieser durch die  nun den Durchmesser aus. Dieser wird als
Dezimalzahl dargestellt (2).

Formel:
200/ Pi

berechnet werden.

Einstellungen (i) Einstellungen (i) .

& Horizontal () Vertikal () Komplex /1 ® Horizontal () Vertikal () Komplex /

Durchmesser Antriebstrommel [ &idg] /|2[J[L"pi | mm [l  [purchmesser Antriebstrommel [ ’|63,6619??23| mm
Massentragheit Antricbstrommel  [js] |10 | B [koem B Massentragheit Antribstrommel  [lg] |10 | [kgem [
Durchmesser Umlenktrommel ~ [2id)] |10 | [mm B DurchmesserUmlenktrommel  [2d] |10 | - |
Massentragheit Umlenktrommel — [1] |10 | [kgem? Massentrigheit Umlenktrommel  [1] |10 | [kgem® [
Lastmasse md  [1 | [E] [ko Lastmasse ml [t | [E] [xo
Gurtmasse fmed 01| [H] [ks Gurtmasse imd 01 ] [H] [ks
Reibungskoeffizient [ Reibungskosffizient 7 O

Wirkungsgrad il Wirkungsgrad )

Eine Formeltabelle finden Sie im Kapitel: ,Formeltabelle” [» 47]
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4.2 Bewegungsprofil
In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zum Bewegungsprofil eines Lastfalls.
Sobald Sie einen Lastfall ausgewahlt und spezifiziert

haben, lasst sich anhand von Abschnitten ein
Bewegungsprofil erstellen.

@ T O et o O Prsmass bk

K-Sl SlEs=s

‘ j Das Bewegungsprofil veranschaulicht Bahnkurven,

} s die sich entlang verschiedener Punkte bewegen. Die

| n i Profile werden mit bestimmten Regeln festgelegt und
% ausgewertet.

Aktuell werden vorerst nur Stop zu Stop-Bewegungen
berucksichtigt.

Schritt 1

Hinzufiigen eines Abschnitts
Um ein Profil zu erstellen, muss zuerst ein Abschnitt

~. Abschnitt 1 angelegt werden.
Name des Abschnitts Abschnittstyp IS « Offnen Sie den Einstellungsbereich (1)
T Linksklick auf ,Hinzufiigen*
( gen')
mersitoge

Spezifikation des Abschnitts

Im Einstellungsbereich kénnen Sie nun einen Abschnitt spezifizieren.
» Vergeben Sie einen Namen (1) fUr lhren Abschnitt.

TR A ESS ESE Wahlen Sie das Bewegungsprofil (2) lhres
Einstellungen Abschnittes aus.
Name [Section 0 1 » Vergeben Sie Informationen Uber den

Positionierungsmodus, Position und Dauer des
Abschnittes (3).

» Bestatigen Sie Ihre Eingaben Uber den OK-Knopf.
Sie haben lhren Abschnitt erfolgreich spezifiziert.

Distanz/Dauer
E_Drit'tel Regel 2
|\ Beschleunigung, Ruck

AL A-Hppa=- <||m

Pasitionierungsmodus | Relativ
Pasition | 1000 | |mm
3
Dauer | 1 | |5
Max. Geschwindigkeit 2 my's
Mazx Beschleunigung 4 m/s® b
Max. Ruck +unendlich mys® ~

Anlegen mehrerer Abschnitte!

o

1 Sie kdnnen in einem Bewegungsprofil beliebig viele Abschnitte anlegen. Diese kénnen ebenfalls
verschiedene Distanzen/Dauern aufweisen. Wiederholen Sie zum Anlegen eines neuen Abschnittes
die Vorgehensweise unter Schritt 1.
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Schritt 2

Ansicht der Bewegungsprofile (Trajektorie)

Sobald Sie Ihren Abschnitt spezifiziert haben, wird das bearbeitete Profil in der Ansicht dargestellt. Das

abgebildete Profil zeigt eine Trajektorie.

= = Abgebildet werden folgende Prozessverlaufe:
e . Position

» Geschwindigkeit

» Beschleunigung

|+ Ruck des Lastfalls.

Weitere Basis- und Abschnittseinstellungen
Der Einstellungsbereich befindet sich rechts neben der Ansicht der Prozessverlaufe.

o Vergeben Sie unter (1):
# Basiseinstellungen

» einen Anfangswert fur Ihre Bewegung.

Anfangswert 1] e .
! 1 | | E Vergeben Sie unter (2):
Abschnittseinstellungen + den Positionierungsmodus

MName |Secti0n[] | * die Position

Distanz/Dauer * die Dauer

|/, Halbe Regel + die maximale Beschleunigung

|, Drittel Regel . . .
» die maximale Verzégerung

lon L - L 1
+ den Ruck des Lastfalls

- ; Die Einstellungsmdglichkeiten sind spezifisch unter

Positionierungsmedus |Re|at|v u . i . col G .
Schritt 1: ,Spezifikation des Abschnitts* beschrieben.

Paosition 2 | 1200 | |mm u

Dauer |1 | |s

Maximale Beschleunigung |10 | |m.r'52

Mazximale Yerzégerung |1U | |m.a'5 u

Ruck [100 | e E

Mazx. Geschwindigkeit 1,63 m/s L

Max Beschleunigung 10 m/s* w

Mazx. Ruck 100 m/s’ v

Auswahl der MaBeinheiten!

o

1 Sie haben die Mdglichkeit, alle sich im Einstellungsbereich befindlichen Malleinheiten Uber ein pull-
down Menu (rechts neben den Eingabefeldern) zu andern. Bei einer Anderung der Maleinheit, wird
Ihnen das Ergebnis in der neuen Maldeinheit angezeigt.

Darstellung der Bewegungskoordinate im Lastfall!

Die Bewegungskoordinate und die 0-Position werden grafisch im Bewegungsprofil des Lastfalls
dargestellt.

jmi o
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Schritt 3

Treten wahrend des Bewegungsablaufes zusatzliche oder veranderte Prozesskrafte (z.B. die Schnittkraft
eines Fraskopfes) auf oder dndert sich die Prozessmasse (z.B. durch entnehmen des transportierten
Werkstiicks vom Werkzeugschlitten), kann diese Anderung in den Ansichten wiedergegeben werden. Die
Anderungen sind nicht an die Bewegungsabschnitte gebunden. Dadurch erfolgt eine zeitabhangige
Eingabe. Es missen also zusatzlich Zeitabschnitte eingefigt werden.

Auswahl der Ansichten

Neben der Trajektorie Ansicht, bietet der TC3 Motion Designer noch zwei weitere Ansichtsdarstellungen,
welche im weiteren Verlauf naher beschrieben werden.

Unter (1) kénnen Sie in der Auswahlleiste die
verschiedenen Ansichten umstellen.

| (/] Trajektorie () Prozesskraft /~drehmoment () Prozessmasse [-tragheit

17 BRI IET T

Ansicht der Prozessverlaufe

Unter dem Ansichtsreiter Prozesskraft und Drehmoment, konnen Sie veranderte Krafte oder Momente
definieren.

Sie haben auch hier die Méglichkeit Gber die
_ Abschnittseinstellungen mehrere Abschnitte
o anzulegen.
‘MLILJJJ

T . Unter dem Ansichtsreiter Prozessmasse und Tragheit
i kdénnen Sie die Ansicht umschalten.

Es werden folgende Prozessverlaufe abgebildet:

;:” ‘j/\ . Position’
Pl L L L L L L L T« Geschwindigket,

\ » Beschleunigung der definierten Bewegung,

/s

o (1/e]

Beschleunigung

I * Prozesskraft,
"+ Prozessmasse und

¢ » Tragheit

Drehmoment M

CSV-Import durchfiihren:
Es besteht die Mdglichkeit eine variable Kraft als

Abschnittseinstellungen CSV-Datei zu importieren.
|Nﬂme | Section 0 L"‘"-:—-1 |« Vergeben Sie einen Abschnittsnamen (1).
té'('a&ab““”“t- + Offnen Sie das CSV-Import Mendi.

(Linksklick auf Schaltflache 2)
* Wahlen Sie lhre CSV-Datei aus

o 2 --..._ » Bestatigen Sie Uber den OK-Knopf.

Die Einstellungen lhrer CSV-Datei werden im MenU

Zahltrennzeichen |Tabu|ator u (3) Ubernommen

Dezimaltrennzeichen 3 |Komma u Hinweis:

zu verwendende Eingabespalte Sie kdnnen alle Angaben auch manuell eingeben,
Multiplikationsfaktor [1 | n [ sofern keine CSV-Datei zur Verfligung steht.

Konfigurationsbeispiel eines CSV-Imports!

(

1 Im Kapitel 4.2.1: ,Import einer CSV-Datei [» 26]“ finden Sie ein konkretes Beispiel fiir den Import
einer CSV-Datei in Ihr TC3 Motion Designer - Projekt. Das gezeigte Beispiel basiert auf der Version
VV1.1.0 des TC3 Motion Designers, sowie Microsoft Visual Studio Shell 2010.
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BECKHOFF

4.2.1 Import einer CSV-Datei (Konfigurationsbeispiel)

In diesem Kapitel wird ein beispielhafter Import einer CSV-Datei durchgefiihrt. Die gezeigten Schritte bauen
aufeinander auf und sind nacheinander durchzufiihren! Bitte beachten Sie zusatzlich, dass es sich hierbei
nur um eine beispielhafte Konfiguration handelt. Abweichungen in realen Projekten sind mdglich.

Was ist eine CSV-Datei?

Eine CSV-Datei dient im TC Motion Designer dazu eine einfache Datenstruktur (Tabelle in Microsoft Excel,
Kennwerte aus einer Datenbank) in ein bestehendes Projekt zu importieren. Vorausgesetzt wird, dass
bereits ein Projekt im Solution Explorer erstellt und ein Zwischenkreis angelegt wurde.

In unserem Beispiel handelt es sich um ein reales Kundenprojekt der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG,
in dem ein Bearbeitungsvorgang zum Bekleben von Etiketten umgesetzt wurde.

Zu beachten ist:
» Die erste Spalte gibt die Zeit in Sekunden an. Es ist moglich mehrere Daten z.B.
Geschwindigkeit — Spalte 1, Prozessmasse — Spalte 2, Prozesskraft — Spalte 3 einzupflegen.
* Die Dezimal- (, oder .) und Zahlentrennzeichen (Tabulator, Semikolon, etc.) sind beliebig.

Hinzufiigen der CSV-Datei in das TC Motion Designer-Projekt (unter MS Visual Studio)

» Rechtklick auf “Resource files”. Die CSV-Datei ,Application_Example_TCMD* (2)

wurde erfolgreich in den Solution Explorer
Ubernommen.

Diese kann per Links-Doppelklick gedffnet werden.

» Es offnet sich ein neues Menlfenster.
+ Linksklick auf “Add existing file* (1).

o8 TwinCAT Motion Designer Projectd - Microsoft Visual Studio (Administr @ TwinCAT Motion Designer Projectd - Microsoft Visual Studio (Administrz
File Edit View Project Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team  File Edit View Project Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team

e AR Ra A" N NI WEEYF YIRS IR R e G i 2 G- d R B85
D odjidda=H| wllEgd i R@ER (£ T8ial ey

= a6

Selution Explorer v I x .Solution Explorer * 1 x
7 Solution ‘TwinCAT Motion Designer Projects’ (1 project) A Solution TwinCAT Motion Designer Project6’ (1 project]
4 E TwinCAT Motion Designer Project6 4 E TwinCAT Motion Designer Project
& Properties & Properties
Resource files F] Resource files
s H delinkl | %g  Add existing csv file .. 1 I H dE] IJIO.T;-Iication_ExampIe_TCMD.csv 2
> clin

Vorbereiten der CSV-Datei fiir den Import in das Bewegungsprofil

TwinCAT Motion Des. Projects e ikl TwinCAT Motion De..c Rl SR QSR o

BECKHOFF

a Als nachstes figen Sie einen neuen
Bewegungsabschnitt hinzu:

wwwwwww

© Tjektorie O Prozesshrat /-drehmoment O Prozessmasse

» Klicken Sie dazu im Bewegungsprofil
§:cll-nlinnen

auf Hinzuflgen (1)
» Es offnet sich ein neues Menlfenster.

» Wahlen Sie im Pull-Down Menu (2)
den Reiter “Dateiimport“ (3).

» Bestatigen Sie Ihre Auswahl mit OK
(4).

® \Weiterfiihrende Informationen zum Anlegen eines Bewegungsabschnittes!

Fur weiterfihrende Informationen zum Anlegen und spezifizieren eines Abschnittes lesen Sie das
Kapitel: 4.2: ,Bewegungsprofil [P 231"
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Importieren und spezifizieren der CSV-Datei in den Abschnittseinstellungen
Wabhlen Sie nun aus ob es sich um einen:

 Positions-, Geschwindigkeits- oder

Beschleunigungsimport

handelt (1).

Der Unterschied liegt in den Anforderungen des
Bearbeitungsvorgangs lhrer Applikation.

» Vergeben Sie einen Namen fur Ihren Abschnitt.
Als nachstes fiihren Sie den Dateiimport durch:
« Linksklick auf die Schaltflache ,Dateiname® (2).
» Die CSV-Datei steht nun zum Import bereit.

» Bestatigen Sie mit OK.

Nach erfolgreichem Import der CSV-Datei muss nun
noch die Einstellung:

e Zahltrennzeichen®

bearbeitet werden.

Hier wahlen Sie anstelle des Tabulators die Auswahl
Semikolon. Die Fehlermeldung sollte nach der
Einstellung nicht mehr vorhanden sein.

Hinweis:

Diese Auswahl muss getroffen werden, da das
Format Comma Separates Values zur Trennung der
Datenfelder mit einem Semikolon arbeitet.

» Mit dem Multiplikationsfaktor kdnnen unterschiedliche

o Abschnitt hinzufiigen... =] ; ; " v i .
SRR T r= 8IS Eippeiten berlicksichtigt werden:
Einstellungen + z.B. Geschwindigkeit in der Einheit rpm
Name | Section 0 |
Abschnittseinstellungen

|Dateiimpor‘t u

Name | Section |
I 1 §
| Csv Geschwindigkeitsimport |Date”mP°’t n
|~Csv Beschleunigungsimpart =

| Csv Geschwindigkeitsimport

[ Csv Beschleunigungsimpert
Dateiname EI
Zablizeunzzichien Bt B TW Dateiname |Applicati0n_ExampIe_TCMD.C!
Dezimaltrennzeichen | Komma Zahltrennzeichen o | Tabulator
zu verwendende Eingabespalte Dezimaltrennzeichen |K0mma
Multiplikationsfaktor [1000 | mn ke ke e
Interpolationsmethode |Linear Multiplikationsfaktor | 1000 | |mm
Max. Geschwindigkeit 0 mi's L% Interpolationsmethode |Linear
Max. Beschleunigung 0 mis” v Max. Geschwindigkeit 387 m/s v u
Max. Ruck 0 m/s* ~

| ok | | Abbrechen |

Ubersicht der importierten CSV-Datei als Bewegungsabschnitt

BECKHOFF

@D Lasthal Obertra

@ Trjektorie O Prozesskraft /-crehmoment () Prozessmasse J-tragheit

B9 | 21|

R stk

v Abschnitt

Not-Halt

Wenn alle Einstellungen vorgenommen
wurden erhalten Sie die grafische
Abbildung der importierten CSV-Datei

x : v Basiseinstellungen
gz | /\/_/ i und derer Kennwerte.
e N Name [Section J . .. . .

T T R Sie kdnnen die Einstellungen des
— J Abschnitts nachtraglich noch an die
L | Anforderungen lhrer Applikation

g LT e 5 Leedeesr | 2me39 25 Deteiname anpassen.
g %mss; ‘/ e [
T~ Eoitssir o . - |

e T e =
- :z: Max. Geschwindigkeit 387 E7EN - |
B '7 T Mox Ruck 160 oV - |

Time t [s]
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4.3 Ubertragungselement

@® Getriebe der Beckhoff Automation GmbH & Co. Kg werden im Kapitel:
»Getriebe“ weiter spezifiziert!

Sobald Sie ein Bewegungsprofil angelegt und
spezifiziert haben, kénnen Sie nun |hre fir die
Applikation notwendigen Ubertragungselemente
auswahlen.

Sie haben die Moglichkeit unter folgenden
Elementen auszuwahlen:

* Riementrieb
» Kupplung
* Getriebe

» Zahnstange

Wie Sie Ubertragungselemente hinzufiigen,
entfernen und spezifizieren konnen erfahren Sie
unter Schritt 1.

Schritt 1

Hinzufiigen, entfernen oder verschieben eines Ubertragungselementes

.. Sobald Sie im Menupunkt Ubertragungselement
- === angekommen sind wird automatisch ein
Riemenantrieb mit der Bezeichnung 0 angelegt.

Je nach Applikation kdnnen Sie wie oben
beschrieben unter vier verschiedenen
Ubertragungselementen auswahlen. Sie haben
weiterhin die Mdglichkeit unter (1) Elemente
hinzuzufiigen (werden automatisch durchnummeriert)
oder zu entfernen.

Spezifikation des Ubertragungselementes

Wenn alle benétigten Ubertragungselemente
angelegt wurden, kdnnen Sie im nachsten Schritt, die
Beschreibung | Riementrieb 0 | Einstellungen vergeben.

Einstellungen

Durchmesser Motorseite [ady]  [1000 | [mm u In diesem Beispiel (Riementrieb) stehen folgende
Einstellungs-Moglichkeiten zur Verfiigung:

Durchrmesser Lastseite [&d3] |10[][] | |mm u

Massentragheit Motorseite 1aad |U | |kgcrr12 u
Massentragheit Lastseit lzaad |0 B | [kgem® .. . o

S laed | | o B, Massentragheit Motorseite (inkl.
Wirkungsgrad In] Tragheitskalkulator)

» Massentragheit Lastseite (inkl. Tragheitskalkulator)
* Wirkungsgrad

e Durchmesser Motorseite

e Durchmesser Lastseite

Ubersetzung 1

Abweichungen der Einstellungs-Moglichkeiten!

o

1 Bitte beachten Sie, dass je nach Auswahl des Ubertragungselementes, sich die Variablen im
Einstellungsbereich andern kénnen. Die unter Schritt 1 ,Spezifikation des Ubertragungselementes*
aufgefiihrten Einstellungs-Méglichkeiten beziehen sich nur auf das Ubertragungselement
Riementrieb.
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4.4 Komponentenauswahl

441 Manuelle Auswahl

Vorfilterung der Komponenten (Getriebe und Motor)

Der TC3 Motion Designer schlagt lhnen nach der Vorfilterung die passenden Motor- und Getriebetypen vor.
Folgende Moglichkeiten zu Komponentenfilterung stehen zur Verfiigung:

+ Auslastung:
Wahlen Sie aus, ob Ihre Komponenten eine Auslastung von < 100% aufweisen sollen.
Bei Motoren besteht die zusatzliche Option: ,mechanisch kompatibel zum gewéhiten Getriebe"“.

» Hersteller:
Wahlen Sie Ihren Getriebetyp und die BaugroRe des Getriebes.

Besonderheiten Getriebe:

Typ:

Wahlen Sie zwischen Winkel- und Planetengetriebe.

Getriebestufen / Getriebelibersetzung:

Wahlen Sie, die Getriebestufen, sowie die Getriebelibersetzung.
Besonderheiten Motoren:

Anforderungen:

Wahlen Sie zwischen Hygienegerecht, Lifter erlaubt und mit Haltebremse.

Feedback-System:

Wahlen Sie zwischen 18 und 23 Bit Single- / Multiturn oder Resolver

Wellendefinition:

Wahlen Sie zwischen Glatter Welle (optional mit Wellendichtring), Passfeder (optional mit

Wellendichtring)

Hinweis:
Wenn Sie einen Zwischenkreis mit 480 V auslegen, erscheint im Einstellungsbereich die Option: ,,400 V /
480 V Motoren erlauben*.

/\ Filtereinstellungen

[[] Motorauslastung < 100%
[[] mechanisch kompatibel zum gewahlten Getriebe

[] Hygienegerecht
[] Lafter erlaubt
[] mit Haltebremse

A Hersteller

Alles auswahlen Alles abwahlen
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
A Feedback System
Alles auswéhlen Alles abwahlen
Resolver
18 Bit Singleturn
18 Bit Multiturn
23 Bit Singleturn
23 Bit Multiturn
A Wellendefinition
Alles auswahlen Alles abwahlen
Glatte Welle
E] Passfeder
[[] glatte Welle mit Wellendichtring IP 67
[] Welle mit Passfeder und Wellendichtring IP 67

A\ Filtereinstellungen

[] Getriebeauslastung < 100%

A Hersteller
Alles auswahlen Alles abwahlen
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
A Getriebetyp
Alles auswéhlen Alles abwéhlen
Planetary shaft gearbox
[] Planetary angle shaft gearbox
A Getriebestufen / Getriebelbersetzung
Alles auswéhlen Alles abwéhlen

Wi
M2
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Auswahl der Komponenten (Getriebe und Motor)

Nach der Vorfilterung erscheinen die passenden Komponenten in der rechten Auswabhlliste der
Benutzeroberflache (untere Abbildungen). In der Auswahlliste finden Sie spezifische technische Daten der
moglichen Motoren und Getriebe.

Die griinen, gelben und roten Einfarbungen zeigen die Eignung der Komponenten in Abhangigkeit des
vorher ausgewahlten Bewegungsprofils. Wahlen Sie nur Komponenten aus, die mindestens gelb eingefarbt
sind!

Datenblatt erstellen:

* Rechtsklick auf die ausgewahlte Komponente.
Es erscheint ein neues Menifenster.

» Linksklick auf: ,Erstelle Datenblatt".

Auswabhlliste Auswahlliste
[
| Kein Getricbe verwenden | i et "
Kriterium Bestellnummer  Ubersetzung Motor Mominelle Sicherheit Max, Sicherheit Max. Geschw - - (e — —r o
U AL LU=+ LRS- A4 3-UFBU-00U g — = - - e
— ois b oo s [aiooy
064 AGZZL0-+LPOS0S- AMB543-0K:0-0001 — . Nz o e —
067 AG2210-+LPOSOS- AMB541-0Hbxc-000 — § o w07t % E
076 AG2210-+LP090S- AMB5S2-0L5-000C — HEs o4 o ]
o = ¥ | oan 102 | EEY 98.7% | 43 820%
076 AG2ZL0-+LPOS0S AMB5S2-0hcc-0000 = 1 5o Exn - Ee
101 AG2210-+LPOSOS- AMBS53-0K0-0001 — 12 § on gt B 20
i s ¥ - ] o5 [ e 98.7% - | 1852%
102 AG2Z10-+LPOSOS AMB5S3-0N:0-000 . Iz - - —] I
108 AG2Z10-+1POGOS- AMB543-0H:0-000 [ . i Mo B oo 1000
108 AG2210-+LP0SOS- AMB543-0Kx0-0001 . | —rd e —]
140 AGZZL0-+LPOS0S- AMES42-0Fc-000( [ ] [T o W osee [Err
141 AG2210-+LPO90S- AMB542-D)h- 0000 e - = - —d - =

142 AG2210-+LP0S0S-
152 AG2210-+LP090S-
167 AG2210-+LP030S-
167 AG2210-+LP090S-
223 AG2210-+LP030S-
233 AG2210-+LP090S-
239 AG2210-+LP090S-
241 AG2210-+LP0I0S-
348 AG2210-+LP0S0S-
348 AG2210-+LP090S-
375 AG2210-+1P090S-
482 AG2210-+LP090S-
492 AG2210-+LP090S-
557 AG2210-+LP090S-
558 AG2210-+LP090S-
767 AG2210-+LP030S-
768 AG2210-+LP090S-
774 AG2210-+LP090S-
804 AG2210-+LP0I0S-

ANB553-0K0-0000
AMB353-0N:0-000
AMB552-0Lec-0000
ANB552-0hee-0000
AMB541-0Bec-000C
AMB541 -0H:ee-000
ANB551-0Gx:-0000
AMB551 -DKooe-0000
ANB553-0K0-0000
ANB353-0Gx0-000
AMB553-0N:0-000
ANB552-05ae-0000
AMB352-0Lec-0000
AMB543-0H:0-000
ANB543-0K0-0000
AMB551-0Bec-000C
AMB551 -0Ge-0000
ANB551 -0kee-000(
_AMB542-0Fcc-000C

llll @ o
E @ o e 2B E

i
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4.4.2 Optimierer

Vorfilterung der Komponenten (Getriebe und Motor) mit dem Optimierer

Der TC3 Motion Designer schlagt Ihnen nach der
Optimierungseinstellungen anzeigen Optimierung die passenden Motor- und
Optimierer Suche Getriebetypen vor.

i

Optimierer aktivieren:

* Klicken Sie auf Optimierungseinstellungen
anzeigen. (linkes Bild).

Sie haben das Einstellungsfenster des Getriebe
Optimierer erfolgreich gedffnet.

Um die Einstellmdglichkeiten des Optimierers zu nutzen, missen Sie diesen zunachst aktivieren (1).

In den Sicherheitsfaktoreinstellungen (2) kénnen Sie Ihre gewlinschte Nominelle Sicherheit, sowie die Max.
Sicherheit der Komponenten auswahlen.

Der Getriebefilter (3) bietet Auswahimdglichkeiten Gber Hersteller und Getriebetyp (siehe Manuelle Auswahl
[»_29]). Aktivieren Sie die gewlinschte Auswahl durch einen Linksklick in das Kontrollkastchen.

Unter den Motor-Einstellungen (5) wahlen Sie zuerst aus, ob der Motor dem Hygienerecht unterliegt, einen
Lufter oder eine Haltebremse haben soll.

In Schritt (6) definieren Sie nun:
» Hersteller

» Feedback-System und
* Wellendefinition

Sobald Sie Ihren Motor spezifiziert haben, nehmen Sie unter Schritt (4) die Optimierer-Einstellungen
vor:

» Geschwindigkeits- und Drehmomentauslastung des Getriebes

* Prioritat der obigen Einstellung
Anhand dieser Prioritdten werden die Kriterien in der Auswabhlliste verschieden stark gewichtet.

—= Als letztes definieren Sie unter Schritt (7):
* Massentragheitsverhaltnis

* maximale Geschwindigkeits- und
Drehmomentauslastung

+ Leistung und Preis lhres Motors.

* Legen Sie ebenfalls fir alle Einstellungen
Prioritaten fest.

Sie haben den Optimierer flr Getriebe und Motor
erfolgreich konfiguriert.

hhhhhhhhh
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Auswahl der Komponenten (Getriebe und Motor)

Sobald Sie die Einstellungen im Optimierer vorgenommen haben, erscheinen die passenden Komponenten
in der rechten Auswabhlliste der Benutzeroberflache (untere Abbildung). In der Auswabhlliste finden Sie
spezifische Daten der méglichen Motoren und Getriebe sortiert nach dem Optimierungskriterium.

Die griinen, gelben und roten Einfarbungen zeigen die Eignung des Getriebes in Abhangigkeit des vorher
ausgewahlten Bewegungsprofils. Wahlen Sie nur Komponenten aus, die mindestens gelb eingefarbt sind!

Datenblatt erstellen:

* Rechtsklick auf die ausgewahlte Komponente.
Es erscheint ein neues Menifenster.

» Linksklick auf ,Erstelle Datenblatt".

Auswabhlliste Auswahlliste
[
| Kein Getriebe verwenden | Voxschanet " Vi Drehmoment

Kriterium Bestellnummer  Ubersetzung  Motor Nominelle Sicherheit Max, Sicherheit Max. Geschw E = oo — -
U AL LU=+ LRS- i ——— . — s - =
= ois e ot i
064 AGZZL0-+LPOS0S- AMES43-0K:0-000 119 — . o e o
067 AGI210-+LPOSOS- AMB541-0H-000 — m 07 "
076 AG2210-+LPOSOS- AMBS52-0L-000C — - 3 o
, . Do 102 2 07 %
076 AG2210-+LP090S AMBS552-0),0-0000 = ] = bl —rs ﬂ%
101 AG2210-+LPOSOS- AMBS53-0K:0-0001 — 12 § on -t B 2%
: : ONs0- — I i o7 -

102 AG2ZL0-+LPOSOS AMES53-0N:0-000 . Iz — . I
108 AG2Z10-+LPOAOS- AMBS543-0Hx0-000 - o e o Boset
108 AG2210-+LP0SOS- AMB543-0K0-0001 — | = ] m
140 AG2210-+LPOS0S- AMES42-0F-000( T oog e o B oo

141 AGIZ10-+LPOGOS- AMB542-01-0000 b . 1 - o 2

142 AG2210-+LP0S0S-
152 AG2210-+LP090S-
167 AG2210-+LP0I0S-
167 AG2210-+LP090S-
223 AG2210-+LP090S-
233 AG2210-+LP090S-
239 AG2210-+LP090S-
241 AG2210-+LP030S-
348 AG2210-+LP090S-
348 AG2210-+LP090S-
375 AG2210-+LP030S-
482 AG2210-+LP090S-
492 AG2210-+LP090S-
557 AG2210-+LP030S-
558 AG2210-+LP0S0S-
767 AG2210-+LP090S-
768 AG2210-+LP090S-
774 AG2210-+LP090S-
804 AG2210-+LP090S-

AMBS53-0K0-0001
AMESS3-0N0-000
AMBS52-00ac-0000
AMBS52-0)ce-0000
AMES41-0B0-0000
AMBS41-0Hac-000
AMES51-0Ge-0001
AMBS51-0Ko-000(
AMBS53-0K0-0001
AMES53-0G:0-000
AMEBS53-0N:0-000
AMBS52-0)cc-0000
AMES52-0Lc-0000
AMES43-0H:0-000
AMBS43-0K0-0001
AMES51-0B0-0000
AMBS51-0Goc-0001
AMBS51-0Kor-000¢

| AME542-DF-000C

i
)
1=}
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4.5 Getriebe und Motor

Sobald Sie lhre Komponenten mit der manuellen Auswahl [P 29] oder dem Optimierer [»_31] spezifiziert
haben, kdnnen Sie diese auswahlen.

Das linke Bild zeigt die Benutzeroberflache der Getriebe Auswahl, das rechte die der Motoren.

Wenn Sie die Schaltflache: ,Kein Getriebe verwenden* oder ,Motoreinstellungen zuriicksetzen* betatigen
erscheint ein rotes Warndreieck (linkes Bild) und die Auswahllisten werden ausgeblendet.

Durch einen Linksklick auf das Warndreieck startet der Optimierer eine neue Auswahlliste (rechtes Bild) und
sie kdnnen |hre Auslegung fortsetzen.

|
i B S e e Qs e Pl W G i

<

sgewiites Getrite:
E
B QT e o

okt s ]

Kurvenprofile Getriebe und Motor

Nach der Getriebe und Motor Auswahl, werden lhnen nachfolgend Kurvenprofile der Komponenten
angezeigt. Die Definitionen der Profile sind in diesem Kapitel naher erklart.

Kurvenprofil des ausgewéahlten Getriebe Kurvenprofil des ausgewahlten Motors

S1 - Kurve (griine Kennlinie): Nennpunkt (griines Quadrat):

Zeigt die zulassige mittlere Antriebsdrehzahl und Der Nennpunkt stellt das Nenndrehmoment bei

das Nenndrehmoment am Abtrieb. Nenndrehzahl dar. Dieser ist abhangig von der

S5 — Kurve (rote Kennlinie): eingestellten Betriebsspannung.

Zeigt die maximale Antriebsdrehzahl und das Effektiver Applikationspunkt (blaues Quadrat):

maximale Beschleunigungsmoment in Form eines Der effektive Applikationspunkt errechnet sich aus

periodischen Aussetzbetriebs. Das Getriebe der Applikationskurve inkl. Stillstandzeiten und stellt

beschleunigt und verzogert periodisch. den mittleren Drehzahl- und Drehmomentbedarf dar.

Applikationskurve (blaue Kennlinie): Dieser Punkt muss immer innerhalb der griinen S1-
Kurve liegen.

Zeigt den Drehzahl- und Drehmoment Bedarf des
eingegebenen Bewegungsprofils. Die
Applikationskurve muss immer im Bereich der roten
S-5 Kurve (bei Getrieben) oder der roten
Spannungsgrenzkurve (bei Motoren) liegen.
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4.6 Regler

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen Uber die Auswahl eines Servoverstarkers im
TC3 Motion Designer.

Sobald Sie Ihren Motor ausgewahlt und spezifiziert haben, kénnen Sie nun Ihren Servoverstarker
auswahlen.

Wir haben in unserem Beispiel den Servoverstarker
AX8206-0x00-0000 ausgewahilt.

Es erscheinen nun im linken Fenster zwei neue
Kennlinien in der Benutzeroberflache. Die
Benutzeroberflache zeigt die notwendigen
Drehmomente umgerechnet in Strom an.

Nennstrom Regler:

Zeigt den Dauerstrom des Servoverstarkers an. Der
effektive Applikationspunkt muss immer unterhalb der
=" schwarzen Nennstrom-Regler Grenzkennlinie liegen.

Maximalstrom Regler:

Zeigt den Maximalstrom des Servoverstarkers an.
Die blaue Applikationskurve muss immer unterhalb
der Maximalstrom Regler Grenzkennlinie liegen.

Oberhalb der Kennlinien erscheint in der
Benutzeroberflache, der ausgewahlte
Servoverstarker inkl. seiner Spezifikationen.

Auswahlméglichkeiten

Auswabhl eines Servoverstarkers anhand der Auswabhlliste
_ lhnen werden fiir die Auswahl eines Servoverstarkers im rechten
Allwahilpte Fenster der Benutzeroberflache mdgliche Servoverstarker fiir Ihre
Applikation angezeigt.

Bestellnummer  Nominelle Sicherheit Max. Sicherheit

e | T Ilfg;: rﬁf% I.ig:f .-;;; Durch Linksklick auf den ausgewahlten Servoverstarker wird die
AXB206-0x00-0000 (] 127 -m‘s% -5:9% ] 203% .30‘1% Schaltflache aktiviert (blaue Elnfarbung) und die Stromkurven in

die Benutzeroberflache Ubertragen.
Datenblatt erstellen und Dokumentation 6ffnen

Auswahlliste + Rechtsklick auf den ausgewahlten Servoverstarker

| Reglerseinstellungen zuriicksetzen  Linksklick auf: ,Erstelle Datenblatt* oder

Bestellnummer Mominelle Sicherheit  Max. Sicherheit  Kanalnennstrom * Linksklick auf: ,Offne Dokumentation

AXE1NR-0:0- | PRES
AXE [B Erstelle AX8108-0x00-0000 Datenblatt B 200%
AXS @ Offne Dokumentation -'g%
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4.7 Stuckliste und Datenblatt (Achse)

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zur Erstellung einer Stickliste fiir Ihren
ausgewabhlten Lastfall.

Zusatzdefinitionen fiir Komponenten

Sie haben die Moglichkeit, fiir einige Komponenten Zusatzdefinitionen fest zu legen. In unserem Beispiel
haben wir den Servoverstarker AX8000 ausgewahlt.

Zusatzdefinitionen:

. pic deion - I « keine Definition (Nicht definiert)
chne TwanSAFE » ohne TwinSAFE
TwinSAFE (5TO, 551)
TwninSAFE (17 antriebsirtegrierte Sicherheitdlunidicnen) ° TWIHSAFE (STO, 881)

' I

» TwinSAFE (17 antriebsintegrierte
Sicherheitsfunktionen)

Datenblatt erstellen, Dokumentation und Step Modul 6ffnen

Im linken Bild ist die Schaltflache: ,Erstelle Datenblatt zu sehen. Bei Aktivierung dieser Schaltflache (durch

Linksklick) erstellt der TC3 Motion Designer ein Datenblatt (rechtes Bild) fur die vorher angewahlte
Komponente.

Weitere Schaltflachen: In diesem Beispiel haben wir ein Datenblatt des
« Offne Dokumentation AX8206-0x00-0000 erstellt.
Die aktuelle Dokumentation wird gedtffnet Jedes Datenblatt enthalt Verlinkungen auf die
. Step Modelle jeweiligen Dokumentationen oder Step Module auf
Das aktuelle Step Model wird getffnet dem ftp-Server.
;_BJ e ; : AX8206-0x00-0000 BEGKHOFF

Doppelachs-Modul 2 x 6 A, OCT-fahig

Anzahl Kandle 2| | 64

| | 184
EPLAN-Makros
e

plan_macros/defauliasplg=de
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Stiickliste erstellen

Schritt 1 Schritt 2
» Wahlen Sie im Solution Explorer Ihre angelegte(n) < Wahlen Sie die Zielsprache fiir Ihre Stiickliste aus.

Achse(n) aus. - Bestatigen Sie Ihre Auswahl tiber den OK-Knopf.
« Offnen Sie mit einem Rechtsklick auf die Achse(n)
das MenUfenster im unteren Bild.

« Wahlen Sie ,Create bill of materials* aus.

Solution Explorer v 1 x . ]
o Bericht e |
; Solution TwinCAT Motion Designer Project5’
a ETWinCATMntinn Designer ProjectS B”_—tE 'n'.l'ﬁhIEn 5|-E E.ir-“:_l. Sprache aus
4 il DC-link0
i
Save Axis as ...
-
Create bill of materials DEUECH |
& Cut Ctrl+X Y S
Ba | Capy CtrieC |Dk |{:ancel|
¥ Remove Del —
Rename
w
Schritt 3

. Nachdem Sie die Zielsprache ausgewahlt haben,
» offnet sich ein weiteres Fenster. In diesem Fenster
=~ % geben Sie nun lhren Speicherort an.

Der TC3 Motion Designer speichert Ihre Stickliste
nun am gewdunschten Ziel ab. Sollten Sie Microsoft
Excel auf Ihrem Rechner installiert haben, wird die
Datei im .xIs gespeichert. Wenn nicht wird eine CSV-
Datei erstellt. Diese |asst sich spater in Excel
importieren.

Speichern Abbrechen

Stiicklistenfehlkonfiguration

Fehler die bei der Konfiguration der Stuckliste gemacht wurden, zeigt der TC3 Motion Designer im ,Error
Messages Window" (1) unterhalb der Benutzeroberflache an.

— Beispielhafte Fehlermeldung:

1 Die ausgewahlte Motor-Getriebe Kombination ist
nicht montierbar.

Anlegen eines Dokumentationsordners!

o

1 Es gibt neben der Stlickliste die Moglichkeit ab der Version 1.1.0 einen Dokumentationsordner zu
erstellen. Dieser beinhaltet alle in der Konfiguration vorhandenen Step Modelle, Dokumentationen
und Stlcklisten.

Um einen Dokumentationsordner anzulegen gehen Sie wie folgt vor:
* Rechtsklick auf ein Element
« ,Create Documentation Folder”
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4.8 Not-Halt

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zu den Not-Halt Eigenschaften Ihrer

Applikation.

== SObald Sie Ihren ausgewahlten Lastfall vollstandig

oady copg e

Der ungiinstigste Bremsfall

Die unter (1) abgebildeten Spitzenwerte von
Geschwindigkeit, Bremsdistanz, Bremszeit und
Bremsenergie sind auftretende ,worst-case-
Szenarien.

Die Kurven stellen den schlechtesten (unglnstigsten)
Bremsfall dar. Die Kurven ergeben sich aus dem
eingestellten Not-Halt Bremsdrehmoment.

Die Abgrenzungslinie (1) ist eine fiktive Linie, welche
die Spitzenwerte der einzelnen Graphen naher
veranschaulichen soll. In der TC3 Motion Designer
Ansicht ist diese Begrenzungslinie nicht vorhanden.

§ 33,3333
P

E2
2 Te6,6666
) 71

:
:
;
8 133,333
Eoc]
!
;
;

od

spezifiziert haben, erfolgt die Eingabe des Not-Halt
Bremsdrehmomentes. Die genauen Spezifikationen
werden in diesem Kapitel weiter erlautert.

Ein Not-Halt Bremsdrehmoment dient dem Schutz
vor moéglichen Personenschaden. Die Applikation,
soll durch ein ausreichend dimensioniertes Not-Halt
Bremsdrehmoment zum vollstandigen Stillstand
kommen, bevor Personen in den
gesundheitsgefahrdenden Bereich der Maschine /
Applikation eintreten kdnnen.

Der Einstellungsbereich

Im Einstellungsbereich haben Sie die Moglichkeit, Ihr
Not-Halt Bremsdrehmoment einzugeben (2). Bitte
beachten Sie hierbei, dass der einzugebende Wert <
dem maximalen Motor- und Reglerdrehmoment
gewahlt werden muss.

Das Ergebnis des Not-Halt Bremsdrehmomentes
ware im schlechtesten = der jeweiligen Motor- und
Lastseitigen, maximalen Bremsenergie.

Wir empfehlen die Lastseitige Bremsdistanz
(errechnet sich anhand des eingestellten Not-Halt
Bremsdrehmomentes) auf die Einheit mm
einzustellen. Um die Einheit zu &ndern 6ffnen Sie
das Drop-Down Menu (3) des Einstellungsbereiches
und wahlen Sie Ihre gewlnschte Einheit aus.

Nominelles Reglerdrehmorment 795

Maximales Reglerdrehmoment

0199

Motorseitige Bremsdistanz 123

7 ANERERE =
5| |5| |5] |5 Ef
A B << <M < <

Lastseitige Bremsdistanz Antriebswelle 176 d

Lestseitige Bremsdistanz 559

w
i

Bremsenergie

Abspeichern lhrer Auslegung!

i

Nachdem Sie im letzten Schritt der Applikations-Auslegung im TC3 Motion Designer, das Not-Halt
Bremsdrehmoment dimensioniert haben, kdnnen Sie |hr Projekt abspeichern. Wie Sie ein

abgespeichertes Projekt oder angelegte Achsen wieder 6ffnen kdnnen erfahren Sie im Kapitel:

,Offnen einer abgespeicherten Datei [P 12]“.

TE5910

Version: 1.1
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5 Werkzeuge und Symbole

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zu Werkzeugen und Symbolen im TC3
Motion Designer.

5.1 Der Tragheitskalkulator

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zum Tragheitskalkulator.

Den Tragheitskalkulator finden Sie in allen wahlbaren
Lastfallen. Er befindet sich im Einstellungsbereich (1).
® Horontal (O Vertikal (O Komplex Die Tragheiten sind applikationsabhangig (Horizontal,
Vertikal, Komplex).
[ Mit dem Kalkulator bestimmen Sie anhand einfacher
[lkgem? Vorgehensweise |Ihre Tragheitsmomente der Last.
Die berechneten Daten werden nach der Kalkulation
automatisch in Ihren Einstellungsbereich (1)

Einstellungen (i)

Durchmesser Antriebstrommel [&de] |10

Massentrigheit Antriebstrommel el |10

|
|
Durchmesser Umlenktrommel [&d)] |10 |
|
|
|

[ E -
<

Massentrigheit Umlenktrommel 11 |1U ubernommen.
Lastmasse [mi] |1 |kg u
Gurtmasse [Mperd |0,1 |kg

Reibungskoeffizient [u]

1]
Wirkungsgrad ]

Durch Aktivieren der Schaltflache (linkes Bild) &ffnet
sich der Einstellungsbereich des

'ih Tragheitskalkulators.

Aufbau des Tragheitskalkulators

Grundsatzlich lasst sich der Tragheitskalkulator in vier Bereiche
einteilen:

©0 Calculate Inertia and Mass. =E]=]

3 j Darstellungsansicht (1):

- In diesem Fenster wird der ausgewahlte Kérper inkl. der

e - | einzugebenden Variablen angezeigt.
2 Tese07 oo |

e oot B Ergebnisansicht (2):

o ERisiuoet In diesem Bereich wird das resultierende Ergebnis aus der
N e Kalkulation dargestellt. Sie haben die Moglichkeit verschiedene

1 @ nave O sace Einheiten zu vergeben, welche je nach Auswahl als Dezimalzahl
- e oder E-Funktion abgebildet werden.
i i £ - Hinzufiigen oder Entfernen von Kérpern (3):
i ’ In diesem Bereich lassen sich neue Koérper hinzufligen oder
Ve =@ entfernen. In der Vorschauansicht werden Gesamtvolumen,
I =B Gesamtmasse und Gesamtmassentragheit abgebildet. Die
o Einheiten werden aus der Ergebnisansicht (2) Gbernommen.
Volum 785507 [ - |
e Einstellungsbereich (4):
e s [o" @ |n diesem Bereich kalkulieren Sie lhren hinzugefligten Kérper
o anhand aller notwendigen Parameter.

Die Einstellungsbereiche gliedern sich wie folgt:
e Korper
» Rotationsachse
» Eigenschaften
» Dichte und
» Ergebnis.

Die genaue Vorgehensweise entnehmen Sie bitte dem Kapitel:
,Konfigurationsbeispiel [»_39]".
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Konfigurationsbeispiel

In diesem Kapitel kalkulieren wir beispielhaft eine Massentragheit fur eine aus Aluminium gewalzte
Antriebsrolle (Hohlzylinder) beim Lastfall Férderband [»_19].

Schritt 1

Anlegen des Lastfalls

Schritt 2
Aktivieren des Tragheitskalkulators

Einstellungen (i)

0 Horizontal (:) Vertikal O Komplex

RO

Legen Sie im ersten Schritt den Lastfall Férderband
an. Ihr Microsoft Visual Studio sowie der TC3 Motion
Designer missen geoffnet dazu sein. Weiterhin muss
ein Zwischenkreis [P_13] angelegt und eine Achse
hinzugefligt worden sein. Aktivieren Sie den TC3
Motion Designer durch Doppelklicken auf die
angelegte Achse. Nahere Informationen erhalten Sie
im Kapitel: ,Aktivierung des TC3 Motion Designer*.

iRk

EEE B

Im nachsten Schritt aktivieren Sie den
Tragheitskalkulator gemaR der in Position (1)
abgebildeten Schaltflache. Detaillierte Informationen

Durchmesser Antriebstrommel [&de] |10

erhalten Sie im Kapitel: ,Der Tragheitskalkulator

[»_38]".

Massentrigheit Antriebstrommel el |10

|
|
Durchmesser Umlenktrommel [&d)] |10 |
|
|
|

1

Massentrigheit Umlenktrommel 1] |1U |kgcrr'|2
Lastmasse [my(] |1 |kg
Gurtmasse [Mperd |0,1 |kg
Reibungskoeffizient [u] \:\
Wirkungsgrad [l
Summe

et rose07

Gesamimasse 785607

e pet omeos = - |

Bild Einstellungen

aaaaaa

0]
0]

(e

785607

785607

- Nach Aktivieren der Schaltflache erscheint, das
Eingabefenster des Tragheitskalkulators (linkes Bild).

4 "= StandardmaRig ist als Kérper immer ein Zylinder

(Vollmaterial) ausgewahit. Wie Sie den Korper
andern, erfahren Sie in Schritt 3.

TE5910
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Schritt 3

Spezifikation der Antriebsrolle

Sie haben nun die Mdéglichkeit lhre Antriebsrolle zu
spezifizieren. Um den Grundkérper auszuwahlen (in

00 Calculate Inertia and Mass = [E@=]

L L==] diesem Fall einen Hohlzylinder), 6ffnen Sie das pull-
Summe o down Menu im Reiter Einstellungen — Korper. Es
- =1 offnet sich eine Liste mit verschiedenen Geometrien
92608 o - . . . .
» S unter denen Sie den fir lhre Applikation passenden
P e ®@A  Grundkdorper auswahlen kénnen.
One T Y = Nun legen Sie eine Rotationsachse an, also die

e Achse um die sich lhre Geometrie dreht. Sie kénnen

g zwischen A- und B-Achse unterscheiden. Anhand der

= ®|| ausgewahlten Rotationsachse muss nun noch der

n o Achsabstand (ausgehend von der Bauteilmitte)

I ; o L= HE|  eingegeben werden. Wir wahlen in unserem Beispiel
~—g | €inen Abstand von [d] = 40 mm.

Ta “m==) Als nachstes missen die weiteren Eigenschaften der
Geometrie eingeben werden. Dazu zahlen der
aufdere [DO] und innere [Di] Durchmesser, sowie die
Hohe [h] des Hohlzylinders.

In unserem Beispiel haben wir den Hohlzylinder
wie folgt konfiguriert:

+ AuBerer Durchmesser [D0] = 25 mm
* Innerer Durchmesser [Di] = 20 mm
* Hohe des Hohlzylinders [h] = 500 mm

Im letzten Schritt der Spezifikation missen Sie das
Material auswahlen. Die spezifische Dichte [p] wird
automatisch nach der Materialauswahl eingeftigt. Wir
wahlen als Material gewalztes Aluminium mit einer
Dichte von 2700 kg/m3.

Ergebnisansicht

Nach erfolgreicher Eingabe aller erforderlichen Daten
wird im unteren Fenster des Tragheitskalkulators das
Ergebnis angezeigt (linkes Bild). Unser Hohlzylinder
hat ein Volumen von 7,85E" m?, eine Masse von
7,85E°" kg, sowie eine Massentragheit von 9,82E

Summe

Gesamtvolumen 884E-05 v >
Gesamtmasse 0239 v kgcm .
Gt e il 412

Auswahl der MaBReinheiten!

Sie haben die Mdglichkeit, alle sich im Tragheitskalkulator befindlichen Malieinheiten Uber ein pull-
down Men (rechts neben den Eingabefeldern) zu andern. Bei einer Anderung der Maleinheit, wird
Ihnen das neue Ergebnis in der Ergebnis- und Summenansicht angezeigt.

i o
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Schritt 4

Dateniibermittlung an den Einstellungsbereich

Einstellungen (i)

® Horizontal () Vertikal () Komplex
Durchmesser Antriebstrommel [&dp]
Massentrédgheit Antriebstrommel [1e]
Durchmesser Umlenktrommel [&d]
Massentriagheit Umlenktrommel [
Lastmasse [rm]
Gurtmasse [M1perd
Reibungskoeffizient [u]
Wirkungsgrad [i]

5.2

5] = M
[4,122696085 [kgem?
[10 R -
B ) [E
1 | [E] [
[01 B« M

L]

Der Massenkalkulator

Nachdem Sie nun alle in Schritt 3 erforderlichen
Daten lhres Hohlzylinders eingegeben haben und der
Tragheitskalkulator die Ergebnisse bereitgestellt hat,
bestatigen Sie Ihre Auslegung tber den OK-Knopf.

Ihre Daten werden nach der Bestatigung automatisch
in den Einstellungsbereich Ihres Lastfalls tibertragen
(linkes Bild).

Sie haben lhre Daten erfolgreich in das
Einstellungsfenster des Lastfalls Férderband
Ubertragen. Legen Sie nun weitere Tragheiten an.

In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen zum Massenkalkulator.

@® Detaillierte Vorgehensweise!

Der Massenkalkulator weist dasselbe Interface wie der Tragheitskalkulator auf.
Bitte wenden Sie fir eine detaillierte Vorgehensweise die Schritte aus dem Kapitel:

,Der Tragheitskalkulator [P 38]“ an.

5.3 Die Fortschrittsleiste

In diesem Kapitel geben wir Ihnen Informationen zur Fortschrittsleiste.

wwwwww

Die Fortschrittsleiste im TC3 Motion Designer
veranschaulicht Thnen, welche Menlpunkte Sie
bereits fertig bearbeitet haben und welche
Mentupunkte noch ausstehen.

Sie erkennen einen bearbeiteten Mentpunkt anhand
der Grafik, welche links neben dem Menlinamen
eingeblendet wird.

In diesem Beispiel (linkes Bild) haben wir die
Menupunkte Lastfall, Bewegungsprofil,
Ubertragungselement und Getriebe bereits
erfolgreich bearbeitet.

Die Menupunkte Motor, Regler, Stickliste und Not-
Stopp sind noch nicht vollstandig ausgelegt und
bearbeitet worden.

TE5910
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6 Berechnung einer Applikation

In diesem Kapitel finden Sie eine beispielhafte Auslegung eines 3-Achs Portals anhand einer fiktiven
Kundenanfrage.

Kundenanforderungsprofil

Anforderungen an die Achsen:

Lastfall Einbau- |zu bewegende Steigung |Durchmesser |Wirkumfang |Gewicht
lage Gesamtmasse
X — Achse Ritzel — Zahnstange horizontal |350 kg (einschlieRlich |--- - 200 mm -
Y —und Z — Achse) (Ritzel)
Y — Achse Zahnriemen — Achse  |horizontal |100 kg (einschlieBlich  |--- 80 mm - 0,5 kg
Z — Achse) (Antriebsrollen) (Riemen)
Z — Achse Kugelumlaufspindel vertikal 50 kg 10 mm 20 mm --- ---
(Spindel) |(Spindel)

Anforderungen an das Bewegungsprofil:

X — Achse:
Die X — Achse soll in 0,75 Sekunden auf Position 1000 mm verfahren.

Y — Achse:
Die Y — Achse startet zeitgleich mit der X — Achse und soll in 0,4 Sekunden auf Position 200 mm verfahren.

Z — Achse:
Die Z — Achse startet, sobald die X — Achse auf Position 750 mm verfahren ist. Sie soll dann nach 0,5
Sekunden 100 mm nach unten verfahren.

Der gesamte Bearbeitungsvorgang soll 0,75 Sekunden dauern. In 0,5 Sekunden sollen die Achsen bereits
zuruck nach oben in Ihre Ausgangslage verfahren.

Zwischenkreis- und Leistungsiibersicht der Applikation

Diese Ansicht stellt die Komponenten des Zwischenkreises

der Applikation dar.
Versorgung: N EEE EEEE ) : .
Vesorgnguspannung: 40V AC In unserem Kundenanforderungsprofil haben wir nun einen

o Zwischenkreis mit folgenden Komponenten:

» Einachs-Modul AX8108 (8 A, OCT-fahig, TwinSAFE)
« Einachs-Modul AX8108 (8 A, OCT-fahig, TwinSAFE)
+ Einachs-Modul AX8108 (8 A, OCT-fahig, TWinSAFE)
* AM8551-+AG2210-LP090 an Ritzel-Zahnstange

* AM8541-+AG2210-LP090 an Ritzel-Zahnstange

* und AM8033 mit Spindeltrieb.

In der Leistungsubersicht werden nun alle Leistungsdaten
des Zwischenkreises grafisch dargestellt. Diese Ansicht
befindet sich fein gegliedert spater auch in lhrem
ausgeleiteten Report.

= Wie Sie einen Report erstellen [» 43] erfahren Sie im
nachsten Kapitel.
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6.1 Erstellen eines Reports

In diesem Kapitel informieren wir Sie Uber das Erstellen eines Reports im TC3 Motion Designer.

Full- oder Short Report erstellen

55 TwinCAT Motion Designer Project -
Fie Edit View Project Buld Debug Team Tools Scope Window Help
id-a-SHd| % eB|-e-E-5]

[B 2 U Sukethowsh

Solution Explorer = & > | TwinCAT Motion De..Project3.DC

3 Solution TwinCAT Motion Designer Pojects
" [ TwinCAT Motion Desianes Proiec
+ B ociinko AddDC-Link
i X-Aois

- V- Aois

- 7-Ais

0 Bericht =]
Bitte wahlen sie eine Sprache aus
Deutsch h |
o) el
et e
[2l=]=1a]u]

mmmmmmmmmmmmmmmmmmmm BECKHOFF

oo Report

& cElBEEE

Print (Ctrl+F) l

= Fax
B Kyocera 8025 TLOG links
(] TLOG rech

Standot [_Enstelungen |
[[Druckersuchen...|

© Mes #nzah Exemplare: 1

1| 221] 33

2 [ o )| ) (o)

= Adobe PDF wird erstellt o) ® =)
D [ FixedD: ]|
POF-Gtatus
Erstellen der Seite 19... SystemWindows Documen ts.pof

NENENNNENENNNNNENNNEN
PDF-Name: SystemWindows Documents. pdi
PDF Ordner: C:\UserstReneK3\Downloads\

Seite 20 wird Libermittel. Ausblerden

Um einen Full Report auszuleiten gehen Sie wie folgt vor:

* Rechtsklick auf Ihr TC3 Motion Designer Projekt im Solution
Explorer [P 9].
» Es o6ffnet sich ein neues Meniifenster

» Klicken Sie nun im MenUfenster auf Create full / short report (gelb
eingefarbter Bereich).

Als nachstes mussen Sie die Zielsprache lhres Berichtes auswahlen.
+ Offnen Sie das Pull-Down Mendi.

* Wahlen Sie |hre Zielsprache (Deutsch Oder Englisch) aus.

» Bestatigen Sie Ihre Eingabe Uber den OK-Knopf.

In einem neuen Fenster 6ffnet sich nun lhr ausgeleiteter Report
(linkes Bild). Sie kdnnen in der Visual Studio Ansicht den Report
vollstandig lesen und fir lhre weitere Vorgehensweise in Betracht
ziehen.

Um den Report als PDF-Datei zu speichern und abzulegen gehen
Sie wie folgt vor:

» Klicken Sie auf die Befehlstaste Print (unteres Bild, gelb
eingefarbter Bereich) oder benutzen Sie den Kurzbefehl Ctrl+P.

* Wahlen Sie den Adobe PDF Drucker (1) aus und bestatigen Sie
Ihre Auswahl Gber die Schaltflache drucken (2).

» Es erscheint nun ein Fenster in dem Sie den Fortschritt der PDF
Erstellung verfolgen kdnnen. Das generierte PDF befindet sich
dann an lhrem gewahlten Speicherort.

Beispielhafter Report fiir Kundenanforderungsprofil!

o
1 Hier finden Sie beispielhafte Berichte flir das Kundenanforderungsprofil in diesem Kapitel. Bitte

beachten Sie, dass sowohl der ,Full Report” als auch der ,Short Report” aus fiktiven Daten
bestehen und keinesfalls fiir Ihre Applikation in Betracht gezogen werden kénnen.
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7 Haufige Probleme und Fragen

In diesem Kapitel informieren wir Sie Uber mogliche Software-Fehler und deren Fehlerbehebung.

7.1 Reibungskoeffizient
In diesem Kapitel geben wir Ihnen grundlegende Informationen Gber den Reibungskoeffizienten.

; - Fur jeden ausgewahlten Lastfall, kann im
Hiscionnen e Einstellungsbereich ein Reibungskoeffizient (1)
angegeben werden.

® Horizontal () Vertikal () Komplex

Die einzugebenden Werte sind applikationsabhangig.
Bitte priifen Sie Ihren Lastfall im Vorfeld auf mdgliche
Massentragheit Antriebstrommel  [[s] |10 | leem* [  Reibungsfelder und entnehmen Sie die

Durchmesser Antriebstrommel [ &idp] |10 | |mm n

e e | = N&herungswerte den unten stehenden Tabellen.
Massentragheit Umlenktrommel ~ [] |10 | kgerm® [

ot ma 1 NEIRCE - |

Gurtmasse [meed 02 | kg

Reibungskoeffizient [l 1 \C\

Wirkungsgrad [n]

Der Reibungskoeffizient, beschreibt das Verhaltnis der Anpresskraft zwischen zwei Kérpern. Man
unterscheidet zwischen Gleit- und Haftreibung. Bei der Auslegung eines Lastfalls ist der Reibungskoeffizient
zwischen den ausgewahlten Materialien mit einzubeziehen.

In der unteren Tabelle finden Sie Naherungswerte, welche sie fur die Lastfall-Auslegung verwenden kénnen.
Bitte beachten Sie, dass die Reibung von mehreren verschiedenen Faktoren wie z.B.:

» Materialpaarung
Oberflache
» Schmierung

» Temperatur
* Feuchte

* Verschleil®
» Normalkraft

abhangig ist und somit keine korrekten, sondern nur Richtwerte angegeben werden kénnen.

® Reibungskoeffizient bei mehreren Lagerungen!

1 Bitte beachten Sie, dass bei der Auslegung eines Lastfalls mehrere Lagerungen zum Einsatz
kommen kdénnen. Dadurch verandert sich ebenfalls der Naherungswert Ihres
Reibungskoeffizienten. Fir detaillierte Informationen wenden Sie sich an den
Bauteil-Hersteller.

Haftreibung

Haftreibung ist eine Kraft, die das Gleiten sich berihrender Kérper verhindert. Bei der Haftreibung handelt es
sich um die Verbindung von Kérpern mittels Kraftschluss. Beim TC3 Motion Designer wird die Haftreibung
mit 0 angenommen.
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Gleitreibung

Gleitreibung tritt an den Kontaktflachen zwischen Kérpern auf, die sich relativ zueinander bewegen. Bei
einigen Werkstoffkombinationen tritt ein Kriechen auf, so dass die Reibungskraft geschwindigkeitsabhangig
wird. Die Gleitreibungskraft ist meist geringer als die Haftreibungskraft bei gleicher Normalkraft. Den
Reibungskoeffizienten fir die Gleitreibung finden Sie anhand verschiedener Materialpaarungen in der unten

stehenden Tabelle.

Materialpaarung

ohne Schmierung

mit Schmierung

Statisch Dynamisch Statisch Dynamisch
Aluminium auf Aluminium 1,2 1,4 0,3 ---
Aluminium auf Flussstahl 0,61 0,47 - -
Blei auf Gusseisen --- 0,43 --- ---
Bronze auf Gusseisen --- 0,22 --- ---
Bronze auf Stahl - - 0,16 -—-
Cadmium auf Flussstahl - 0,46 - -
Cadmium auf Cadmium 0,5 0,05
Chrom auf Chrom 0,41 -—- 0,34 ---
Eisen auf Eisen 1 --- 0,175 ---
Feststoffe auf Gummi 2,5 --- --- ---
Flussstahl auf Flussstahl 0,74 0,57 - 0,1
Flussstahl auf Messing 0,51 0,44 - ---
Flussstahl auf Phosphor Bronze - 0,34 - 0,173
Flussstahl auf Blei 0,95 0,95 0,5 0,3
Flussstahl auf Gusseisen --- 0,23 0,183 0,133
Glas auf Nickel 0,78 0,56 - -—-
Glas auf Metall 0,6 - 0,25 -
Glas auf Glas 0,95 0,4 0,35 0,1
Graphit auf Stahl 0,1 - 0,1 -
Graphit auf Graphit 0,1 -—- 0,1 -
Gusseisen auf Gusseisen 1,1 0,15 --- 0,07
Harter Stahl auf Harter Stahl 0,78 0,42 0,075 0,008
Harter Stahl auf Graphit 0,21 - 0,09 -
Harter Stahl auf Polystyrol 0,325 - 0,325 -
Harter Stahl auf Polyathylen 0,2 - 0,2 ---
Magnesium auf Magnesium 0,6 - 0,08 -—-
Messing auf Gusseisen - 0,3 - -—-
Nickel auf Flussstahl - 0,64 - 0,178
Nickel auf Nickel 0,9 0,53 0,28 0,12
Nylon auf Nylon 0,2 - -—- -
Platin auf Platin 1,2 --- 0,25 ---
Plexiglas auf Plexiglas 0,8 --- 0,8 ---
Plexiglas auf Stahl 0,45 - 0,45 -
Polyathylen auf Stahl 0,2 - 0,2 -
Polystyrol auf Stahl 0,325 - 0,325 -
Polystyrol auf Polystyrol 0,5 - 0,5 ---
Silber auf Silber 1,4 --- 0,55 ---
Stahl auf Aluminium Bronze 0,45 - - -—-
Stahl auf Messing 0,35 - 0,19 -
Stahl auf Gusseisen 0,4 0,21
Stahl auf Kupfer Legierung 0,22 - 0,16 0,145
Stahl auf Graphit 0,1 -—- 0,1 -
Stahl auf Phosphor Bronze 0,35 -—- -—- -
Teflon auf Stahl 0,04 0,04 0,04
Teflon auf Teflon 0,04 - 0,04 0,04
Zink auf Gusseisen 0,85 0,21 --- -
Zink auf Zink 0,6 --- 0,04 ---
Zinn auf Gusseisen --- 0,32 --- ---
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Typische Herstellerangaben fiir lastfallabhdangige Reibungskoeffizienten sind:

Lastfall Linearfilhrung | Kugelgewindetrieb | Trapezspindel Gleitlagerung Gleitlagerung
Sinterbronze / Stahl | Kunststoff / Stahl

nY Y n” Y n” pY n” Y n”

Forderband
Ritzel-Zahnstange
Rundtakttisch
Spindeltrieb 0,001 - 0,003 0,003 0,96 0,20 0,32
Kurbeltrieb 0,001 - 0,003 0,04 -0,12 0,10-0,20
Wickler

YReibungskoeffizient in u und ?Wirkungsgrad in n

7.2 Tragheitsverhaltnis

Das Tragheitsverhaltnis beschreibt den Zusammenhang zwischen einer Masse und seiner Tragheit.
Wahrend die Masse Aufschluss iber das Gewicht eines Korpers gibt, bezieht die Massentragheit (J)
zusatzlich Informationen Uber die Geometrie mit ein. Fir Antriebssysteme ist es wichtig, dass ein gewisses
Verhaltnis von Lastmassentragheit zu Rotormassentragheit des Motors nicht Uberschritten wird. Dieses
Verhaltnis der Massentragheit wird Lambda genannt (A).

Typische notwendige Tragheitsverhaltnisse entnehmen Sie der unten stehenden Tabelle.

Anwendung Tragheitsverhaltnis
High-End-Servoantriebe fur hochste Genauigkeit bei gleichzeitig héchster A~1
Dynamik

Typische Servoantriebe in Werkzeugmaschinen 1<A<3
Handlingsysteme mit hoher Dynamik 3<A=10
Direktantriebe mit starrer Kopplung zwischen Motor und Last, Einfache 10 <A
Anwendungen ohne Anspriche an Positioniergenauigkeit und Dynamik
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7.3 Formeltabelle

In diesem Kapitel geben wir Ihnen einen Uberblick Giber mégliche Funktionen, welche Sie im
Einstellungsbereich des TC3 Motion Designer verwenden kdénnen.

Funktion und mathematischer Ausdruck Erklarung

Negatives Vorzeichen [neg]

Zahlenwert oder Umkehrfunktion mit negativem Vorzeichen (-)

Sinus [sin]

Trigonometrische Sinus Funktion

Kosinus [cos]

Trigonometrische Kosinus Funktion

Tangens [tan]

Trigonometrische Tangens Funktion

Arkussinus [asin]

Umkehrfunktion der trigonometrischen Sinus Funktion (Arkusfunktion)

Arkuskosinus [acos]

Umkehrfunktion der trigonometrischen Kosinus Funktion (Arkusfunktion)

Arkustangens [atan]

Umkehrfunktion der trigonometrischen Tangens Funktion (Arkusfunktion)

Sinus Hyperbolicus [sinh]

Mathematische Hyperbelfunktion (Sinus)

Kosinus Hyperbolicus [cosh]

Mathematische Hyperbelfunktion (Kosinus)

Tangens Hyperbolicus [tanh]

Mathematische Hyperbelfunktion (Tangens)

Areasinus Hyperbolicus [asinh]

Umkehrfunktion von der Sinus Hyperbelfunktion (Areafunktion)

Areakosinus Hyperbolicus [acosh]

Umkehrfunktion von der Kosinus Hyperbelfunktion (Areafunktion)

Areatangens Hyperbolicus [atanh]

Umkehrfunktion von der Tangens Hyperbelfunktion (Areafunktion)

Exponentialfunktion [exp / €?]

Funktion einer Form u [1 a“ anhand von reellen Zahlena >0 und a # 1

Logarithmus [log]

Als Logarithmus einer Zahl, beschreibt man den Exponent mit dem eine vorher
festgelegte Zahl (Basis) potenziert werden muss, um die gewlinschte Zahl zu erhalten.

Integralkosinus [ceil]

Funktion in deren Funktionsvorschrift ein Integral und die Kosinus Funktion auftreten.

Absolutwert [abs]

Absoluter Zahlenwert

Sigmoid-Funktion [sign]

Diese Funktion beschreibt eine skalierte und verschobene Tangens Hyperbelfunktion
(Areafunktion), bei der e als eulersche Zahl auftritt.

Modulo [mod]

Modulo berechnet den Rest (b) einer Division (n) geteilt durch m. Dies ermdglicht eine
Funktion, bei dem jedes Zahlenpaar (n; m) einen eindeutigen Teilerest b erhalt.

Minimaler Wert [min]

Minimal mdglicher und zugelassener Wert

Maximaler Wert [max]

Maximal moglicher und zugelassener Wert

Summe [sum]

Ergebnis einer Addition
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7.4 Fehlermeldungen

In diesem Kapitel informieren wir Sie Uber haufige Fehlermeldungen und deren Behebung.

Fehlermeldung

Ursache

Loésung

ErrorArticleOrderCode Die Motoren oder Getriebe sind nicht vollstandig Offnen Sie die Stiicklistenkonfiguration und
konfiguriert. wahlen Sie lhre Komponenten neu aus.
ErrorArticlesOrderCode Die Motoren oder Getriebe sind nicht vollstandig Offnen Sie die Stiicklistenkonfiguration und
konfiguriert. wahlen Sie Ihre Komponenten neu aus.
ErrorCableMissing Offnen Sie die Stiicklistenkonfiguration und
wahlen Sie Ihre Komponenten neu aus.
ErrorDCLinkMaxBleeder Die maximal benétigte Bremsleistung ist groRer als |Offnen Sie die Leistungsiibersicht des

die maximale Bremsleistung des Zwischenkreises.

Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorDCLinkMaxInfeed

Die maximal benétigte Einspeiseleistung ist groRer
als die maximale Einspeiseleistung des
Zwischenkreises.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorDCLinkNomBIleeder

Die effektiv bendtigte Bremsleistung ist groRer als
die Bremsleistung nominelle des Zwischenkreises.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorDCLinkNomInfeed

Die effektiv bendtigte Einspeiseleistung ist groier
als die nominelle Einspeiseleistung des
Zwischenkreises.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorDriveMaxSafety

Die maximale Belastung des Servoverstarkers ist
mit dem ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch

Wahlen Sie einen anderen Servoverstarker
aus

ErorrDriveMotorConnection

Der Servoverstarker kann nicht mit dem Motor
gekoppelt werden.

Der Servoverstarker ist nicht kompatibel mit
dem ausgewahlten Motor.

Konfigurieren Sie die Kombination neu.

ErrorDriveNomSafety Die nominelle Belastung des Servoverstarkers ist ~ |Wahlen Sie einen anderen Servoverstarker
mit dem ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch aus
ErrorEffectiveBrake Die Applikation benétigt mehr effektive Offnen Sie die Leistungsiibersicht des

Bremsleistung als der Zwischenkreis aufnehmen
kann.

Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorEffectivelnfeed

Die Applikation bendtigt mehr effektive
Einspeiseleistung als der Zwischenkreis aufbringen
kann.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorFanisMissing

Fir die EL7221-9014 muss eine passende
Lufterhaube hinzugefligt werden.

Offnen Sie die Stiicklistenkonfiguration und
wahlen Sie einen anderen Motor aus.

ErrorFeatherKey

Es muss eine glatte Motorwelle fur die Motor-
Getriebekombination ausgewahlt werden.

Offnen Sie die Stiicklistenkonfiguration und
wahlen Sie einen anderen Motor aus.

ErrorFeedbackConnection

Das ausgewahlte Feedback-System des Motors ist
nicht mit dem ausgewahlten Servoverstarker
kompatibel.

Konfigurieren Sie die Kombination neu.

ErrorGearboxMaxSafety

Die maximale Belastung des Getriebes ist fir den
ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch.

Wahlen Sie ein anderes Getriebe aus.

ErrorGearboxNomSafety

Die nominelle Belastung des Getriebes ist fir den
ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch.

Wahlen Sie ein anderes Getriebe aus.

ErrorMaximalBrake

Die Applikation benétigt mehr maximale
Bremsleistung als der Zwischenkreis aufnehmen
kann.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorMaximallnfeed

Die Applikation benétigt mehr maximale
Einspeiseleistung als der Zwischenkreis aufbringen
kann.

Offnen Sie die Leistungsiibersicht des
Zwischenkreises.

Konfigurieren Sie den Zwischenkreis neu

ErrorMotorCableLength

Die maximal erlaubte Motorleitungslange wurde
Uberschritten.

Passen Sie die Motorleitungsléange an.

ErrorMotorChokeRecommendation

Fir die ausgewahlte Kabellange wird eine
Motordrossel empfohlen.

Fligen Sie eine Motordrossel hinzu.

ErrorMotorGearboxMounting

Das ausgewahlte Getriebe kann nicht an den
ausgewahlten Motor montiert werden.

Wahlen Sie ein passendes Getriebe aus.

ErrorMotorMaxSafety Die maximale Belastung des Motors ist fir den Wahlen Sie einen anderen Motor aus.
ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch.
ErrorMotorNomSafety Die nominelle Belastung des Motors ist fuir den Wabhlen Sie einen anderen Motor aus.

ausgewahlten Sicherheitswert zu hoch.
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Fehlermeldung

Ursache

Losung

ErrorWarningDriveMaxSafety

dimensioniert.

Die maximale Belastung des Servoverstarkers ist  |Der Servoverstarker ist zu gering
fur den ausgewahlten Sicherheitswert zu gering dimensioniert.

Wahlen Sie einen anderen Servoverstarker

ErrorWarningDriveNomSafety

aus.
Die nominelle Belastung des Servoverstarkers ist  |Wahlen Sie einen anderen Servoverstarker
fur den ausgewahlten Sicherheitswert zu gering aus.
dimensioniert.

ErrorWarningGearboxMaxSafety

dimensioniert.

Die maximale Belastung des Getriebes ist fir den  |Wahlen Sie ein anderes Getriebe aus.
ausgewahlten Sicherheitswert zu gering

ErrorWarningGearboxNomSafety

dimensioniert.

Die nominelle Belastung des Getriebes ist fiir den  |Wahlen Sie ein anderes Getriebe aus.
ausgewahlten Sicherheitswert zu gering

ErrorWarningMotorMaxSafety

dimensioniert.

Die maximale Belastung des Motors ist fir den Wahlen Sie einen anderen Motor aus.
ausgewahlten Sicherheitswert zu gering

ErrorWarningMotorNomSafety

dimensioniert.

Die nominelle Belastung des Motors ist fir den Wabhlen Sie einen anderen Motor aus.
ausgewahlten Sicherheitswert zu gering

Downloadfehler im Internet Explorer

B View Downloads - Internet Explorer =] )
View and track your downloads Search d »
% TE5910-Moti....exe SMB  The signature of this "
hcebackholr program is cormupt or Delete
g invald.
Learn more

20160601_1....mp4 131 M8 Downloads v |

Options Clar st Close

Wenn Sie den TC3 Motion Designer mit dem Internet
Explorer Browser herunterladen wollen, kann es
vorkommen, dass die Fehlermeldung:

»1 he signature of this program is corrupt or invalid*
erscheint (linkes Bild).

In diesem Fall laden Sie sich bitte den Mozilla Firefox
Browser herunter und starten Sie den Download erneut.

Der Fehler sollte nun behoben sein.

Wenn dies nicht der Fall ist wenden Sie sich bitte an die
Beckhoff Applikationsabteilung.

Weitere Installationsschritte finden Sie im Kapitel:
JInstallation des TC3 Motion Designer [» 7]“.

7.5 Einrichtung unter Windows

Bitte stellen Sie vor der Installtion des TC3 Motion Designer fest, dass als Standard-Browser, der Mozilla

Firefox eingestellt ist.

Alle notwendigen Computereinstellungen finden Sie im Kapitel: ,Systemvoraussetzungen [P_6]°.

Sollten unerwartete Probleme bei der Einrichtung des TC3 Motion Designer auftreten, so setzen Sie sich
bitte mit der Beckhoff Applikationsabteilung in Verbindung.

7.6 Sprache einstellen

Um die Sprache im TC3 Motion Designer zu verandern gehen Sie wie folgt vor:

Offnen Sie das Pull-Down Menii (1) rechts oben in  Wéhlen Sie lhre Zielsprache (Deutsch / Englisch) aus.
der Ansicht der Benutzeroberflache.

#  Sprache: de-DE

Bitte wahlen sie eine Sprache aus

English (United States)

1

German (Germany)

TE5910

Version: 1.1

49



Haufige Probleme und Fragen BEGKHOFF

7.7 Service Packs und Upgrades

Fur die Einspeise- und Bremsleitungen im Die Zwischenkreisubersicht wurde Uberarbeitet und die

Zwischenkreis wurden kleine Ordnung der Komponenten verandert:
Fehlermeldungen eingebaut. « Die Zusatzartikel fiir die Servoverstarker (AX-Bridge,
Diese geben Informationen zu den von Safety-Optionskarte, etc.) werden nun oberhalb der
Ihnen vorgenommenen Einstellungen. Servoverstarker angeordnet.

Die Anzeige erfolgt tGber ein Mouse-Over. < Vorhandene Motordrosseln werden direkt unter den
Servoverstarkern positioniert.

» Bremswiderstande werden mit angezeigt.

Moo
[Effeictece Brupeneientung n ] “' : l Versargungs: . .
. Venargungisparnmng: 400 V¥ AD “’ “‘
Mamrnale Einsperalesbung n L _“'I n BHe
EHeitren Bremideistung Q- v H " I " I :
| L
* * [
O 0: I - | : ' —
:._-- -.'._-- -AE
Appikationskennwerie i
EMektroe Benbingte Erapnsdeniung ' e \':' H ' ' i
Mtasmal benttigte Eenpaselentung [+ I I - | . . '
Einspeteenergie 188 ] n 1 |
| - |
Eifeiter benatigle Bremalasiung .' L] W n : 1 ] L
Ml bendtigé Bremileisting D s w n %

o % | %
2% e
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8 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfugung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: https://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
» umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246 963 157
Fax: +49(0)5246 963 9157
E-Mail: support@beckhoff.com

Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstutzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246 963 460
Fax: +49(0)5246 963 479
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246 963 0

Fax: +49(0)5246 963 198
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: https://www.beckhoff.de

TE5910 Version: 1.1 51


https://www.beckhoff.de/support
https://www.beckhoff.de/support
https://www.beckhoff.de
https://www.beckhoff.de




Mehr Informationen:
www.beckhoff.de/te5910

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 9630
info@beckhoff.com
www.beckhoff.com
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