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Dokumentationshinweise

1 Dokumentationshinweise

1.1 Disclaimer

1.1.1 Marken

1.1.2 Patente

EtherCAT.

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

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beach-
tung der Dokumentation und der nachfolgenden Hinweise und Er-
klarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell giltige Dokumen-
tation zu verwenden.

Das Fachpersonal muss sicherstellen, dass die Anwendung bzw.
der Einsatz der beschriebenen Produkte alle Sicherheitsanforderun-
gen, einschliellich samtlicher anwendbarer Gesetze, Vorschriften,
Bestimmungen und Normen erfillt.

Beckhoff Produkte werden fortlaufend weiterentwickelt. Wir behalten
uns vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen
in dieser Dokumentation kénnen keine Anspriiche auf Anderung be-
reits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®,
EtherCAT G®, EtherCAT G10® EtherCAT P®, Safety over
EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC®, XTS® und XPlanar® sind eingetrage-
ne und lizenzierte Marken der Beckhoff Automation GmbH.

Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Mar-
ken oder Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von
Rechten der Inhaber der entsprechenden Kennzeichen flhren.

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich durch folgende An-
meldungen und Patente mit den entsprechenden Anmeldungen und
Eintragungen in verschiedenen anderen Landern geschutzt:

* EP1590927
* EP1789857
* EP1456722
* EP2137893
+ DE102015105702

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technolo-
gie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH.

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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1.1.3 Haftungsbeschrankungen

1.1.4  Copyright

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Die in dieser Bedienungsanleitung beschriebene Software wird je
nach Anwendungsbestimmungen mit einer bestimmten Konfigurati-
on von Hardwarekomponenten kombiniert. Umbauten und Anderun-
gen der Konfiguration von Hardware oder Software, die Uber die do-
kumentierten Mdglichkeiten hinausgehen, sind verboten und flihren
zum Haftungsausschluss der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Folgendes wird aus der Haftung ausgeschlossen:
* Nichtbeachtung dieser Betriebsanleitung

* Nichtbestimmungsgemale Verwendung

» Einsatz von nicht ausgebildetem Fachpersonal

* Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland

Die Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwer-
tung und Mitteilung seines Inhalts sind verboten, soweit nicht aus-
drucklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadener-
satz.

Wir behalten uns alle Rechte fiir den Fall der Eintragung der Paten-
te, Gebrauchsmuster und Geschmacksmuster vor.

TF5850 —9
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1.2 Ausgabestdnde

jlo

1.3 Dokumentationsumfang

10—

Bereitstellung Ausgabestinde )
Auf Anfrage erhalten Sie eine Auflistung der Ausgabestande zu An-
derungen in der Dokumentation.

* Anfrage senden an: motion-documentation@beckhoff.de

Dokumentenursprung

Diese Dokumentation ist in deutscher Sprache verfasst. Alle weite-
ren Sprachen werden von dem deutschen Original abgeleitet.

Produkteigenschaften

Gultig sind immer die Produkteigenschaften, die in der aktuellen Do-
kumentation angegeben sind. Weitere Informationen, die auf den
Produktseiten der Beckhoff Homepage, in E-Mails oder sonstigen
Publikationen angegeben werden, sind nicht mafgeblich.

Neben dieser Dokumentation sind folgende Dokumente Bestandteil
der Gesamtdokumentation:

Handbuch | TF5410
Beschreibung des optionalen Pakets zur Kollisionsvermeidung beim
Betreiben mehrerer Achsen.

@ Direktlink zur Dokumentation TF5410 | TwinCAT 3 Motion
Collision Avoidance

Original-Betriebsanleitung | XTS

Beschreibung der mechanischen und elektrischen Kenngréfen so-
wie aller notwendigen Informationen fir die Montage des XTS Sys-
tems.

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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1.4

1.4.1

BECKHOFF

Symbolerkldrung

Fir eine Ubersichtliche Gestaltung werden verschiedene Symbole
verwendet:

» Das Dreieck zeigt eine Handlungsanweisung, die Sie ausflh-
ren sollen

. Der Punkt zeigt eine Aufzahlung
Piktogramme

HINWEIS

Hinweise

Fir wichtige Informationen zu dem Produkt werden Hinweise ver-
wendet. Werden diese nicht beachtet, sind mogliche Folgen:

e Funktionsfehler an dem Produkt
« Schaden an dem Produkt
e Schaden an der Umwelt

Dieses Zeichen zeigt Informationen, Tipps und Hinweise fir den

" Informationen
‘ Umgang mit dem Produkt oder der Software.

|—|o‘

Beispiele

66 Dieses Zeichen zeigt Beispiele fir den Umgang mit dem Produkt
oder der Software.

Version: 1.1.1 TF5850 —MN
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1.5 Beckhoff Services

1.5.1 Support

1.5.2  Training

1.5.3 Service

1.5.4 Downloadbereich

1.5.5 Firmenzentrale

12—

Beckhoff und die weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassen-
den Support und Service.

Der Beckhoff-Support bietet lhnen technische Beratung bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff-Produkte und Systemplanungen. Die
Mitarbeiter unterstiitzen Sie bei der Programmierung und Inbetrieb-
nahme komplexer Automatisierungssysteme.

Hotline: +49(0)5246/963-157

Fax: +49(0)5246/963-199
E-Mail: support@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de/support

Schulungen in Deutschland finden in dem Schulungszentrum der
Unternehmenszentrale in Verl, den Niederlassungen oder nach Ab-
sprache bei den Kunden vor Ort statt.

Hotline: +49(0)5246/963-5000
Fax: +49(0)5246/963-95000
E-Mail: training@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de/training

Das Beckhoff Service-Center unterstltzt Sie rund um den After-Sa-
les-Service wie Vor-Ort-Service, Reparaturen oder Ersatzteilservice.

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

Im Downloadbereich erhalten Sie Produktinformationen, Software-
Updates, die Software TwinCAT, Dokumentationen und vieles mehr.

Web: www.beckhoff.de/download

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
Web: www.beckhoff.de

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen entnehmen
Sie der Internetseite: http://www.beckhoff.de
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2 Zulhrer Sicherheit

Lesen Sie dieses Kapitel mit den allgemeinen Sicherheitshinweisen.
Beachten Sie in jedem Fall die Sicherheitshinweise fir Ihre eigene
Sicherheit, die Sicherheit anderer Personen und die Sicherheit des
Produktes.

Bei der Arbeit mit Produkten in der Steuerungstechnik und Automa-
tisierung kdénnen aus unachtsamer und falscher Anwendung viele
Gefahren resultieren. Arbeiten Sie besonders sorgfaltig, nicht unter
Zeitdruck und verantwortungsbewusst gegeniber anderen Perso-
nen.

2.1 Allgemeine Sicherheitshinweise

2.1.1 Vor dem Betrieb

BECKHOFF

Version: 1.1.1

In diesem Kapitel erhalten Sie Hinweise zur Sicherheit flir den Um-
gang mit der Software und den damit verbundenen und eingesetz-
ten Produkten. Lesen Sie auch die Original-Betriebsanleitung zu
den von lhnen verwendeten Hardwarekomponenten.

Gefahr durch magnetische Felder
Durch magnetische Felder an einzelnen Komponenten des XTS be-
steht Gefahr fur:

» Personen mit Herzschrittmachern
* Personen mit magnetisch leitenden Implantaten
» Implantierte und externe Defibrillatoren

» Magnetische Datentrager, Chipkarten mit Magnetstreifen und
andere elektronische Gerate

Gewahrleisten Sie einen Sicherheitsabstand zu allen magnetischen
Teilen und verhindern Sie direkten Kontakt zwischen magnetischen
und stérungsempfindlichen Teilen.

Beachten Sie die Anforderungen der BGV B 11 fur elektromagneti-
sche Felder und geltende, nationale Bestimmungen in anderen Lan-
dern.

Ausgangsspannungen SELV / PELV verwenden

Betreiben Sie alle Elektronikbaugruppen und Komponenten im An-
triebssystem nur mit einer Ausgangsspannung SELV, Safety Extra
Low Voltage, oder PELV, Protective Extra Low Voltage.

Naheres Umfeld sauber halten
Halten Sie lhren Arbeitsplatz und das nahere Umfeld sauber. Ge-
wahrleisten Sie ein sicheres Arbeiten.

Maschine oder Anlage stillsetzen und sichern

Setzen Sie die Maschine oder Anlage still. Sichern Sie die Maschine
oder Anlage gegen eine versehentliche Inbetriebnahme.

TF5850 —13



Zu Threr Sicherheit

Keine beschadigten Komponenten verwenden

Halten Sie bei Lagerung, Transport und Betrieb die Vorgaben aus
den Technischen Daten ein. Verwenden Sie keine beschadigten
Komponenten.

Verletzungsgefahr beim Umgang mit Schneidwerkzeugen

Beim unachtsamen Arbeiten mit Schneidwerkzeugen kénnen Sie
sich durch Schnitte oder Stiche verletzen.

Gewahrleisten Sie sicheres Arbeiten. Wenn noétig, tragen Sie
Schutzhandschuhe.

Verletzungsgefahr beim Umgang mit Klebstoff

Klebstoff kann die Augen, die Atmungsorgane und die Haut reizen.
Atmen Sie den Dampf nicht ein. Vermeiden Sie die Berihrung des
Klebstoffs mit den Augen und der Haut. Sollte dennoch Klebstoff in
die Augen gelangen, waschen Sie die Augen sofort grindlich mit
Wasser aus und suchen Sie einen Arzt auf.

Beachten Sie beim Umgang mit Klebstoff die Dokumentation des
Herstellers. Wenn nétig, Schutzhandschuhe und Schutzbrille tragen.

Sicherheitsbildzeichen priifen
Prifen Sie, ob sich die Bildzeichen am Produkt befinden. Ersetzen
Sie fehlende oder unleserliche Aufkleber.

Anzugsdrehmomente beachten

Montieren und Uberprufen Sie wiederkehrend Anschlisse und Kom-
ponenten unter Einhaltung der vorgeschriebenen Anzugsdrehmo-
mente.

Elektrische Komponenten oder Baugruppen richtig erden
Vermeiden Sie Stromschlage durch eine nicht ordnungsgemalie Er-
dung von elektrischen Komponenten oder Baugruppen. Erden Sie
alle leitfahigen Komponenten nach den Vorgaben aus den Kapiteln:
.Elektrische Installation“ und ,Mechanische Installation®.

Nur Original-Verpackung nutzen

Verwenden Sie beim Versenden, Transportieren, Lagern und Verpa-
cken die Original-Verpackung oder nicht leitfahige Materialien.

2.1.2 Im Betrieb

Erdungskonzept beachten

Bei der Erdung des XTS beachten Sie besondere Bedingungen. Le-
sen Sie dazu in jedem Fall das Kapitel: ,Erdung der Einspeisung®.

Nicht an elektrischen Teilen unter Spannung arbeiten

Stellen Sie einen ordnungsgemalen Anschluss des Schutzleiters si-
cher. Ldsen Sie elektrische Anschlisse nie unter Spannung. Arbei-
ten Sie erst am XTS, wenn die Spannung auf < 10 V abgesunken
ist. Trennen Sie alle Komponenten vom Netz und sichern Sie diese
gegen Wiedereinschalten.

HeiRe Oberflachen nicht beriihren

Kontrollieren Sie die Abkuhlung der Oberflachen mit einem Thermo-
meter. BertUhren Sie nicht die Komponenten wahrend und direkt
nach dem Betrieb. Lassen Sie die Komponenten nach dem Abschal-
ten ausreichend abkuhlen.
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2.1.3 Nach dem Betrieb

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Uberhitzung vermeiden

Betreiben Sie die Komponenten unter den technisch vorgesehenen
Spezifikationen. Beachten Sie hierzu das Kapitel: ,Technische Da-
ten“. Stellen Sie eine ausreichende Kihlung her. Schalten Sie die
Komponenten bei zu hoher Temperatur sofort ab.

Keine Komponenten in Bewegung oder Rotation beriihren
Berlhren Sie keine Teile in Bewegung oder Rotation. Stellen Sie
einen festen Sitz aller an der Maschine oder Anlage befindlichen
Bauteile oder Komponenten her.

Vor Arbeiten an Komponenten den energielosen und span-
nungsfreien Zustand herstellen

Prifen Sie alle sicherheitsrelevanten Einrichtungen auf die Funktio-
nalitét. Sichern Sie die Arbeitsumgebung. Sichern Sie die Maschine
oder Anlage gegen eine versehentliche Inbetriebnahme. Beachten
Sie das Kapitel: ,AulRerbetriebnahme®.
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3 Hinweise zur Informationssicherheit
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Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG sind, sofern
sie online zu erreichen sind, mit Security-Funktionen ausgestattet,
die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Er-
stellung, Implementierung und standige Aktualisierung eines ganz-
heitlichen Security-Konzepts fir den Betrieb notwendig, um die je-
weilige Anlage, das System, die Maschine und die Netzwerke gegen
Cyber-Bedrohungen zu schitzen. Die von Beckhoff verkauften Pro-
dukte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-
Konzepts. Der Kunde ist dafur verantwortlich, dass unbefugte Zu-
griffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unter-
nehmensnetzwerk oder dem Internet verbunden werden, wenn ent-
sprechende Schutzmaflinahmen eingerichtet wurden.

Beckhoff empfiehlt folgende Schutzmalinahmen zur Informationssi-
cherheit und Industrial Security:

@ www.infosys.beckhoff.com

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden standig weiterent-
wickelt. Dies betrifft auch die Security-Funktionen. Aufgrund der ste-
tigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, die Pro-
dukte standig auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereit-
stellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen. Die Ver-
wendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen
kann das Risiko von Cyber-Bedrohungen erhéhen. Um stets Gber
Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff in-
formiert zu sein, abonnieren Sie den RSS Feed. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie unter:

@ www.infosys.beckhoff.com

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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4 Allgemeine Informationen

4.1 Kompatibilitat

4.2 Darstellung der Screenshots

BECKHOFF

Version: 1.1.1

el o

Die vorliegende Bedienungsanleitung hilft Ihnen bei der Inbetrieb-
nahme und Programmierung eines XTS Systems.

Die folgenden Kapitel leiten Sie durch die Basiskonfiguration der
XTS Hardwarekomponenten in TwinCAT 3, sodass Sie die XTS Mo-
ver Uber die grundlegende NC Schnittstelle fahren und in der PLC
programmieren kénnen. Das Ziel ist das erste Verfahren der XTS
Mover und die Uberpriifung des Systemkonzepts. Des Weiteren er-
halten Sie einen ersten Uberblick Uber alle XTS Funktionalitiaten der
TF5850 TC3 XTS Extension.

Die Dokumentation der TF5850 TC3 XTS Extension befindet sich
derzeit noch im Aufbau und wird laufend erweitert. Die aktuelle Ver-
sion dieser Bedienungsanleitung finden Sie unter:

@ www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/

Diese Dokumentation bezieht sich auf folgende Softwareversionen
der TF5850 TC3 XTS Extension, TF5400 TC3 Advanced Motion
Pack Extension und TwinCAT 3:

Software Version

TF5850 3.21.703.0 oder hoher
TF5400 3.1.10.52 oder hoher
TC3 3.1.4024.22 oder hoéher

Zur Inbetriebnahme von XTS Systemen mit alteren Softwareversio-
nen ist diese Dokumentation nur bedingt geeignet. Bei Fragen kon-
taktieren Sie den fur Ihre Region zustandigen Produktspezialisten.

Fir diese Dokumentation wurde die Spracheinstellung Englisch in
TwinCAT verwendet. Sdmtliche Screenshots werden in dieser Do-
kumentation exemplarisch in englischer Sprache dargestellt. In den
dazugehdrigen Handlungsanweisungen werden die Begriffe aus den
Screenshots verwendet.

Samtliche Funktionen und Einstellungen sind unabhangig von der
eingestellten Sprache auf lhnrem PC an derselben Stelle in der Soft-
ware zu finden.
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4.3 Ubersicht Benutzeroberfliche

Die Benutzeroberflache von TwinCAT ist in folgende Bereiche auf-
geteilt:

Position Erlauterung

Solution Explorer

Menlleiste

Projektfenster

Symbolleiste

XTS Tool Window

Toolbox oder Properties Window
Meldungsfenster Error List und Output
Informationsleiste und Statusleiste

O[NP |WIN|=
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5 Installation und Software-Update

Bevor Sie ein XTS System in Betrieb nehmen kénnen, missen Sie
zunachst die Software TF5850 | TwinCAT 3 XTS Extension installie-
ren. Die folgenden Schritte sind auch bei einem Update auf die
neueste Version von TF5850 | TwinCAT 3 XTS Extension erforder-
lich.

Wenn Sie bereits eine Softwareversion installiert haben, Uberprifen
Sie, ob Sie die neueste Version installiert haben. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie im Kapitel ,Versionsstand tberprifen®, [Seite
22].

@ | Als Voraussetzung fir die Installation muss auf lhrem System be-
1 reits eine Version von TwinCAT 3 XAE (TcXaeShell oder hdher) vor-
L | handen sein.

Die jeweils aktuelle Version der Software finden Sie im Downloadfin-
der:

@ www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/

» Software TF5850 | TwinCAT 3 XTS Extension herunterladen
und speichern

» Doppelklick auf das Symbol TF5850-XTS-Technology auf Ihrem
Desktop

Die Installation wird gestartet.

» Auf Yes klicken, um Anderungen an dem Geréat zuzulassen

(2 o
Beckhoff TF5850-XTS-Technology

Verified publisher: Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
File origin: Hard drive on this computer

Show more details

I Yes I No

» Die gewinschte Installationssprache im Dropdown-Menu aus-
wahlen

Seiect the language for the instalizbon from the choices below,
— » Auswahl mit OK bestéatigen

| Engish United States) -

o] o

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —19


https://www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/suchergebnis/?c-1=26782567

Installation und Software-Update

Preparing to Install...

Beckhalf TESBS) T3 XTS Technology Selup is prepanng
the InstaitShiekd Wizard, which will guide you through the
PrOgRam Setup process. Flaase wail

Earacting: Reckhof¥ TFSA50 TCY XTS Techralogy.ms

Welcome to the Beckhoff Setup for
Beckhoff TF5850 TC3 XTS Technology

Backhoff Setup well nstall Beckhoff TFIB30 TC3 XTS Technology
&0 yaur compuer, Ta contnue, dids Mext

/ PAARIING: THiS Brogram & protaced by copyright e and
A imamational traztis.

Cangel
Licenss Agresment
Flaasa raod tha Solowaneg brsnss agraemeant cerahully.
ol
Sofwaea Liage Agresmant for Backhal Sobwars Froducts -

5 1 Subject Mamar of this Agreamant

11} Liconsar grants Licensae a mos-ransfrable. nen-axchusi nght 10 usa iha dana precassing
SppRCAnONS 5 pCI i AREend 1 Reto heranakar cald “Sobwa") urder the condtions
capat fad heranahe

12| Tha Sabwara shall ba dalvared b2 Licarns ea on maching-readable recording madia as spacified
in Appandie 1. an which i i reconded s an abject program in an exscuisbl sistes. One copy of
thi ke documentation shal ba pas of thi apgieason and i shall be ddlksinsd 10 Licansies in
pormad fonm, of dkse 00 @ Machingsadath eordng Madium of oskng. The fom e usar
decemantaiion i delaned in & specilled in Agpandix 1. The Sefwars and the decementaiion as
hisrniabar called “Licans e Mabaral™

73 Dara Mkas. data base matariaks) scarded on the maching raadabis rcording mefia whichis

1 BCcapt i Larms in Bha |area ek
{11 ds nat pooapt the terms in the bommse agresmant

=

el Shiskl

Cancel

# X
Custonrer Information
Flaaia anter pour iformation. ﬁ
=y
sar Blarme:
| ]

Zatian:
imm |

[retalStikl

s oo
Sutup Typa
Choosa e salup fee that best suls your needs.
)
Please select 8 setup hpe,
AN program festues wil ba nsiod to 3l neied TenCAT 3
ﬂ VTGRS O Vool Sytanm. (Requines ho mo dek space |
I Custnim
‘heosa which program fasiures you wark insialed and o which
ﬁ TwitCAT 3 varshsn Moy il ba araliod. REcomimandod Tor aduented
usars.
s
o -
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Die Installation wird vorbereitet.

» Auf Next > klicken, um mit der Installation fortzufahren
» Auf Next > klicken, um mit der Installation fortzufahren

» Den Lizenzvereinbarungen zustimmen

» Bei Bedarf auf Print klicken, um die Lizenzvereinbarungen aus-
zudrucken

» Auf Next > klicken, um mit der Installation fortzufahren

» In das Eingabefeld User Name den Benutzernamen eingeben
» In das Eingabefeld Organization den Firmennamen eingeben
» Auf Next > klicken, um mit der Installation fortzufahren

» Setup Type Complete auswahlen
» Auf Next > klicken, um mit der Installation fortzufahren
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Raady to batal the Program
Tha vazard is raedy b bagin inctallation.
=)
I'pou wark L raveaw or changa 2y af your installatian saiiings, chck Back. Chok Cancal o st
Tha wazard.

Oack Jnsted| to beges the nxipdistos,

e =]

Cancel

Please wait whike the Bedchoff Satup insalls Beckhoff TFESI50 TC3 ATS
Techraingy, This: mery take seversl misses,

Stetus:
Izl TmitlCAT 3.1 FLC Ibvais

= Back Mt >

Beckhoff Setup Completed

The Beckhoff Setep e suocessfully instaled Beckhoff TR
T3 HTS Technoingy, Chck Finiss tn axt the wizsrd,

You must restart your system for the configuration
changes made to Beckhoff TESB50 TC3 XTS Technology
o take effect. Click Yes to restart now or Mo if you plan to
restart laber.

w0

e

1
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» Mit Install bestatigen

] ' Das Programm wird installiert.
Instaling Backhof? TF5850 TC3 XTS5 Technokgy
1M:m9‘am|m_ras YO St Hﬂﬂﬁli] nmaboad.

7

» Auf Finish klicken

» Auf Yes klicken, um das Geréat neu zu starten und die Anderun-
gen zu Ubernehmen

Wenn Sie ein Update der Software TF5850 | TwinCAT 3 XTS Exten-
sion durchgefihrt haben, missen Sie die TcCom-Objekte neu la-
den. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TcCom-Ob-
jekte neu laden®, [Seite 23].
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5.1 Versionsstand iiberpriifen

i

Best match

[ scurss
& Trusted Windows Store sop

25 Control Panel

Apps >

B Intel® HD Graphics Control Panel

B & b 0 B =@ &

control pane|

w0 M.

Betriebssystem beachten

Das Aufrufen des Versionsstandes ist abhangig vom installierten
Betriebssystem auf lhrem Gerat und kann von der hier beschriebe-
nen Variante abweichen.

» Auf Start klicken
» Die Systemsteuerung aufrufen

Das Fenster Control Panel 6ffnet sich.
» Auf Programs klicken

Das Fenster Programs 6ffnet sich.
» Auf Programs and Features klicken

{jl Programs and Features - o x

« ~ 4 €l > Control Panel > Programs > Programs and Features v O | Search Programs and features ©

Control Panel Home

View installed updates

& Tum Windows features on or

Uninstall or change a program

To uninstall a program, select it from the list and then click Uninstall, Change, or Repair.

22—

Cu Organize ~ Uninstall Change  Repair - @
Publisher Installed On  Size Version ~
P e 1n8 A
L HEE Q4THIE
Bie -
B =
i e v L [ETH
i TV ALt s e Sl L
1 Y TV D ek i Y VR AR 42
& Becknoff TFS850 TC3 XTS Technalogy 8/16/2023 125 MB
T P ——— v ot TN
——— R
e amarm
L M ATHIE

N Beckhoff Automation Product version: 32212001

Supportlink: ~ hhtp://www.beckhoft.c..Com
Help link:  hitp://ww beckhoff.c 2

Size: 125M8B

ents: Add new features to your becknoff .

Das Fenster Programs und Features 6ffnet sich.

» Den Versionsstand von Beckhoff TF5850 TC3 XTS Technolo-
gy Uberprifen
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5.2 TcCom-Objekte neu laden

Wenn Sie ein Update der Software TF5850 | TwinCAT 3 XTS Exten-
sion durchgefihrt haben, missen Sie die TcCom-Objekte neu la-

den.
P — | -2 x| » Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen
GE-|o-o|p- » Doppelklick auf TcCOM Objects

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
fa] Solution 'TwinCAT Project’ (1 project)
4 gl TwinCAT Project
4 @ SYSTEM
¥ License

b @ Real-Time
-4 @ Tasks
=fa Routes

» Im Projektfenster den Reiter Project Objects anklicken

S » Alle Objekte markieren

Unselctall - » Mit der rechten Maustaste auf die ausgewahlten Objekte klicken,
R um das Kontextmen( aufzurufen

Reload TMI/TMC Descript h chang
[Module 5_Obj5 (AT2050_0500) ] . - .

R » Im Kontextmeni auf Reload TMI/TMC Description(s) klicken
Module 7_Obj7 (AT2001_0250)
[Module 8_Ob;j8 (AT2000_0250)
[Module 9_Obj9 (AT2000_0250)
[Module 10_0bj10 (AT2000_0250)

jule 11_Obj11 (AT2050_0500)
)_Obj12 (AT2050_0501)
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6 Funktionen des Treibers

6.1 XTS Konfiguration

Kommunikationsebenen

Das XTS System besteht aus Hardwarekomponenten und Software-
komponenten, die miteinander kommunizieren und zusammen funk-
tionieren mussen. Damit sich das System wie erwartet verhalt, mus-
sen Sie die generellen Prozesse und die Kommunikationswege zwi-
schen Software und Hardware verstehen.

Ein XTS System besteht aus den Modulen, Fiihrungsschienen und
Movern sowie einigen Softwarekomponenten, die auf einem IPC

laufen.

SPS

AXIS_REF

SPS-Programm

AXES_GROUP_REF*

NC Daten MC Kommandos CA-grac;:ﬁ CK;érﬁ'r:Zl;zos
v NC-Daten - Vv
NC © Collision
TF5410* NC Achse CABewegungsprofil [SSVATCIGELIVREIG
Istwerte Sollwerte CoE
(Pos., Vel., Acc.) (Pos., Vel., Acc.) Status/Control

XTS
TF5850

Mover
Position-Istwerte

A

Mover
Strom-Sollwerte

CoE
Status/Control

XTS Treiber

(XTS Processing Unit / XTS 10 Driver)

-

Feedback
Sensorwerte

Spulen
Sollstrom

CoE
Status/Control

10

v

v

XTS Modul

*  Optional
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6.1.1 Integration des XTS Treibers

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Die Grundlage der Kommunikation bildet die Hardware, bestehend
aus den Modulen. Die Module tbermitteln Sensorwerte an den Trei-
ber.

Der Treiber benutzt die Sensorwerte der Module zur Positionsbe-
stimmung der Mover und Gbermittelt die Positionswerte jedes einzel-
nen Movers an den jeweiligen SoftDrive.

Der SoftDrive Ubermittelt die aktuellen Positionswerte und Ge-
schwindigkeitswerte an die NC-Achsen. Die NC-Achsen erzeugen
Bewegungsprofile auf Basis der erhaltenen Werte und Ubermitteln
Sollwerte fiir die Position und die Geschwindigkeit zuriick an den
SoftDrive.

Der SoftDrive interpoliert die Werte und fuhrt einen Soll-Ist-Wertab-
gleich durch und Ubermittelt die sich aus der Regelstruktur ergebe-
nen Stromwerte des Movers zuriick an den Treiber. Der Treiber be-
rechnet und Ubermittelt die Stromsollwerte an die 15 Spulen der Mo-
dule.

Wenn die NC-Achsen in eine Collision Avoidance-Gruppe eingebun-
den sind, erhalten die NC-Achsen externe Sollwerte zurtick, die das
Bewegungsprofil jedes einzelnen Movers darstellen.

Fahrkommandos und administrative Kommandos werden vom An-
wender aus der SPS-Applikation Uber Bibliotheken direkt an die NC-
Achsen oder die Collision Avoidance-Gruppe Ubergeben.

Die Kommunikation des XTS basiert auf und erfolgt Gber die
CANopen-Kommunikationsstruktur. Zusatzliche Daten werden zwi-
schen den Objekten Ubertragen, um den Spulenstrom, die Kommu-
tation, die Dynamik und die Bewegungsprofile zu berechnen.

Weitere Informationen zu den einzelnen Objekten finden Sie in den
jeweiligen Dokumentationen.

Das XTS System besteht softwareseitig aus mehreren Komponen-
ten, die als TwinCAT Component-Objekt, kurz TcCom-Objekt, in ein
TwinCAT-Projekt eingefigt werden. Jedes Modul und jeder Mover
bendtigt ein entsprechendes Treiber TcCom-Objekt, Uber dessen
Schnittstellen Daten mit anderen Komponenten ausgetauscht wer-
den:

« Das TcCom-Objekt Modul verfugt Uber Data Pointers. Diese Da-
ta Pointers sind Schnittstellen, die mit den Prozessdaten der
XTS 10 Module verkniipft werden. Uber die Data Pointers erhalt
das TcCom-Objekt Modul die Sensorwerte des Moduls.

» Das TcCom-Objekt Mover verfugt Uber Data Areas. Diese Data
Areas sind Schnittstellen zu dem entsprechenden SoftDrive-Ob-
jekt, das unter jeder NC-Achse angelegt ist. Uber die Data Areas
erhalt das TcCom-Objekt Mover neue Stromsollwerte und liefert
die aktuelle Position Gber den SoftDrive an die NC-Achse.

Neben den TcCom-Objekten Modul und Mover bendtigt das System
noch weitere TcCom-Objekte, um allgemeine Systemberechnungen
durchzufihren und um grundlegende Systemparameter zu verwal-
ten. Weitere Informationen dazu finden Sie in den Kapiteln ,Konfigu-
rationsaufbau®, [Seite 29] und ,Neues XTS System manuell anle-
gen“, [Seite 39].
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6.1.2 Grundlagen

Die Bedienoberflache der XTS Software vereinfacht die Arbeit und
den Umgang mit den immer gréReren und komplexeren Systemen,
die mit XTS umgesetzt werden. Der einfache bildliche Aufbau tragt
entscheidend zu einer schnellen Inbetriebnahme und einer intuitiven
Arbeitsweise bei. Eine grole Anzahl an XTS Systemen kann nun
unabhangig von der Lange, der Form oder der Variante sehr einfach
eingerichtet werden.

Ein Hauptziel der XTS Software ist die Unterstitzung der verschie-
denen Softwarefunktionalitdten wie beispielsweise Track Manage-
ment oder Leave and Arrive:

» Mithilfe der Track Management-Funktion kdnnen Sie das XTS
System in einzelne Abschnitte aufteilen, die Sie dann zu fortlau-
fenden Strecken zusammenfiigen kénnen. Das gibt Ihnen die
Maéglichkeit einzelne Abschnitte auf unterschiedliche Weise me-
chanisch auszurichten und somit die Mover flexibler auf dem
System einzusetzen.

« Mithilfe der Leave and Arrive-Funktion kdnnen Sie im laufenden
System Mover herausnehmen oder weitere Mover hinzufugen.

6.1.2.1 Beispielkonfigurationen flir XTS Systeme

Die beiden Beispielkonfigurationen zeigen, wie unterschiedlich ein
XTS System aufgebaut werden kann.

Geschlossenes XTS System

Ein geschlossenes System mit 180° Kurven und zehn Movern, ent-
sprechend der Konfiguration eines 3 m XTS Starterkits.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,System konfigu-
rieren”, [Seite 263].

XTS System mit Track Management

Ein XTS System mit Track Management mit vier XTS Parts und
sechs Movern. Dieser Aufbau wird meistens als Weiche oder Auf-
zug bezeichnet.
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Der Unterschied zwischen diesen beiden Systemkonfigurationen be-
steht darin, dass bei einem geschlossenem XTS System die Rei-
henfolge der Module und Mover immer konstant bleibt. Die Mover
haben somit nur einen mdglichen XTS Track, auf dem sie sich be-
wegen kdnnen.

Bei einem XTS System mit Track Management kénnen die Module
ihre Position verandern und sich an anderen Modulen ausrichten.
Somit ist die Reihenfolge der Module und Mover veranderbar, da
neue Strecken gebildet werden kénnen. Um den Uberblick tber die-
se neuen Funktionen behalten zu kénnen, wurden die Funktionen
XTS Parts und XTS Tracks eingeflhrt.

Der XTS Part ist im Prinzip die physische Hardwarekomponente auf
der der Mover fahrt, vergleichbar mit einem StralRenabschnitt fiir ein
Auto. Der XTS Track hingegen ist die tatsachliche Strecke, die der
Mover nimmt. Die Strecke entsteht, indem die einzelnen Hardware-
komponenten zusammengefliigt werden. Im Vergleich mit dem Auto
wird sozusagen eine mogliche Strecke mit verschiedenen Strallen-
abschnitten erschaffen.

XTS Parts und XTS Tracks sind Objekte, die mithilfe des XTS Confi-
gurators im TwinCAT-Projekt angelegt werden kdénnen. Ein einfa-
ches System kann dabei mit nur einem XTS Part und einem XTS
Track fur alle Mover angelegt werden.

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Komplexere XTS Systeme kdnnen aus mehreren XTS Parts beste-
hen, die zu verschiedenen XTS Tracks zusammengeflgt werden.
Im Vergleich mit dem Auto wird zwischen zwei mdglichen Strecken
eine Autofahre eingesetzt.
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Mit der Leave and Arrive-Funktion ist es mdglich, dass einzelne Mo-
ver vom System genommen oder weitere Mover auf das System ge-
bracht werden kdnnen. Im Vergleich mit dem Auto dient der zusatzli-
che Strallenabschnitt dabei als Einfahrt und Ausfahrt. Auf3erhalb der
XTS Parts gibt es Parkplatze fur nicht genutzte Autos, Neuwagen-
handler mit zusatzlichen Autos und Werkstatten fur defekte Autos.

Ubertragen auf das XTS System bedeutet es, dass Sie beispielswei-
se:

* Mover fir Wartungsarbeiten entnehmen kénnen,
* bei Bedarf neue Mover hinzufligen kénnen,
* nicht mehr bendtigte Mover entnehmen koénnen.
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6.1.3 Konfigurationsaufbau

BECKHOFF

Version: 1.1.1

o

Manuelles Anlegen oder Verwendung von TwinCAT Tools

Sie haben die Moglichkeit die Hardwarekomponenten und die
IO-Komponenten manuell oder schnell und einfach Uber die
TwinCAT Tools XTS Configurator und XTS Simulation Builder anzu-
legen. Weitere Informationen dazu den TwinCAT Tools finden Sie in
den Kapiteln ,XTS Configurator”, [Seite 260] und ,XTS Simulation
Builder®, [Seite 231].

Konfigurator ersetzt den XTS Manager

Der Konfigurator ersetzt den XTS Manager, der in den Softwarever-
sionen, bis Version 3.18.715.0, im XTS IO Driver-Objekt integriert
war. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Kompatibili-
tatsmodus®, [Seite 71].

Bevor Sie ein XTS System nutzen kdnnen, muss es zunachst mit al-
len 10-Komponenten und allen Einstellungen von Real Time und
Distributed Clock vollstandig konfiguriert werden.

Die wichtigsten Schritte bei der Konfiguration eines Systems sind
folgende:

» XTS Processing Units
» XTS Parts

« XTS Modules

* XTS Tracks

* XTS Movers

« XTS Stations

* NC-Achse

» SoftDrive

e 1O-Terminal
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6.1.3.1  XTS Processing Units

Die Processing Unit ist das Zentrum eines XTS Systems. In der Pro-
cessing Unit laufen alle erforderlichen Objekte zusammen und wer-
den logisch miteinander verknupft.

Die XTS Processing Unit ersetzt das XTS 10 Driver-Objekt der fru-
heren Softwareversion.

pdo

Sie kdénnen eine oder mehrere Processing Units anlegen, je nach
Anzahl der einzelnen Systeme, die in der Maschine verwendet wer-
den. Jede Processing Unit bendtigt mindestens eine Task, die nicht
in anderen Processing Units verwendet wird.

Benotigte Einstellungen:
* Task

* OperationMode

* MoverType

* MagnetPlateType
» |dDetectionMode
* IsTeachingEnabled

Optionale Einstellungen:

* MoverSortOrder

* MinMechanicalMoverDistance
+ alle weiteren Parameter
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6.1.3.2  XTS Parts

Ein Part ist die mindestens erforderliche Komponente eines XTS
Systems. Der kleinste mdgliche Part ist ein einzelnes Modul. Nor-
malerweise besteht ein Part aus einem Einspeisestrang, aber auch
mehrere Einspeisungen innerhalb eines Parts sind moglich.

Wahrend des manuellen Anlegens in der korrekten Reihenfolge,
wird festgelegt, welche 10 Devices enthalten sind und zu welcher
Processing Unit der Part gehért.

Die optionalen Einstellungen dienen dazu, die Ansicht im XTS Sys-
tem View so realistisch wie moglich darzustellen.

= Mo:dul
@ :
Vi :

1 Moﬂul

Modul

mit Elns_pelsung

c Modu

@ :
Vi
| Modu

Benoétigte Einstellungen:
* Kkeine

Optionale Einstellungen:
« TaskOID

* ModuleSide

* OriginTransform
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6.1.3.3  XTS Modules

[b’[IIU

VL

o
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Ein Modul entspricht einem physischen Modul AT2xxx-0xxx und ist
immer ein untergeordnetes Objekt eines Parts.

Jedem Modul muss im Reiter Context eine Task zugewiesen wer-
den, um aktive Berechnungen ausflihren zu kénnen. Nur Module mit
Einspeisung und Module mit Steckverbinder verfiigen Uber
EtherCAT-Kommunikationsschnittstellen. Mithilfe von Connector-
Karten wird die EtherCAT-Kommunikation zu anderen Modulen her-
gestellt.

Simulationsbetrieb oder Maschinenbetrieb

Fir den Simulationsbetrieb des Treibers wird keine Hardware beno-
tigt.

Fir den realen Maschinenbetrieb muss jedem Modul ein physisches
Modul AT2xxx-0xxx zugeordnet werden.

Jedem Modul muss eine entsprechende Hardwarekomponente zu-
geordnet werden.

Bendétigte Einstellungen:

» Task

» PositionIindex

* MotorTerminalOid

» SensorTerminalQOid

* Verlinkung mit I0-Objekten

Optionale Einstellungen:
* Gap

» Offset

» ScalingFactor
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6.1.3.4 XTSTracks

pr

Ein Track ist eine mit Movern befahrbare Strecke, die aus einem
oder mehreren Parts besteht. Dabei kann ein Part auch mehr als
einmal in einem bestimmten XTS Track vorkommen oder auch in
mehrere unterschiedliche Tracks eingefligt werden. Sie kdnnen be-
liebig viele Tracks anlegen.

Um einen Track anzulegen, missen Sie festlegen, welche Parts in
diesem Track enthalten sind und in welcher Reihenfolge die Parts
vorkommen.

Eine wichtige Einstellmdglichkeit ist die Angabe, ob der Track ge-
schlossen ist. Mit dieser Angabe legen Sie fest, ob die Mover die
Maoglichkeit haben endlos im Kreis zu fahren oder ob das System
Uber Endpunkte verfiigt.

HINWEIS

Schaden am Produkt und Funktionsfehler vermeiden

Achten Sie auf die korrekte Angabe, ob Sie ein geschlossenes
System oder ein System mit definierten Endpunkten konfigurie-
ren.

Ist die Angabe fehlerhaft, kbnnen bei einem offenen System die
Mover das System verlassen. Bei einem geschlossenen System
mit falscher Angabe kénnen die Mover nicht wie gewohnt im
Kreis fahren.

Um beim Start des Systems die korrekte Anzahl an Movern festzu-
stellen, missen Sie definieren, welche Tracks die Erkennung durch-
fihren. Dabei ist es wichtig, dass jeder Part innerhalb eines Tracks
nur einmal im Erkennungsprozess vorkommt, da ansonsten mogli-
cherweise zu viele Mover angezeigt werden. Nutzen Sie am besten
alle Tracks zur Erkennung der Mover, die in lhrer aktuellen Hardwa-
rekonfiguration aktiv sind. Das Einstellen der Erkennungsparameter
kdénnen Sie auch tber die PLC vornehmen.

..............................................................

BECKHOFF
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Benotigte Einstellungen:
* |sClosed

* IsIncludedInDetection
« PartConfigltems

* ObjectID

Optionale Einstellungen:
* Polarity
« Offset
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6.1.3.5 XTS Movers

Die Mover sind zusammen mit den Modulen die Hauptkomponenten
des XTS Systems. Die Mover fahren auf den Parts im System, in-
dem die entsprechenden Tracks mit Hilfe von NC-Funktionalitaten
von TwinCAT 3 aktiviert werden. Derzeit konnen 250 Mover mit Kol-
lisionsvermeidungsfunktion innerhalb eines Projektes gleichzeitig
gesteuert werden.

Jeder Mover ist mit einer NC-Achse Uber den SoftDrive verbunden
und hat sein eigenes SoftDrive-Objekt, um mit der NC zu kommuni-
zieren und die Kompatibilitdt mit den grundlegenden Steuerbefehlen
herzustellen. Der SoftDrive ist ein Softwarecontroller flr die Achsen,
der die Mover der untersten Ebene steuert. Das bedeutet, dass der
SoftDrive die Regelung der Mover an unterschiedliche Beladungen
anpassen kann.

34—

Bendétigte Einstellungen:

* Task

* Verlinkung mit dem SoftDrive der NC-Achsen
» SimulatedStartUpPart

» SimulatedStartUpPosition

» SimulatedStartUpld

Optionale Einstellungen:
* keine
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6.1.3.6  XTS Stations, Beta

BECKHOFF

Stoppposition
Stoppposition

Endposition

Startposition

Version: 1.1.1

el o

Die Funktion XTS Stations befindet sich momentan noch in der Be-
taphase. Zuklnftig werden noch mehr Funktionen und Informationen
verfiigbar sein und auch das aktuelle Interface kann sich noch an-
dern.

Die Stations sind sehr nitzlich, um das System und dazugehdrige
Applikationen zu verwalten. Eine Station liefert Informationen dar-
Uber, wo einzelne Prozesse innerhalb des Systems stattfinden, um
so den Aufbau der gesamten Applikation zu veranschaulichen. Die
Informationen kdnnen auch mit Hilfe der XTS Ultility in der PLC aus-
gelesen werden.

Jede Station hat ihre eigenen Kenndaten: ID, Farbe, Name und Be-
schreibung. Unabhangig von dem Auswabhlfeld /s Enabled hat jede
Station eine definierte Startposition und Endposition. Diese Positio-
nen bilden den Rahmen der Station und kénnen sich Gber mehrere
Parts erstrecken.

Innerhalb der Station kdnnen Sie Stopppositionen konfigurieren, die
anzeigen, an welcher Stelle die Mover stoppen sollen oder wo eine
bestimmte Aufgabe erfillt wird.

Benotigte Einstellungen:
« Part
» Startposition
» Endposition
Optionale Einstellungen:
« alle weiteren Parameter
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6.1.3.7

36—

NC-Achse

—

Jeder Mover ist mit einer NC-Achse verbunden, die das Sollwertpro-
fil far die Fahrbewegung des jeweiligen Movers erzeugt. Die NC-
Achse wird im Projekt unter MOTION angelegt und Uber ein Soft-
Drive-Objekt mit einem Mover verknUpft.

Uber Bibliotheken mit PLC-open-konformen Bausteinen lassen sich
die NC-Achsen direkt Uber das TwinCAT NC-Interface oder Gber die
SPS bedienen.

Benoétigte Einstellungen:

* Linkto I/O

* Axis Type

* Maximal-Dynamiken und Default-Dynamiken
* Modulo Factor

» Tolerance Window for Modulo Start

Optionale Einstellungen:
* Invertierung von Drive-Laufrichtung und Encoder-Laufrichtung
» Schleppabstandsiiberwachung
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6.1.3.8

BECKHOFF

SoftDrive

-
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Der SoftDrive verbindet jeden Mover mit einer NC-Achse. Uber das
NC-Sollwertprofil regelt der SoftDrive die Position, die Geschwindig-
keit und den Strom fir das Verfahren der Mover und erzeugt die da-
fur bendtigte Stromgrofe und Stromrichtung.

Der SoftDrive stellt der NC-Achse die bendtigten Ist-Daten zur Er-
zeugung der NC-Profile bereit. Die Verbindung zwischen dem Soft-
Drive und dem jeweiligen Mover erfolgt Gber DataPointer.

[P

Weitere Informationen zum SoftDrive finden Sie in der XTS Soft-
Drive Dokumentation oder kontaktieren Sie den fir Ihre Region zu-
standigen Produktspezialisten.

Bendétigte Einstellungen:

* Task

» Verlinkung mit TcCom-Objekt Mover
* Hardware-Modulo

Optionale Einstellungen:

* Regelparameter flir Geschwindigkeitsregler und Positionsregler
* Regelparameter fur Beschleunigungsvorsteuerung

» Filter

« Einstellungen fur das Verhalten des Encoders

* Umschalten von Regelmodi
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6.1.3.9 I0-Terminal

Jedes Modul wird Uber EtherCAT mit dem IPC verbunden, diese
Verbindung wird durch das 10-Terminal dargestellt. Jedem 10-Ter-

D minal wird ein physikalisches Modul eines Einspeisestrangs zuge-
ordnet. Jeder Einspeisestrang wird als EtherCAT-Master in der 10-
Ubersicht dargestellt.

Nach dem Einscannen lassen sich der Status der EtherCAT-Verbin-
dung sowie die einzelnen Sensordaten und Statusdaten der Hard-
ware in der 10-Ubersicht aufrufen. Die Verbindung des I0-Terminals
mit dem Modul des Treibers erfolgt Uber DataPointer.

Benoétigte Einstellungen:
* Verlinkung zu TcCom-Objekten XTS Module

Optionale Einstellungen:
o Zugriff auf CoE-Daten

38— TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



Funktionen des Treibers

6.1.4 Neues XTS System manuell anlegen

i

6.1.4.1  TcCom-Objekte hinzufiigen

Processing Unit

Solution Explorer > 1 x
@E-o-a|km-=

Search Solution Explorer (Ctrl+a) -

a1 Selution ‘TwinCAT Project’ (1 project)
4 gl TWinCAT Project

4 [} SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
% Tasks
=f= Routes
#i5 Type System
b
MOTION | 3 Add New Item... Ins
e %3 Add Existing ltem... Shift+Alt+A
[ SAFETY
Add New Folder...
Cr+
ANALYTIC Reload System TMC Files...
b E 170 Paste Ctrl+V
Paste with Links
Insert TecCom Object
Seaich: | Name:  [Dbiect! KtsProcessingUnif N | i3 |
Type: =] @ Beckhoff Automation GmbH " Cancel
k5 NC Obi
s

{2 A
ol ¥Plana

File: CATWinCATA3.1\ConfigtM odules\T eleidts tme
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Manuelles Anlegen oder Verwendung von TwinCAT Tools

Sie haben die Moglichkeit die Hardwarekomponenten und die
TcCom-Objekte manuell oder schnell und einfach Gber die TwinCAT
Tools XTS Configurator und XTS Simulation Builder anzulegen.
Weitere Informationen dazu Sie in den Kapiteln ,XTS Configurator®,
[Seite 260] und ,XTS Simulation Builder, [Seite 231].

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie Hardwarekomponenten
und TcCom-Objekte manuell und ohne die Hilfe von XTS Tools an-
legen.

Die TcCom-Objekte missen in der folgenden Reihenfolge angelegt
werden:

* Processing Unit
* Part

* Module

* Track

* Mover

Beispielkonfiguration

Das Anlegen der XTS TcCom-Objekte wird beispielhaft fur jedes
Objekt einmalig dargestellt. Wiederholen Sie die entsprechenden
Schritte so oft, bis die Sie lhre gewlinschte Konfiguration erstellt ha-
ben.

Achten Sie darauf, dass Sie zu jeder erstellten Processing Unit im-
mer alle weiteren TcCom-Objekte hinzufiigen.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf TcCOM Objects klicken, um das
Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object 6ffnet sich.

» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen

» XtsProcessingUnit [Module] auswahlen

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Eine Processing Unit wird zu den TcCom-Objekten hinzugefligt.
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Part

Selution Explorer
RE-| oI f -
Search Solution Explarer [Ctrl+ii)
Q] Selution TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] WinCAT Project
4 (] SYSTEM
[ License
b @ Real-Time
B Tasks
stz Routes
¥a Type System
4 || TeCOM Objects
b a

MOTION %3 Add New Item...

Ins

pLC %3 Add Existing ltem...
SAFETY

m c Insert New Item...
-

ANALYTICS Insert Existing Itern...
b & o X Remove

0! Copy
‘% Cut
Paste
Paste with Links
T TMC File
=] Independent Project File
o Disable

Change Id...

Shift+Alt+A

Del

Ctrl+C
Ctrl+X
Crl+V

Insert TeCom Object

Seaich: | | Name [Obiectt ptsParty

| oK 1

Type: n XTS Modues

[B =tsProcessingUinit [M odule]
By =tsProcessingLine [Maodule]
1By xtsloProcessingUnit [Module]
(B X<l oProcessingUini [Module]
5] x1sPart [Module]

[ Ats Track [Moduie]

B sControleres [Module]

{5 Hrshtover (Moule]

{1G] ¥tsloDriver [Module]

B ¥tsinfoServer [Modue]

B #sStatiorinfo Module]

[ 720010250 (Module]

[ 4720020250 [Module]
[ AT2000_0250 [Module]
&8 A72020_0250 [Module]
e8] A72021_0250 [Module]
(@ A72025_0250 [Module]
{@] A72025_0250 [Module]
B 4720500500 [Module]
B 4720500501 [Module]
(&3] 472080 0250 [Module]
(B8] AT2041_0250 [Module]
W 472000 0233 Moduel

A Cancel

Mutiple

Inseit Instance.

Fisload

File: CATwinCATY3.1\ConfigiM odies\T o ime:

Module

Solution Explorer
AN RS CR- NP ]
Search Solution Explorer (Ctrl+d)

] Solution TwinCAT Praject’ (1 project)
4 o) TWinCAT Project
4 (] sYSTEM
A License
b @ Real-Time
B Tasks
sfs Routes
83 Type System
4 TcCOM Objects
4 Object] (XtsProcessingUnit)
b

MOTION 0 Add New ltem...

Ins

O ric ‘0 Add Existing ltem...

Insert Mew ltem...

| Anavmcs Insert Existing ltem...
b [10s] X Remove

i Copy
% Cut
Paste
Paste with Links
TWI/TMC File
el Independent Project File
o Disable
Changeld...

Shift+Alt+A

Del

Ctrl+C
Ctrl+X
Ctrl+V
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-

Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsProcessingUnit) kli-

cken, um das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object offnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen

» XtsPart [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der benétigten Parts ein-

geben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen
Ein oder mehrere Parts werden zur Processing Unit hinzugefiigt.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsPart) klicken, um das

Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken
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Tope:

File

Search: |

Insert TcCom Object

| Marme:

[Objectt (a72000_n2sn)

N | (i3 1
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G #tsPart [Module]
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Copy
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Independent Project File
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Ctrl+C
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Search
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File:

Insert TeCom Object
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(] A7 2007_0250 [Moduks]
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Das Dialogfenster Insert TcCOM Object 6ffnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen
» AT2xxx-0xxx [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der bendtigten Module
eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen
Ein oder mehrere Module werden zum Object (XtsPart) hinzugeflugt.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-
Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsProcessingUnit) kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object 6ffnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen
» XtsTrack [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der bendtigten Tracks
eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen
Ein oder mehrere Tracks werden zur Processing Unit hinzugeflgt.

TF5850 —41



Funktionen des Treibers
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-
Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsProcessingUnit) kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object offnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen
» XtsMover [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der benétigten Mover ein-
geben

» Doppelklick auf die Auswahl

ODER

» Mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Mover werden zur Processing Unit hinzugefiigt.
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InfoServer
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-
Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsProcessingUnit) kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenil auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object 6ffnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen
» XtsinfoServer [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der bendtigten InfoServer
eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere InfoServer werden zur Processing Unit hinzuge-
fugt.
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-
Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsProcessingUnit) kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCOM Object offnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > XTS Modules ausklappen
» XtsStationinfo [Module] auswahlen

» In das Eingabefeld Multiple die Anzahl der bendtigten Stationinfo
eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere StationInfos werden zur Processing Unit hinzuge-
fugt.
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6.1.4.2

NC-Task

Motion-Objekte hinzufuigen

Solution Explorer
®E-o-ar-=
Search Solution Explorer (Ctrl+a)

R Selution ‘TwinCAT Project’ (1 project)
4l TWinCAT Project
4 [ SYSTEM
A License
b @ Real-Time
% Tasks
sf= Routes
¥ Type System
3 TcCOM Objects
Add New tem...

PLC ‘a Ins

[ saFeTy | o

[ c++

ANALYTIC
b & o

Add Existing ltem...
Paste Ctrl

Paste with Links

Hide MOTIOM Cenfiguration

Shift+Alt+A

Py

Insert Motion Configuration

X

Mame:  [NC-Task 1

I Ok I

Cancel

NC-Achse

Solution Exploser
FERRRIP

arch Sclution Explarer (Cirl+

] Solution TwinCAT Project (1 project)
4 Gl TaanCAT Project
bl SYSTEM
4[] momoN
4[] NC-Task 1 SAF
[B1 NC-Task 1 SVB
8 Image
[T] Tables
Objects
3 Add New Item..,

PLC Ins

"ﬂ Add Existing lter...

Add New Folder...

& anabmcs |
= ‘

Paste
Paste with Links

Chrl+V

Disable

Shift+Alt+ A

Insert NC Axis

s [1 3

Continuous Axis R

Mamne:

Type:

Continuous Axis
NCOdEr Axis
Time Generator

Parameter

X

Cancel

Discrete Auis (two speed)

Ci t
e Lawy Cinst SleEeer Aiz (dig 1/0]

BECKHOFF Version: 1.1.1

Die Motion-Objekte missen in der folgenden Reihenfolge angelegt
werden:

*« NC-Task
« NC-Achse
« SoftDrive

Beispielkonfiguration

Das Anlegen der Motion-Objekte wird beispielhaft fiir jedes Objekt
einmalig dargestellt. Wiederholen Sie die entsprechenden Schritte
so oft, bis Sie lhre gewlinschte Konfiguration erstellt haben.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf MOTION klicken, um das Kontext-
menu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert Motion Configuration 6ffnet sich.
» NC/PTP NCI Configuration auswahlen

» Mit OK bestatigen

Eine NC-Task SAF wird hinzugeflgt.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > MOTION >
NC-Task 1 SAF ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Axes klicken, um das Kontextme-
nu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert NC Axis 6ffnet sich.

» Continuous Axis im Dropdown-Menu Type auswahlen
» Mit OK bestatigen
Eine NC-Achse wird hinzugeflgt.
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SoftDrive
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC-Task SAF

> Axes ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Axis klicken, um das Kontextme-

niU aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Add klicken

» Im Untermen( auf Add Object(s)... klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH > SoftDrive Modules ausklappen

» CTcSoftDrive [Module] auswahlen

» Mit OK bestatigen

Ein SoftDrive-Objekt wird hinzugefigt.
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6.1.4.3 10-Objekte hinzufligen

Real-Time Ethernet-Adapter

BECKHOFF Version: 1.1.1

HINWEIS

Vorhandene XTS Hardware scannen

Wenn Sie |hre vorhandene XTS Hardware verwenden mdchten,
nutzen Sie die Scan-Funktion von TwinCAT, um Fehler bei der
Konfiguration zu vermeiden und um Zeit zu sparen. Weitere Infor-
mationen dazu finden Sie im Kapitel ,XTS Configurator®, [Seite
260].

XTS Simulation Builder verwenden

Mit dem XTS Simulation Builder haben Sie die Moglichkeit
IO-Objekte anzulegen, um Zeit zu sparen. Weitere Informationen
finden Sie im Kapitel ,XTS Simulation Builder®, [Seite 231].

Manuell konfigurieren

Wenn Sie die 10-Objekte manuell konfigurieren moéchten, mus-
sen Sie darauf achten, dass Sie genau die Komponenten anle-
gen, die in [hrem XTS System verbaut sind.

Die 10-Objekte mussen in der folgenden Reihenfolge angelegt wer-
den:

* Real-Time Ethernet-Adapter
» EtherCAT Master

» CU2508 Ethernet Port

* XTS Modul

» XTS Sensorkanal

Mit dem Real-Time Ethernet-Adapter wird die physikalische Verbin-
dung zwischen den XTS Ethernet-Leitungen und dem IPC herge-
stellt.

Beispiel CU2508 Real-Time-Ethernet-Adapter

Das Hinzufligen eines Real-Time Ethernet-Adapters wird beispiel-
haft an einen CU2508 Adapter dargestellt. Zu dem CU2508 Adapter
konnen Sie vier EtherCAT Master hinzufiigen. Je nach Anzahl der
EtherCAT Master missen entsprechend viele Real-Time Ethernet-
Adapter hinzugefligt werden.

Sie haben die Moglichkeit andere Adapter hinzuzufiigen. Beachten
Sie, dass sich diese Adapter in der Darstellungsform unterscheiden
und Uber weniger Anschlusse verfligen.
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» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Devices klicken, um das Kontext-
menl aufzurufen

» Im Kontextmenil auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert Device 6ffnet sich.
» Ethernet ausklappen

» Real-Time Ethernet Adapter (Multiple Protocol Handler) aus-
wahlen

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Name einen Namen fiir den Real-
Time Ethernet-Adapter eingeben

» Mit OK bestatigen

Ein Device (RT-Ethernet Adapter) wird zu den 1/O Devices hinzuge-
fugt.

Fir jeden Einspeisestrang wird ein EtherCAT Master unter den
IO-Objekten bendtigt. Sie kdnnen vier EtherCAT Master unter einem
Real-Time Ethernet-Adapter verwenden. Wenn Sie mehr als vier
EtherCAT Master verwenden, missen Sie einen weiteren Real-Ti-
me Ethernet-Adapter zu den I0-Objekten hinzufligen.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Devices klicken, um das Kontext-
menU aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken
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Das Dialogfenster Insert Device 6ffnet sich.
» EtherCAT ausklappen
» EtherCAT Master auswahlen

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Name einen Namen fur den
EtherCAT Master eingeben

» Mit OK bestatigen
Ein Device (EtherCAT) wird zu den IO-Objekten hinzugeflgt.

Zu dem EtherCAT Master missen ein CU2508 Ethernet Port und
die Module eines Einspeisestrangs hinzugefiigt werden.

Zu dem EtherCAT Master muss ein CU2508 Ethernet Port hinzuge-
fugt werden, bevor die Module hinzugefiigt werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-
pen

» Mit der rechten Maustaste auf Device (EtherCAT) klicken, um
das Kontextmen( aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert Device 6ffnet sich.

» Beckhoff Automation GmbH & Co. KG > Ethernet Port Multiplier
(CU25xx) ausklappen

» CU2508 Ethernet Port auswahlen

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Name einen Namen fiir den
CU2508 Ethernet Port eingeben

» Mit OK bestatigen
Eine Box (CU2508) wird zu dem EtherCAT Master hinzugeflgt.
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Nachdem der CU2508 Ethernet Port zum EtherCAT Master hinzu-
gefugt wurde, missen die Module des Einspeisestrangs hinzugefugt
werden.

Beispiel Modul mit Einspeisung

Da zunachst ein Modul mit Einspeisung zu dem EtherCAT Master
hinzugeflgt werden muss, wird das Hinzufigen eines Moduls be-
spielhaft an einem Modul mit Einspeisung AT2001-0250 gezeigt.

Module mit Einspeisung sind mit with feed in der Auswahlliste ge-
kennzeichnet.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-
pen

» Mit der rechten Maustaste auf Device (EtherCAT) klicken, um
das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert Device 6ffnet sich.
» Beckhoff Automation GmbH & Co. KG > XTS ausklappen

» AT2001-0250 Motor module with feed 250 mm, 48 V auswah-
len

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Name einen Namen fur das Modul
eingeben

» Mit OK bestatigen
Ein Term (AT2001-0250) wird zum EtherCAT Master hinzugeflgt.
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XTS Sensorkanal
Zu jedem Modul muss ein Sensorkanal hinzugefiigt werden.

Beispiel Sensorkanal fiir Modul mit Einspeisung
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: DﬁESQEESSZ?%HEEZEZIHJZZ?‘3‘?’;:“"2“' Ein Term (AT2001-5250) wird zu dem Modul Term (AT2001-0250)
e el i hinzugefigt.

5§ Digital Output Mochies (EM2se

5 Anclog Input Teminals (EL3ws)
148 #nalog Ingut Terminals XFE (EL3ie)
L (EM3nts]
[ Extended Infarmation [ Shaw Hidden Devicss Shew Sub Graups

Check Connector [ Show precorfigured Devices [SCI)

v

Nachdem der Sensorkanal zu dem Modul mit Einspeisung hinzuge-
fugt wurde, kdnnen alle weiteren Module des Einspeisestrangs zu
dem EtherCAT Master hinzugefligt werden.

» Alle weiteren Module des Einspeisestrangs mit einem entspre-
chenden Sensorkanal auf die gleiche Weise hinzufiigen

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —51



Funktionen des Treibers

6.1.4.4 TcCom-Objekte verlinken

Module und I0-Objekte

Control

Solution Explorer
We- o-d| f-
Search Solution Explorer (Ctrl+ )

a1 Solution TwinCAT Project’ (1 project)
Pl “i TwinCAT Project
4 @ SYSTEM
4 License
b @ Real-Time
& Tasks
=l= Routes
%15 Type System
4 [H] TcCOM Objects
a Object] (XtsProcessingUnit)
4 [ Object? (%tsPart)
4 Object1 (AT2001_0250)
4 W Data Pointer

™  ChangeLink...

Clear Link{s)
Go To Link Variable

Display Mode

*3  Online Write...
Online Force...
Release Force

£ Add to Watch
Remove from Watch

Add to Scope

Take Name Over from linked Variable

B CurrentActualValues[0)]

B Attach Variable Control

Sesch | [=

# ChangeCount > |8 1636.0. LINT [20] ~
# Devid > B 15380, LINT [2.0]
% ClgSlaveCount > 1B 15460, UINT [2.0]

Status > 1B 71O UINT [2.0]

Current actual vale Chi > 1B 720, INT [2.0]
Current actual vale Ch.2 > 1B 75.0,INT [2.0]
Current actual value Ch.3 > 1B 77.0,INT [2.0]
Current actual value Ch 4 > 1B 730, INT [2.0]
Current actual value Ch5 > 1B &1.0,INT [2.0]
Current actual vale Ch.€ > 1B 220, INT [2.0]
Current actual vale Ch7 > 1B 85.0,INT [2.0]
Current actual value Ch.8 > 1B 87.0,INT [2.0]
Current actual value Ch.9 > 1B 830, INT [2.0]
Current actual value Ch 10 > 18 81.0, INT [20]
Current actual value Ch 11 > 1B 830, INT [20]
Current actual value Ch12 > 1B 95.0,INT [2.0]
Current actual value Ch.13 > 1B 97.0,INT [20]
Curent actusl valus Ch.14 > 1B 99.0,INT [20]
Current actual value Ch 15 > B 101.0 NT [20]

T
#
-

s
-
-
#
-

s
-
-
#
#

e

s

-

)

[

Show Wariables

Orly Unused

[ Exclude disabled
Exclude other Devises
Exclude same Image
[®) Show Toolips

[ Sort by Address

[] Show Variable Groups
[®) Collapse last Level

Show Varisble Types
[ Malcking Type
Matching Size
I Types
ey Mode
Offsets
[] Continuous
Ignore Gaps
[ Show Dislog
Viariable Name ¢ Comment

14 I Hand over

[ Contiol > GB 71.0,UINT [20 4 Take awer
} urrent setpoint value > 0N
B Curent setpoint value Ch2 > OB 75.0,INT [20] tancel | [0k

4 [ Object (xtsPart)

4 By Data Pointer

E Control

F Object] (AT2001_0250)

52—

Nachdem alle Objekte angelegt wurden, missen noch einige Verlin-

kungen erstellt werden, um Daten zwischen den Objekten austau-
schen zu kdnnen.

Die Module miissen mit den entsprechenden 10-Objekten verlinkt
werden.

HINWEIS

Sorgfiltiges Verlinken
Damit sich das System problemlos starten Iasst, gehen Sie bei

der Verlinkung der Module mit den I0-Objekten sorgfaltig und der
Reihe nach vor.

Eine fehlerhafte Verlinkung kann zu Problemen beim Aufstarten
des Systems fiihren.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Object
(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Control klicken, um das Kontext-
menu aufzurufen

» Im Kontextmenul auf Change Link... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable Control 6ffnet sich.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Devices
(EtherCAT) > Term 2 (AT2001-0250) ausklappen

» Control auswahlen
» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 57].

TF5850
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CurrentSetpointValues

Solution Explorer
i o-d|f -
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
RO T e
4[] T<COM Objects
4 Object! (XtsProcessingUnit)
4 [ Object? (%tsPart)
4 Object! (AT2001_0250)
4 [ Data Pointer
Control

Paste with Links

Ctri+C
Ctrl+X

Change Multi Link...

,}( Clear Link(s)

o Disable
@

CurrentSetpointVal

CurrentSetpointVal

CurrentSetpointValues[11]
CurrentSetpointValues[12]

CurrentSetpointVal

CurrentSetpointValues[ 14]

B Status

B CurrentActualValues[0]
B CuireentA chuaMalinecl1]

W Attach Variable 30.0 Byte(s)

Search:

-
-

#1 Curent actual value Ch 10
#1 Curent actual value Ch 11

-1 Curent actual value Ch.12
%1 Curent actual value Ch.13
-
#
&

>
>
>
>
Current actual valus Ch.14 >
>

State > 1B 15600, UIN

Curent actual value Ch 8 > 1B 87.0,INT [2.0]
Curent sctual value Ch3 > 1B 83.0,INT [2.0]
18310, INT [2.0]

1B 93.0.INT [20]
18 95.0,INT [201
I8 97.0, INT [2.0]
1B 99.0,INT [2.0]

Show Varisbles
Only Unused
[ Exclude disabled
Exclude other Deviees
Exchude same Imags
8] Show Toolips
[ Sert by Address
[ Show Variable Groups
[E] Collapse last Level
Show Varisble Types
Matching Type
Matching Size
n Types
Ol ey Mode
Oifsets
Continuous
lanore Gaps
[ Show Dialag
Warisble Name # Comment
7 Hand over
/ Take over

Cancel I 0K, I

4 [ Object (xtsPart)

F Object] (AT2001_0250)
4 [y Data Pointer
E CurrentSetpointValues[0]

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Objekt
(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» CurrentSetpointValues[0] bis CurrentSetpointValues[14] von
oben nach unten auswahlen

» Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenul aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Change Multi Link... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable 30.0 Byte(s) 6ffnet sich.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Devices
(EtherCAT) > Term 2 (AT2001-0250) ausklappen

» Kontrollkastchen All Types aktivieren

» Current setpoint value Ch.1 bis Current setpoint value Ch.15
auswahlen

» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 57].
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Status

Solution Explorer
WE- T s
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
W Lurrentetpointvalues] 12
M CurrentSetpointValues[13]
CurrentSetpointValues[14

M Change Link...

Clear Link(s)
Go To Link Variable

Take Mame Over from linked Variable
Display Mode
Move Address...
+3  Online Write...
Online Force...
Release Force
£ Addto Watch
Remove from Watch

Add to Scope

B RawPositionValues[1]
M_RawPositionValues21

B Attach Variable Status

Seaich "

o Device 2 [EtherCAT)
2 SyncUnits
B2 <defaulty
B0 <unieferenced:
#| Obiectid > 1B 15780, 0TCID[40]
% State > 1B 15820, LINT [20]
w1 SlaveCount > 1B 1584.0, UINT [2.0]
Fim0State > 1B 15200, UINT [20]
FmbweState > |6 15220, LINT [20]
FmlinputToggle > 1B 1524.0,LINT [2.0]
SlaveCourt > [B 1530.0, LINT [20]
DevState > IB 15340, LINT [20]
& FimOCHl > (B 15200, UINT [2.0]
B Fm0weCl > OB 15220 LINT [2.0]
B DevCul > GB 16340 LINT [2.0]
%/ ChangeCount > |B 15360, LINT [20]
%) Devid > B 15360, LINT [20]
#) AmsNetld > 1B 1540.0, AMSNETID [6.0]
% CigSlaveCount > 1B 15460, LINT [20]
B Box1(CU2508)
L1 State > [B 15480, LINT [20]
o Tem 2 AT2001.0250)

BERstatus > 1B 71.0,UINT (20

-
#
-
s

H

]

&% Devicss ~

X

Show Varisbles
Orly Unused

[ Exclude dissbled
Exclude other Devices
Exclude same Image
[®) Show Toolips

[ Sort by Address

[ Show Variable Groups
(W] Collapse last Level

Show Viariable Types
Matching Type
Matching Size

214 Types
Array Mode

Offsets

[] Continuous

Ignore Giaps

[ Show Dislog

Variable Name # Comment

[/ COHand over

4 Take over

Cancel I 0K I

4 [ Object1 (xtsPart)

4 By Data Pointer

E Status

F Object] (AT2001_0250)

CurrentActualValues

Solution Explorer
Wi oS-
Search Salution Explarer (Ctrl+ i)

M CurrentSetpointValues[14]
Status
CurrentActualValues[0]

Paste with Links

Ctrl+C
Ctrl+X

Change Multi Link...

K Clear Link(s)
o Disable

CurrentActualValues[9
CurrentActualValues[10
CurrentActualValues[11]
CurrentActualValues[12]
CurrentActualValues[13]
CurrentActualValues[14]
B RawPositionValues[0]

R0 Maliecl 11
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» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Object
(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Status klicken, um das Kontext-
menu aufzurufen

» Im Kontextmenl auf Change Link... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable Status 6ffnet sich.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Devices
(EtherCAT) > Term 2 (AT2001-0250) ausklappen

» Status auswahlen
» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 57].

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Objekt
(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» CurrentActualValues[0] bis CurrentActualValues[14] von
oben nach unten auswahlen

» Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenul auf Change Multi Link... klicken
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W7 Attach Variable 30.0 Byte(s) X

Search: [%]

Show Yarisbles
Orly Unused

[ Exclude disablzd
Exclude other Deviees
Exchude same Imags
8] Show Toolips

[ Sort by Address

[ Show “ariale Groups
(] Collapse last Level

- DevCul > OB 1534.0, UINT [2.0] “
#) ChangeCount > IB1536.0. LINT [20]
%1 Devid > IB1538.0. LINT [20]
«F AmsHetid > 1B 15400, AMSNETID [6.0]
~ %] CigSlaveCount > 1B 15450, LINT [20]
4 Box1(CU2508)
Lo Stae > B 15430, UINT [20]

Show Variable Types
Matching Type
Matching Size

B 7imes

] swray Mode

Difsets

Cantinuous
lanore Gaps

[ show Dialog

Variable Name / Comment
7| Hand over
7| Take over

Cancel I 0K I

AL LI L

<

4 Object] (XtsPart)
4 Object1 (AT2001_0250)
4 [y Data Pointer
E CurrentActualValues[0]

RawPositionValues

Solution Explorer - 1 x
W o-d| =

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

M CurrentActualValues[12] -

M CurrentActualValues[13]
CurrentActualValues[14]

Ctrl+C
Ctrl+ X
Paste with Links

Change Multi Link...
_ Clear Link{s)

Disable

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Das Dialogfenster Attach Variable 30.0 Byte(s) 6ffnet sich.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Devices
(EtherCAT) > Term 2 (AT2001-0250) ausklappen

» Kontrollkastchen All Types aktivieren

» Current actual value Ch.1 bis Current actual value Ch.15 aus-
wahlen

» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 57].

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Objekt
(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» RawPositionValues[0] bis RawPositionValues[31] von oben
nach unten auswahlen

» Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenl auf Change Multi Link... klicken
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i

Search % Show Variables

: Only Unused
#! DclrputShift > 1B 1564.0, DINT [4.0] -~ [JExciude disabled

560 Tem 3 (AT2001 5250) <] Exclude ather D)
#1 Staus > 1B 103.0, UINT [21] En‘ufﬂ - | -
! clude same Image
8] Show Taotips
[ Sort by Address

(0] Showariable Groups
(] Colapss lsst Level
Show Varisble Tpes
Matching Type
aiching Size
n Types
[ furay Made
Offsete
Continuous
lanore Gaps
[ Show Dislog
ariable Name / Comment
71| Hard ver
4 Take over

LR R R R R E R R E R R E R E R R E LR E LY

Lontrol >

o] [ cance

W7 Attach Variable 64.0 Byte(s) X

4 [ Object (xtsPart)
4 Object] (AT2001_0250)
4 By Data Pointer
E RawPaositionValues[0]

56—

Die entsprechenden Value Channels zu den RawPositionValues be-
finden sich im hinzugefugten Term des XTS Sensorkanals. Achten
Sie darauf, dass Sie den korrekten Term beim Verlinken auswéahlen.

Das Dialogfenster Attach Variable 64.0 Byte(s) 6ffnet sich.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Devices
(EtherCAT) > Term 3 (AT2001-0250) ausklappen

» Kontrollkastchen All Types aktivieren
» Value Channel 01 bis Value Channel 32 auswahlen
» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 57].
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Verlinkungsdetails

Solution Explorer
WE-|o-a| -
Search Solution Explorer (Ctrl+0)

Bl Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ) TWinCAT Project
4 @ SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
& Tasks
sf= Routes
2% Type System
4 [F] TcCOM Objects
4 Object (XtsProcessingUnit)
4 [ Object1 (XtsPart)
4 Object1 (AT2001_0250)
4 [y Data Pointer

-

=

h o)

Control

M CurrentSetpointValues[0]
M CurrentSetpointValues[1]

BECKHOFF Version: 1.1.1

Nach einer erfolgreichen Verlinkung der Module TcCom-Objekte mit
den physischen Modulen der I/O wird die Verlinkung durch graue
Pfeile an den einzelnen Data Pointer-Variablen der TcCom-Objekte
angezeigt. Sie haben nun die Mdglichkeit, sich weitere Details zu

der Verlinkung anzeigen zu lassen.

Verlinkungsbeispiel

In diesem Kapitel wird an einer erfolgreichen Control-Verlinkung bei-
spielhaft gezeigt, wie Sie sich die Details zu der Verlinkung anzei-

gen lassen kénnen.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsPart) > Objekt

(AT2001-0250) > Data Pointer ausklappen

» Doppelklick auf Control

Fags  Online

[20
[0

ICnrrtroI . CC Outputs . Term 2 (AT2001-0250) . Device 2 (BherCAT) . Devicel

Name: |Cnrrtro|

Type: [unT

Group: |Dﬁ'fE Poirter | Size:
Address: ||}[[hﬂﬂ'] | User 1D:
Linked ta...

Comment:

ADS Info: |

Full Mame:

| TIRC"TcCOM Objects“Object 1 {(4tsProcessingUnit)"Object 1 (4tsPart)"Obje |

» Im Projektfenster auf den Reiter Variable klicken
Details der Verlinkung werden unter Linked to... angezeigt.
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TcCom-Objekte Mover und Motion

SoftDrive Input

el o

Solution Explorer
DE- | o-a| -
Search Solution Explorer (Ctrl+a)

fa] Solution TwinCAT Praject’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
4 @ sysTEM
14 License
b @ Real-Time
b B Tasks
sl Routes
215 Type System
4[] TeCOM Objects
4 Object! (tsProcessingUnit)
> B Object! (xtsPart)
Object? (XtsTrack)
4[] Object3 (tshiover)
Pl Inputs

Outy M Change Link...

4 MOTION

4 NC-Task 1 SAF
[& NC-Task 15

2% image

] Tables
[ Objects
4 T fxes >3

4 Bet Axis1

b @, Enc
b = Driv

lag Crl
Pl Inpu
b BF Add to Scope
v

Clear Link(s)

Go To Link Variable

Take Name Over from linked Variable
Move Address...

Online Write...

Online Force...

Release Force

£ Addto Watch

Remove from Watch

b [l Outpm

58—

Um die Mover steuern zu kdnnen, missen die Sollwerte der Mover
berechnet werden. Dazu muss jedes TcCOM-Objekt Mover mit ei-
ner NC-Achse verlinkt werden.

Entsprechende TcCom-Objekte Mover mit TC1250 und TF5020
anlegen

Um die TcCom-Objekte mit den NC-Achsen zu verlinken, mussen
entsprechende XTS Mover Software-Objekte mit der Software
TC1250 | TwinCAT 3 PLC/NC PTP 10 und TF5020 | TwinCAT 3 NC
PTP Axes Pack unlimited angelegt werden. Weitere Informationen
finden Sie unter folgenden Links:

@ Direktlink zur Dokumentation TC1250 | TwinCAT 3 PLC/NC
PTP 10

@ Direktlink zur Dokumentation TF50x0 | TwinCAT 3 | NC PTP

HINWEIS

Sorgfiltiges Verlinken

Damit sich das System problemlos starten lasst, gehen Sie bei
der Verlinkung der Mover mit den Motion-Objekten sorgfaltig und
der Reihe nach vor.

Eine fehlerhafte Verlinkung kann zu Problemen beim Aufstarten
des Systems fiihren.

Die Positionssollwerte und Dynamiksollwerte fir den Mover werden
fur die Berechnung bereitgestellt.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsMover) > Inputs
ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf SoftDrivelnput klicken, um das
Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Change Link... klicken

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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87 Attach Variable SoftDrivelnput (Output) x
Search: []  Showvaiaties
— [ Only Unused
B M”L‘g"; . [ Exchude disabled
B Ne-Tad Exchude other Devices

B Ases
Exclude same Image

8] Show Toolips

[ Sort by Address

[ Show “ariale Groups
(] Collapse last Level

Show Variable Types
] Matching Type
Mstching Size
I & Types
fnay Mode
Oifsets
[ Contirucus
lanore Gaps
[ Show Dialog
Viariable Name ¢ Comment
7 [ Hand over
7| Take aver

I |

Cancel

4 Object3 (XtsMover)

4 B Inputs
b M SoftDrivelnput
B Outputs

Verlinkungsdetails

-

Solution Explorer 52
G-l o-a|p-
Search Solution Explorer (Ctrl+)

a1 Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 i) TWinCAT Project
4 [ @ SvSTEM
4 License
b @ Real-Time
b B Tasks
gf= Routes
815 Type Systemn
4 [H@ TeCOM Objects
4 Object! (XtsProcessingUnit)
b [l Object! (XtsPart)
Object2 (XtsTrack)
4[] Object3 (XtsMover)

4 Wl Inputs
b Outputs

BECKHOFF Version: 1.1.1

Das Dialogfenster Attach Variable SoftDrivelnput (Output) 6ffnet
sich.

» MOTION > NC-Task 1 SAF > Axes > Axis 1 > Axis 1_Obj (CTc-
SoftDrive) ausklappen

» InputPointer auswahlen
» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsMover) > Inputs
ausklappen

» Doppelklick auf SoftDrivelnput

Fags  Online Online List

Mame: |50ﬂDriveIr1put |
Type: |SoﬂDﬁveInput |
Group: ||ﬂPUt5 | Size: |1M-D |
Address: |D{{hﬂ} | User [D: |ﬂ |
Linkedto.. = |inputPoirter] . Data Pointer . Axis 1_Obj1 (CTcSoftDrive) . Axis 1. Axs 1. Al
Comment:

ADS info: | |
Symbol Info: |Port: 50244, Object1 (4sProcessingUnit) Object3 (tsMover) Inputs. Soft Dri|
Ful Name: | TIRC"TeCOM Objects"Object1 {(XtsProcessingUnit)"Object3 (tsMover)"Iny|

» Im Projektfenster auf den Reiter Variable klicken
Die Details der Verlinkung werden unter Linked to... angezeigt.
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SoftDrive Output
Solution Explorer > 0 x
@E-| -3 L=
Search Solution Explorer (Ctrl+ i) P~

a1 Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 Ll TwinCAT Project
4 [ svsTEM
[ License
b @ Real-Time
b B Tasks
=tz Routes
218 Type System
4 [H] TcCOM Objects
4 Object1 (tsPracessingUnit)
b [ Object? (xtspart)
[0 Object2 (tsTrack)
4 [F] Object? (xtsMover)
4 [ Inputs
> B SoftDrivelnput
4 Qutputs

4 [ MOTION M Change Link...
] NC-Task 1 SA Clear Link(s)
NC-Task 1
I,%. = Go To Link Variable
% Image
[T Tables Take Name Qver from linked Variable
@] Objects Move Address...
4 S Axes
4 Bk fuis *3  Online Write...
P & En Online Force...
b @] Dri Release Force
Ty, Ctr _C’
Fl Inp|
[ Remove from Watch
> W Ou Add to Scope
4[] Axis ToBTTTCTCSOMDTIVEY

Add to Watch

B Attach Variable SoftDriveQutput (Input)

X

Search | x| ShowVariables

e [“] Only Unused
B\’rx,h’fulgﬁ — [ Exclude disabled
B‘Es 'AES [ Exclude other Devices
e fves

e [ Exchude same Image
11 Avis 1_Dbj1 (CToSoftDrive) W] Show Tooltips

[ Sort by Address

[ Show Variable Groups

(W] Collapse last Level

Show Variable Types
[ Matching Type
[] Matching Size
(14 Types
Anay Mode
Offsets
[] Continuous
Ignore Gaps
[] Show Dialog
Variable Mame ¢ Comment
1 |Hand aver
[ Take over

< > Cancel I 0K I

4 Object3 (XtsMover)
Bl Inputs
4 L5 Qutputs
b ¥ SoftDriveQutput
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Die Ist-Werte fir die Position und Dynamik des Movers werden flur
die Anwendung bereitgestellt.

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsMover) > Out-
puts ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf SoftDriveOutput klicken, um das
Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenul auf Change Link... klicken

HINWEIS

Achten Sie bei Verlinkung des der SoftDrive Outputs darauf, dass
Sie denselben Mover auswahlen, den Sie bei der Verlinkung des
SoftDrive Inputs verwendet haben.

Das Dialogfenster Attach Variable SoftDriveOutput (Input) offnet
sich.

» MOTION > NC-Task 1 SAF > Axes > Axis 1 > Axis 1_Obj (CTc-
SoftDrive) ausklappen

» OutputPointer auswahlen
» Mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.
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Verlinkungsdetails

Solution Explorer
QE-|o-a|s -
Search Solution Explorer (Ctrl+0)

] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ) TWinCAT Project
4 @l sYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
b fB Tasks
sf= Routes
U3 Type System
4 [F] TcCOM Objects
4 Object1 (XtsProcessingUnit)
b [ Object! (XtsPart)
Object? (XtsTrack)
4[] Object3 (XtsMover)
b Bl Inputs

BECKHOFF Version: 1.1.1

4 E -Outiuts

» Solution-Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) > Object (XtsMover) > Out-
puts ausklappen

» Doppelklick auf SoftDriveOutput

Name:
Type:
Group:
Address:

lLinkedto... | [OutputPointer! . Data Pointer . Axis 1_Obj1 (CTeSoftDrive) . Avis 1. Awis 1. |

Comment:

ADS Info:
Symbaol Info:

Full Mame:

Online  Online List

| Soft DriveOutput |
| Soft DriveOutput |
|Outputs | size: [96.0 |
(0100} | Userip: [0 |

|Port: 50244, ‘Object 1 {4sProcessingUnit) Object3 (XsMover) Outputs.Soft D

| TIRC"TcCOM Objects "Chject 1 (¥sProcessingUnit)"Object3 (XsMover) O

» Im Projektfenster auf den Reiter Variable klicken

Die Details der Verlinkung werden unter Linked to... angezeigt.

TF5850
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6.1.4.5 Bendtigte Einstellungen

Nach der erfolgten Verlinkung werden weitere Einstellungen fir die
TcCom-Objekte, Motion-Objekte und 10-Objekte bendtigt, bevor das
XTS System in Betrieb genommen werden kann.

Wenn der XTS Configurator zum Erstellen des XTS Systems ver-
wendet wurde, sind die benétigten Einstellungen automatisch er-
stellt worden.

Processing Unit

= ~ x| p Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
co@e-|o-a| k- Jjects ausklappen

Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~
R0 Solution TwinCAT Project (1 project) » Doppelklick auf Object (XtsProcessingUnit)
4 ] TwinCAT Project
4 @ svsTEM
[# License
b @ Real-Time
b B Tesks
f= Routes
B2 Type System
=

drocessingUnit)
b [ Object] (XtsPart)

[l Object? (xtsTrack)
Object3 (XtsMaver)
Object4 (XtsMover)
Object5 (XtsMaver)
Object® (XtsMaver)

Odlect | Context [ Parameter (i) | Parameter (Oniine)  interfaces EventCiasses | B> M Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

v v v v

Name Value » General ausklappen
General

opmtionwde e » Normal oder Simulation im Dropdown-MenU OperationMode
+ Mover Maormal aUSW8h|en

Simulation

+ Mover Detection

+ Mover ID Detection

Object Context Parameter (Int) Parameter (Onling)  Interfaces  Event Classes  Interface Pointer » Mover ausklappen

Name Value

General » Den entsprechenden Mover im Dropdown-Meni MoverType
auswahlen

MoverType AT9011_0050 v
MagnetPlateType UserSpecific

[ATS011_0050
MoverSortOrder 90110070
MinMechanicalMoverDistance [AT3012_0050

Obect  Context  Perameter (nf) | Perameter (Oriine)  itefaces Evert Gasses i P> Das entsprechende Magnetplattenset des Movers im Dropdown-
Menu MagnetPlate Type auswahlen

General

Mover
MoverType
MagnetPlateType

MoverSortOrder

MinMechanicalMoverDistance
| Mover Detection

Mover Ib Detection

Teaching

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Interfaces Event Classes  Interface Pointer > MOVer ID Detection ausklappen

] » Im Dropdown-Menu /dDetectionMode auswahlen, ob auf dem
Dz XTS System kein, ein oder mehrere Mover 1 verwendet werden

Mover Detection

Mover ID Detection
IdDetectionMode

Standard

MoverPasitionAssignment

+ ExpectedMoverlds

TriggerhoverldDetection
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Object Context Parameler (It} Parameter (Oniine)  Interfaces  Event Classes  Interface Pointer  XPU > Teaching aUSklappen

e » TRUE im Dropdown-Menu IsTeachingEnabled auswahlen

Mover

Mever Detection
Mover ID Detection

Teaching

TeachingFileNumber

TeachingMappingMode Automatic -

- hing

+ StartMovementTeaching

StopMovementTeaching

IshbortOnTeachingWarningsEnabled | TRUE -

IsTeachingCheckSumCheckEnabled FALSE st

I<TeachingEnabled TRUE |
+ TeachingCheckSum FALSE

TeachingWarningLevel
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Module

Selution Explorer - 1 x
RE-| oI f -

Search Solution Explarer [Ctrl+ii) p-

1 Selution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol WinCAT Project
4 (] sYSTEM
[ License
b @ Real-Time
4 fB Tasks
[B Task 1
st Routes
B3 Type System
4 TcCOM Objects
4 Object] (XtsProcessingUnit)

4 [ Object? (XtsPart)
> [@ Object! (AT2001_0250)
b [ Object2 (AT2000_0250)
b T Qkbiect2 (ATION0. D250

Object | Context | Parameter (ini) Parameter (Orine)  Interfaces  Data Fointer
Context: 1 v

Depend On: Manual Corfig ~
[[J Need Call From Syne Mapping

Data Areas Interfaces:
Data Pairter: Interface Pointer:
Result
D Task Name

03000011 '1/0 Idle Task'

03000020 'NC-Task 1 SVB'
05000010 'NC-Task 1 SAF'

Object Context | P (nit) | P {Onling)  Intef Data Poirter
Name |Va|ue
AdsPort (0000
TaskOID 0D0D0ODD =l
MoterTerminal 31D 00000000 ;I
SensorTerminal 310 00000000 ;I
Positionindex IO
Gap 0.0
Offset 0.0
ScalingFactor 1.0

64—

i

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (ProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (AT2xxx-0xxx)

» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken
» Die entsprechende Task im Dropdown-MenU Task auswahlen

Der Positionsindex definiert die Position des Moduls im XTS Sys-
tem. Das erste Modul hat die Hardwareposition 0, die weiteren
Module werden aufsteigend gezahlt. Die Anzahl der Module mi-
nus eins ergibt die Hardwareposition fir das letzte Modul.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» General auskappen

» In das Eingabefeld Positionindex einen fortlaufenden Wert ein-
geben, beginnend bei dem ersten Modul mit 0
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Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) Interfaces Data Pointer

| ScalingFactor

Name Value
AdsPort 0x0000 O]
TaskOID 02010040 ~Ir
MotorTerminalOID | 00000000 v
SensorTerminalOID JE X ‘
neoriermina™ 101010080 ‘objecto (AT2000_0250y -
Positionindex 010100C0 ‘Object10 (AT2000_0250) B
Gop 010100D0 ‘Object11 (AT2050_0500)
. 010100E0 ‘Object12 (AT2050_0501)’
fset

010100F0 'Object2 (XtsTrack)'

01010100 'Object3 (XtsMover)'
01010110 'Object4 (XtsMover)'

01010160 ‘Axis 1_Obj1 (CTcSoftDrive)'
02010040 'Task 1"
03000011 '1/0 Idle Task'
03010010 'Device 1 (RT-Ethernet Adapter)'
03010020 'Device 2 (EtherCAT)'

03010030 'Device 3 (EtherCAT)'

03020001 'Box 1 (CU i

03020003 ‘Term 3 (AT2001-5230)
03020004 ‘Term 4 (AT2000-0250)'
03020005 "Term 5 (AT2000-0250)

Value CS,

PositionIndex

AdsPort 0x0000

TaskOID 02010040 ~|
MotorTerminalQID | 03020002 ~|
SensorTermin;IOID 00000000

010100A0 *Object8 (AT2000_0250)"
010100B0 'Object9 (AT2000_0250)
010100C0 *Object10 (AT2000_0250)"

010100D0 'Object11 (AT2050_0500)'

ScalingFactor

BECKHOFF

010100E0 'Object12 (AT2050_0501)"

010100F0 'Object2 (XtsTrack)'
01010100 'Object3 (XtsMover)'
01010110 'Object4 (XtsMover)"
01010120 'Object5 (XtsMover)'
01010130 'Objectb (XtsMover)'
01010140 'Object7 (XtsInfoServer)
01010150 'Object8 (XtsStationlnfo)"
01010160 'Axis 1_Obj1 (CTcSoftDrive)'
02010040 ‘Task 1'

03000011 '1/0 Idle Task'

03010010 'Device 1 (RT-Ethernet Adapter)’
03010020 'Device 2 (EtherCAT)"
03010030 'Device 3 (EtherCAT)"
03020001 'Box 1 (CU2508)'

03020002 'Term 2 (AT2001-0250)"

)
03020005 ‘Term 5 (AT2000-0250)"

Version: 1.1.1

» Das verwendete Modul im Dropdown-Meni MotorTerminalOID

auswahlen

» Den Sensorkanal im Dropdown-Meni SensorTerminalOID aus-

wahlen

TF5850
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Track

Solution Explorer
cCo@Aal-|o-a| s =
Search Solution Explorer (Ctrl+)

R Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project
4 [0 sYSTEM
E License
b @ Real-Time
b B Tasks
=iz Routes
215 Type System
4 TeCOM Objects
4 Objectl (XtsProcessingUnit)
2F|

TaskaID 00000000 =
IsincludedinDetection FALSE —
Polarity I[ECH —
Offset 0.0 O
- PartConfighems L] [~ 1 (Amay Elements) |
0].0bjectiD 00000000 =1
0] Polarity Positive =l
Object Context Parameter (Nt} Parameter (Online) Interfaces. |
Unit
TaskOID £0000C0D =l
sClosed TRUE ="
IsincludedinDetection 7 Nl
Polarity FALSE —
Offset RIH '_
| PartConfigitems = [T |1ArayElementsy =]
[0].0bjectiD £0000C0D =l
[0].Polarity Positive -

Object Cortext Parameter ()  Parameter (Oniine) _nterfaces

- PartConfigitems.
[0].0bjectiD
[0].Polarity

Object Context Parameter (int) Parameter {Online} Interfaces

TaskOID
IsClosed
IsincludedinDetection TRUE
Polarity
Offset

PartConfigitems

Positive

1 (Aray Elements) v

[0].ObjectiD
[01.Polarity

01010090 'Object7 (AT2002_0250)"
01010040 ' Objects (AT2000_0250)
01010080 'Object (AT2000_0250)"
010100C0 ' Object10 (AT2000_0250)"
01010000 'Object11 (AT2050_0500)"
[010100ED 'Object12 (AT2050_0501)'
03000011 '1/0 Idle Task!

66 —

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (ProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XtsTrack)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» General ausklappen

» TRUE im Dropdown-Menu /sClosed auswahlen, wenn das Sys-
tem geschlossen ist

ODER

» FALSE im Dropdown-Menu /sClosed auswahlen, wenn das Sys-
tem offen ist

» TRUE im Dropdown-Menl /sincludedinDetection auswahlen,
wenn der Track in die Mover ID-Erkennung einbezogen wird

ODER

» FALSE im Dropdown-Menu /sincludedinDetection auswahlen,
wenn der Track aus der Mover ID-Erkennung ausgeschlossen
wird

» Im Dropdown-Men in der Spalte Units die Anzahl der Parts aus-
wahlen, die im Track enthalten sind

» PartConfigltems ausklappen

» Den Part oder die Parts im Dropdown-Menu Objectld auswah-
len, die zu dem Track gehoéren
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Mover

Bei dem manuellen Anlegen von Movern wird standardmaRig ein
universelles Mover-Objekt eingefiigt. Neben der Auswahl des Mo-

Solution Explorer -1 x
COME-|o-T| K=
Search Solution Explarer (Ctrl+0) ol

3] Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol TwinCAT Project
4 [ svSTEM
[# License
b @ Real-Time
b B Tesks
=f= Routes
85 Type System
4 TeCOM Objects
4 Object1 (¥tsProcessingUnit)

b A Objectd (XtsMover)
b JFAL Ohiects (¥tchA

Dbjedl Context IParamaer (Inity  Parameter (Orline) Data Area  Intefaces

Context: | 1 i

| Manual Corfig v

Depend On:
[ Meed Call From Sync Mapping

Data Areas: Interfaces

A1 Inputs”

]2 Outputs’

Data Pointer Interface Pointer:

03000011 '1/0 Idle Task'
05000020 'NC-Task 1 SVB'
05000010 'NC-Task 1 SAF'

Object Comeal Parameter {int) I Parameter (Oniine) Data Area  Interfaces

Simulation
SimulatedStartUpPart
SimulatedStartUpPaosition
SimulatedStartUpld

ject] (AT2001_
01010040 Object? (AT2000_0250)

01010080 'Objectb (AT2050_0501)'
01010090 'Object? (AT2001_0230)'
010100A0 'Object8 (AT2000_0250)'
01010080 ‘Objectd (AT2000_0250)"

01010110 Objects (XtsMover)'

Object Context Parameter (i) | Parameter Oniine) Data Area _ interfaces

Name Value

AdsPort 0x0000

ActiveTrackObjectld 00000000 j

TaskOQID 00000000 j
[ e

ConfiguredDetectionTrackObjectid 00000000 =l

Triggerhrrive

Triggerl eave

I

SimulatedStartUpPart 01010020 ;I

SimulatedStartUpPaosition

SimulatedStartUpld

BECKHOFF Version: 1.1.1

vertyps muss auch die Startposition des Movers bestimmt werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > Object (XtsProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XtsMover)

» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken
» Die Task im Dropdown-MenU Task auswahlen

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Simulation ausklappen

» Einen Part im Dropdown-Menu SimulatedStartUpPart auswah-
len, auf dem der Mover starten soll

» In das Eingabefeld SimulatedStartUpPosition die genaue Positi-
on des Movers auf dem Part eingeben
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NC-Achse

Solution Explorer - 1x
DE-|o-T| k=
Search Solution Explorer (Ctrl+i) P~

fa] Selution “TwinCAT Project’ (1 project)
4 ) TwinCAT Project
bl SYSTEM
4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[Z1 NC-Task 15VB
8 Image
[ Tables
[ Objects
4 e Axes

> o Axis2
b B Axis 3
b e Axisd
B pLC

Genarallsemﬂgslf-‘ammater Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

5 To 10 ] [ |
Link To PLC \ |
Axiz Type: Standard {Mapping via Encoder and Drive) =
Unit: mm ~ | Display (Only)

Postion: ] pm [ Modulo

Velocity: ] mm/min

Resutt
Paosition Velocity: Acceleration: Jerk:
|mm | |mm/’s | |mm/'52 | ‘mm/’s.’i |

Axis Cycle Time / Access Divider

Divider: 1 3] Cycle Time fms):
Modulo: 0 =
W7 Select 70 Box/Terminal {'Axis 1) X

Tipe HName Comment

A 1_0bil (CTc

< >
® Unused
Qu Cancel

General Settings  Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Link To 1/0... [Avis 1_0bj1 (CTeSohDrve) |
Link To PLC [ |
Asis Type: [ Sokt Drve (Object) ~|
Unit: mm | [ Display ©nly}

Posion:  []ym [IModulo

Velocity:  []mm/min

Result
Position: Velocity: Acceleration: Jerdc:

|mm ‘ ‘mm;‘s | ‘mm/sZ | |mm/‘53 ‘

Axis Cycle Time / Access Divider
Divider: 1 | Cycle Time ms):
Modulo 0 e

General Settingsl PWIDynamics Online  Functions Coupling Compensation

Parameter Offline Value Online Value
- Maximurm Dynamics:

Reference Velocity 4200.0
Maximum Velocity 4000.0
Maximum Acceleration 80000.0
Maximum Deceleration 80000.0

D Default Dynamics:
Default Acceleration 20000.0
Default Deceleration 20000.0
Default Jerk 200000.0

+ | Manual Metion and Homing:

+  Fast Axis Stop:

+ | Limit Switches:

+ | Menitoring:

+  Setpoint Generator:

+ | NCIParameter:

+ | Other Settings:

68 —

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC-SAF 1
Task > Axes ausklappen

» Doppelklick auf Axis 1

» Im Projektfenster auf den Reiter Settings klicken
» Auf Link To I/O... klicken

Das Dialogfenster Select I/O Box/Terminal 6ffnet sich.
» In der Liste das entsprechende SoftDrive (Object) auswahlen
» Auswahl mit OK bestatigen

Mit der Auswahl des SoftDrives andert sich automatisch der Axis
Type zu SoftDrive (Object).

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter klicken
» Maximum Dynamics ausklappen

» In das Eingabefeld Reference Velocity den Wert 4200.0 einge-
ben

» In das Eingabefeld Maximum Velocity den Wert 4000.0 eingeben

» In die Eingabefeld Maximum Acceleration und Maximum Decele-
ration die Werte 80000.0 eingeben

» Default Dynamics ausklappen

» In das Eingabefeld Deafult Acceleration und Default Decelerati-
on den Wert 20000.0 eingeben

» In das Eingabefeld Default Jerk den Wert 200000.0 eingeben
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Solution Explorer -1 x
RE-|o-a| L=
Search Solution Explorer (Ctrl+() P~

] Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
4l TwinCAT Project
b @ SYSTEM
4 |2 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[Z NC-Task 15VB
8 image
[] Tables
@ Objects
4 T Axes

4 Axis 1
b ==L Drive

law, Ctrl

3 Inputs

b W Outputs

b Axis 1_0bj1 (CTcSoftDrive)
b B Axis 2
b Bmp Axis3
b Bt Axis 4

[ o1

General NC-Encode(I Farameter |'nme Compensation  Online

Parameter Offline Value

- Encoder Evaluation:
Invert Encoder Counting Direction FALSE j
Position Bias 0.0
Modulo Factor (e.g. 360.0%) J3000.0
Tolerance Window for Modulo Start ICI.Z
+ | Limit Switches:
+ | Filter:
+ |Homing:
+ | Other Settings:
BECKHOFF Version: 1.1.1

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC-Task 1
SAF > Axes > Axis 1 ausklappen

» Doppelklick auf Enc

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter klicken

» Encoder Evaluation ausklappen

» In das Eingabefeld Modulo Factor den Wert 3000 eingeben

» In das Eingabefeld Tolerance Window for Modulo Start den Wert

0.2 eingeben

TF5850
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SoftDrive

Selution Explorer - 1 x
cCo@E-o-d| -

Search Solution Explarer [Ctrl+ii) p-

Q1 Selution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol WinCAT Project
bl SYSTEM
4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[ NC-Task 15VB
2% Image
[ Tables
[ Objects
4 T fAves
4 ik Axis1
>, Enc
b =l Drive
1oy, Ctrl
Inputs
Il Outputs
A Axis 1_0bj1 {CTecSoftDrive)

A~ ~

Fl caccTy

Object | Context | Parameter ity Parameter (Online) | Data Area | Interfaces  Interface Pointd]

Context: |1 v|
Depend On: | Manual Config i |
I Need Call From Sync Mapping
Data Areas Interfaces:
11 'SdScopeVariable'
[]2 ‘Soft DriveCmdFrom TC"
13 ‘SoftDrive Actual To TC'
Data Pairter: Interface Pointer:
Result
D Task Name

03000011 '1/0 Idle Task'

03000020 'MC-Task 1 SVB"
05000010 'NC-Task 1 SAF'

Object Cantaxtl Parameter {Init} 'Paramate( {Onling) Data Area Intefaces Interface)

Narne Value
= General

AdsPort 00000
HardwareModulo I 3000.0
OperationMode 8
MaxCurrentOutput 120
EmergencyRamp 10000.0
EmergencyTimeOut 0.5
StandstillSwitchTime 01
StandstillSwitchMode DIRECT_AT_SWITCHTIME ;I

70—

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC-Task 1
SAF > Axes > Axis ausklappen

» Doppelklick auf Axis 1_Obj1 (CTcSoftDrive)

» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken
» Die entsprechende Task im Dropdown-Menu Task auswahlen

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» General ausklappen
» In das Eingabefeld Hardware Modulo den Wert 3000.0 eingeben

HINWEIS

Vorhandene Hardware-Komponenten konfigurieren

Alle Objekte missen den vorhandenen Hardware-Komponenten
entsprechen, damit die Konfiguration in der Simulation und im
Betrieb verwendet werden kann.

Sobald alle Objekte dem gewilinschten XTS System entsprechen,
kann die Konfiguration in der Simulation verwendet werden. Bei Be-
darf kénnen Module und Objekte flir ein reines Simulationsprojekt
ohne vorhandene Hardware hinzugefligt oder entfernt werden.
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6.1.5 Kompatibilitatsmodus

[P

Pm)edDb)eds Oniine Changeable Objects  Class Factories

o1ciD Name
03000000 10
08500000 PlcCtrd
“1 02000000 RTime
01010020 Object? (XtsloDriver)
01010010 Module 1_Obj1 (AT2001_0250)
01010030 Module 2_Obj2 (AT2000_0250)
01010040 Module 3_0bj3 (AT2050_0500)
01010050 Module 4_Obj4 (AT2050_0501)
01010060 Module 5_Obj5 (AT2000_0250)
01010070 Module 6_Obj6 (AT2000_0250)
01010080 Module 7_0bj7 (AT2050_0500)
01010090 Module 8_Obj (AT2050_0501)

01010490
01010440
01010480
010104C0
£ 71010010
71010002 10PY
7101000C  Object? (MtsloDriver) DefaultPart
71010000 Object? (XtsloDriver) DefoultTrack

Mover 1.0bj9 (XtsMover)

Mover 2_0bj10 (XtsMover)
Mover 3_Obj11 (XtsMover)
Mover 4_Obj12 (XtsMover)

(XtsloDriver)_ProcessingUnit

BECKHOFF Version: 1.1.1

Der Kompatibilitdtsmodus ermoglicht Ihnen den Wechsel vom bishe-
rigen XTS Manager der Softwareversionen bis Version 3.18.715.0
zur TF5850 | TwinCAT 3 XTS Extension ohne das XTS System neu
konfigurieren zu muassen. Der alte XTS Manager kann immer noch
mit allen Funktionen genutzt werden. Alte Versionen der XTS Utility
Library, die XTS Tools sowie der XTS Viewer und der XTS Support
Assistant funktionieren auch nach dem Update.

Beachten Sie, dass wahrend der Verwendung des Kompatibilitats-
modus die neuen Funktionen, beispielsweise das XTS Track Mana-
gement sowie die Leave and Arrive-Funktionalitat, oder einige neue
Funktionen zur Simulation und Visualisierung nicht verflgbar sind.
Um Ihr XTS System zu erweitern und die neuen Funktionen nutzen
zu konnen, missen Sie lhre aktuelle Konfiguration der XTS Objekte
in ein neues Projekt konvertieren. Weitere Informationen finden Sie
im Kapitel ,Altes XTS System konvertieren®, [Seite 72].

Alte Konfiguration Neue Konfiguration
4[] TcCOM Objects 4[] TcCOM Objects
b Info a Part1
b Module 1_Obj1 (AT2001_0250) 4 Module 1
3 Module 2_Obj2 (AT2000_0250) P |6 Module2
b Module 3_Obj3 (AT2000_0250) b e
b Module 4_Obj4 (AT2000_0250) b e
b [B] Module 5_Obj5 (AT2050_0500) : :::::::
3 Module 6_Obj6 (AT2050_0501) O —={renny
b [E Module 7_0bj7 (AT2001_0250) b (@ Modules
» Module &_Obj8 (AT2000_0250) b Moduled
3 Module 9_Obj9 (AT2000_0250) b Module 10
b Module 10_Obj10 (AT2000_0250) b Module 11
b Module 11_Obj11 (AT2050_0500) » Module 12
3 Module 12_0bj12 (AT2050_0501) [ Track 1
3 ﬁ Mover 1 b [ Mover1
b a Mover 2 3 ﬂ Mover 2
3 a Mover 3 b ﬂ Mover 3
3 ﬁ Mover 4 b [@ Mover4
b E Mover 5 b E Mover 5
b ﬂ Mover & b E Mover &
b E Mover 7 b § Mover 7
4 ﬂ Mover 8
3 E Mover 8 b E Mover 8
b [Q] Movers b [ Mover 10
_ b [@lMover 1o b [E] Info Server

Um die neue XTS Software nach dem Wechsel zu aktivieren, mus-
sen Sie lediglich die XTS TcCOM-Objekte neu laden. Die alte Konfi-
guration und das XTS System funktionieren ohne Anpassung des
Projektes wie gewohnt. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Kapitel ,TcCom-Objekte neu laden®, [Seite 23].

Wahrend des Betriebs wird im Hintergrund mit Hilfe der neuen Ob-
jektstruktur XTS Parts und XTS Tracks eine versteckte neue Konfi-
guration erzeugt, die intern mit den alten Objekten verlinkt ist. Zu se-
hen ist diese Konfiguration im Reiter Online Objects.
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6.1.6  Altes XTS System konvertieren

72—

i

jlo

Beachten Sie, dass wahrend der Verwendung des Kompatibilitats-
modus die neuen Funktionen des XTS Track Managements sowie
die Leave and Arrive-Funktionalitat oder einige neue Funktionen zur
Simulation und Visualisierung nicht verfigbar sind. Um Ihr XTS Sys-
tem zu erweitern und die neuen Funktionen nutzen zu kénnen, mis-
sen Sie lhre aktuelle Konfiguration der XTS Objekte in ein neues
Projekt konvertieren.

Bei der Konvertierung eines alten XTS Systems bis Softwareversion
3.18.715.0 missen folgende Bereiche angepasst und genau Uber-
priift werden, da nur kleine Anderungen in diesen Bereichen groRRe
Effekte im gesamten Projekt erzielen:

* XTS TcCOM-Objekte
e NC-Achsen und SoftDrives
« XTS Utility Library

Beispielkonfiguration

Die Konvertierung eines alten Systems und des dazu gehorigen
Projekts wird beispielhaft an einem geschlossenen System mit 180°
Kurven und vier Movern beschrieben.

Erstellen Sie vor dem Start der Konvertierung zur Sicherheit eine
Kopie lhres Projekts. Es kann nicht garantiert werden, dass die fol-
genden Schritte zu hundert Prozent auf jedes Projekt Ubertragen
werden koénnen. Sollten Sie Schwierigkeiten bei der Konvertierung
haben, kontaktieren Sie den fiir Ihre Region zustandigen Produkt-
spezialisten.
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6.1.6.1  Alte XTS Task und TcCOM-Objekt XtsIoDriver entfernen

Zunachst mussen die XTS Task und die Struktur des TcCOM-Ob-
jekts XtsloDriver aus dem alten Projekt entfernt werden.

Legen Sie sich bei Bedarf eine Liste der wichtigsten Einstellungen
des TcCOM-Objekts XtsloDriver an, damit Sie diese spater fur das
XTS Processing Unit-Objekt ibernehmen kénnen.

el o

XTS Task

Solution Explorer
G- - s

Search Solution Explorer (Ctrl+)

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > Tasks aus-
klappen

» Mit der rechten Maustaste auf XTS Task klicken, um das Kon-
textmenU aufzurufen

4] Solution TeHmiProject?' (1 project)
4l TwinCAT Project1
4 @ SvSTEM
¥ License
b @ Real-Time
4 [y Tasks
= XT5Task 1

» Im Kontextmeni auf Remove klicken

= 0 Add Mew ftem... Ins
32 Type System | ‘O Add Existing ltem... Shift+Alt+A
4 [H] TecoM Obje X Remove Del

b Object3 (
b MOTION
PLC o Disable
SAFETY
[ C++
ANALYTICS
b I}

Save XTS5 Task 1 As...

XtsIoDriver TcCOM-Objekt

Solution Explorer
@E-o-d L=

Search Solution Explorer (Crl+ )

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XtsloDriver) klicken, um
das Kontextmenu aufzurufen

&1 Solution "TcHmiProject?’ (1 project)
4 gl WinCAT Project]
4 (@ SYSTEM
[# License
b @ Real-Time
Fl % Tasks
[ Worker Task
[E1 XTS Task 1
5%s Routes
¥15 Type System
4 [Z5| TcCOM Objects
b [ Object3 (XtsloDriver)

» Im Kontextmeni auf Remove klicken

% MOTION 3 Add Mew ltem... Ins
;I;Em 0 Add Existing ltem... Shift+ Alt-A
[ied c++ Insert Mew Item...
ANALYTICS Insert Existing ltem...
3 I{e} X_ Remove Del
[ Copy Ctrl+C
X Cut Ctrl+ X
Paste Cirl+V
Paste with Links
TMI/TMC File 3
= Disable
Change Id...
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —73
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TMC Reload ausfiihren
° Falls noch nicht erfolgt, muss ein TMC Reload durchgeflhrt werden.
1 Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Kompatibilitats-
modus®, [Seite 71].
Crine Objects | Fraect Gsecs | e Changesbic Ot Closs Factores » Im Projektfenster auf den Reiter Project Objects klicken
ey —— » Alle Objekte markieren
—— » Mit der rechten Maustaste auf die ausgewahlten Objekte klicken,
L um das Kontextmeni aufzurufen

Module 5_Oby5 (AT2050_0500)
Module 6_Obj6 (AT2050_0501)
Module 7_Obj7 (AT2001_0250)
Module 8_Obj8 (AT2000_0250)
Module 9_Obj9 (AT2000_0250)
fModuite 10 0bj10 (aT2000 0250)
Module 11_Obj11 (AT2050_0500)
Module 12_0bj12 (AT2050_0501)
Mover 1

» Im Kontextmeni auf Reload TMI/TMC Description(s) klicken

AP

Neue XTS TcCom-Struktur anlegen

Um ein altes XTS System zu konvertieren, muss zunachst ein neu-
es XTS System konfiguriert werden. Aktivieren Sie dazu das XTS
Tool Window. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel
+XTS Tool Window aktivieren®, [Seite 226].

Starten Sie mit der Konfiguration des Systems. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie im Kapitel XTS System konfigurieren. Bei Be-
darf kdnnen Sie bereits wahrend der Konfiguration neue Parameter
wie Stations oder Simulationsparameter fiir die Mover einstellen.

Bei der Konfiguration der Mover kdnnen Sie entweder die vorhande-
nen NC-Achsen und SoftDrives Ubernehmen oder neue anlegen.
Die vorhandenen NC-Achsen zu ubernehmen, bietet den Vorteil,
dass Sie keine neuen Links zur PLC setzen missen. Des Weiteren
werden alle Tuningparameter und Einstellungen der NC-Achsen
Ubernommen.

Wiederverwendung von NC-Achsen

° Das Dialogfenster Add Movers for existing Axes offnet sich nur,
1 wenn im neuen Projekt weniger Mover als alte NC-Achsen vorhan-
den sind.

A Movers forexsting Ases? = x| Das Dialogfenster Add Movers for existing Axes? 6ffnet sich.

2 unused axes with a SoftDrive object have been detected.
Would you like to create movers for them and add them to the selected processing uni

» Alle NC-Achsen auswahlen, fur die Mover angelegt werden sol-

XtsProcessingUnit 1 - len

XVes, but only for selected axes: > Mlt OK bestétigen
’? _ Beachten Sie, dass die Reihenfolge in der die Mover ausgewahit
werden, einen Einfluss darauf hat, welcher Mover mit welcher
NC-Achse verlinkt wird.
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Solution Explorer
WEl-o-a p-
Search Solution Explorer (Ctrl+a)
R Selution TwinCAT Preject’ (1 project)
4 Gl TwinCAT Project
4 (] SYSTEM
A License
b @ Real-Time
4 B Tasks
[ XTS5 Task 1
[Z1 PlcTask
== Routes
¥= Type System

Pl TcCOM Objects
A@E XtsProcessingUnit 1
4 E Part 1
4 [@ Module 1
> [ Data Pointer
4 Module 2
[ [ Data Pointer
4 :odDulei .
ata Pointer
P_ Module4
‘ Data Pointer
4 ModuIeS .
W Data Pointer
4 b Module &
‘ Data Point
ata Pointer
4 [ Module 7
E I Data Pointer

4 Module &
.‘ Data Pointer

Pl

m Track 1
b E Mover 1
b 73l Mower 2

BECKHOFF Version: 1.1.1

Nachdem die Konfiguration abgeschlossen wurde, werden alle kon-
figurierten TcCOM-Objekte im Projektbaum des Solution Explorers

angezeigt.
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6.1.6.2  XtsloDriver-Parameter wiederverwenden

Spezielle Parameter, wie die Mover 1-Funktionalitat, die Sie unter
dem alten XtsloDriver-Objekt festgelegt haben, kdnnen Sie im XTS
Processing Unit-Objekt einstellen. Im XTS Processing Unit-Objekt
finden Sie die Einstellmdglichkeiten fir alle alten Parameter.

76—

557 Solution TwinCAT Project” (1 project)
4 Gl WinCAT Project
4 @ svsTem
8 License
b @ Real-Time
™
2 Routes.
2 Type System

MOTON.
» @eic
saFeTy
W
& Anavmcs
» Evo

Solution Explorer
cot-lo-alm=
Search Solution Explorer (Ctl~) p-

Parameter (Onine)  Itedaces  Evert Classes XPU

OperationMode

MoverType
MagnetPlateType
MoverSortOrder
MinMechanicalMoverDistance

IdDetectionMode:

StopMovementTeaching
IsAbortOnTeachingWarningsEnabled
IsTeachingCheckSumCheckEnabled
+ TeachingChecksum
TeachingWarningLevel
TiggerTeachingFileFormatUpdate

IsAutoDumpWritingEnabled
IsinputCheckEnabled
WriteDump
UsedEventLogger

EtherCatMasterSyncTaskObjectd

IsPositionBasedErrorForwardingEnabled
Optimization

TiiggerRedetection
CalculateNormAmplitude

lsPositionNoiseEnabled

Value

Simulation

AT9011_0070
AT9001_0550

e

TRUE
FALSE

1000, 0x00, 0x00, 0<00, 0x00, 000, 000, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 000, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00]

Level 3

FALSE
FALSE

EventLogger

00000000

FALSE
FALSE
FALSE
MaximizePositionAccuracyOP1

FALSE

TRUE

StartUpEnabled TRUE
)
00
Posi andwidth 002
RandomStartUpBandwidth 100
Randominithode. UsesystemTime
56789

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-

Jects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» Einstellungen Uberprifen
» Bei Bedarf die Einstellungen des alten XTS Projekts eintragen

TF5850
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6.1.6.3  Zykluszeit der XTS Task anpassen

i

Solution Explorer - I X
co@Al-|lo-a| s -
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) L~

] Solution TwinCAT Project' (1 project)
4 ﬂ TwinCAT Project
4 @ svSTEM
E License
P &% Real-Time

=f= Routes
2= Type System
b TcCOM Objects
b MOTION
b [ PLC
SAFETY
ﬂ C++
& AnALYTICS
b /0

BECKHOFF Version: 1.1.1

Die Zykluszeit der neuen XTS Task muss auf 250 us eingestellt wer-

den.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen
» Doppelklick auf Real-Time

Ocile Prioities  C++ Debugger

XisQuickStartGuide PRI # X

Router Memory Giobal Task Corfig
Corfigued Size [MB] 2 + Masimal Stack Sze [KB] | 64KB

Hlocated / Avaiable: 32/30

Avalable cores (Shared/olstedy  [1 313 4 Readfom Taget | Set on target

Core RT-Core ‘ Base Time ‘ Core Limit
0 (Shared) [

1 (isolated) [ Default Tms [ 100%

2 (Isolated) [v 1ms ~[100%

3 (lsolated) [+ sops  ~hoo%

Object. RT-Core Base Time (ms)
XTS Task 1 Core 3 1250 ps

NC Task SAF Core 2 >l1ms

1/0 Idle Task Default (1) ~lims

PlcTask Defaut (1) =lims

Worker Task Core2 =l 1ms
PlcAuxTask Default (1) ~lims

» Im Projektfenster auf den Reiter Settings klicken
» Darauf achten, dass die XTS Task auf dem richtigen RT-Core

lauft

» Bei Bedarf RT-Core tUber das Dropdown Menu andern

» Darauf achten, dass die Base Time auf 250 ys eingestellt ist

» Bei Bedarf Base Time Wert Uber das Dropdown-Menu auf

250 us einstellen

TF5850
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Solution Explorer > o x
DE-|o-a|f -
Search Solution Explorer (Ctrl+) D~

fa] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 o TwinCAT Project1
4 [ svSTEM
4 License
b @ Real-Time

4 & Tasks
[Z PlcTask
si= Routes
215 Type System
b [H TeCOM Objects
b MOTION
b pPLC
SAFETY
[ co
& AnaLymcs
b 110

el o

78—

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > Tasks aus-
klappen

» Doppelklick auf die neue XTS Task

wincatProject] = [
Online  Parameter (Online)  Add Symbols

MName: |XT5 Task 1 | Port: 350 =

Auto star Object Id: 002010020 |
[ Aute Priority Management

Options
Priarity: i : (] Disable
Cycle ticks: |1 I S I |1125U | ms [ Create symbals
Start tick {modulo): 0 = Include extemal symbols
[] separate input update
Fre bicks: 0 o
[ wWaming by excesding
Message box
Floating point exceptions
Watchdog C : 0 =
b Gydis (] Watchdog stack

» Im Projektfenster auf den Reiter Task klicken

» In das Eingabefeld Cycle ticks den Wert 1 eingeben oder mithilfe
der Pfeiltasten einstellen

Weitere Informationen zu den bendtigten Real-Time-Einstellungen
finden Sie in der entsprechenden Dokumentation oder kontaktieren
Sie den flr Ihre Region zustandigen Produktspezialisten.
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6.1.6.4  NC-Achsen und SoftDrive-Parameter uberprifen

Neue NC-Achsen

Solution Explorer
e o-a|m=
Search Solution Explorer (Ctrl+a)
R Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol TwinCAT Project
b [l SYSTEM
4 MOTION
4 NC SAF
B NCSVE
B image
[ Tables

Objects

& AnaLymics
b 110

== = B ® Select Columns
Fil| [F2| [F8| F4 F8

Number Aes
t1(d 10) Conveyor

Linkto /0 Linkto PLC

GVL stMaster/uis (tsQuickStartGuide PLC Instance)
Enable Avis/Axes
Disable fuis/Axes
Change Asis /0 Links...
Change Axis PLC Links.

Export XML Parameter..
Import XML Parameter..

B " Select Axis PLC Reference (Axis 17)

werFefl 11 TwinCAT Project] PLC Instancel
st erRel[2] TwinCAT Project_PLC Instance
GYL stMaverRef(3] |TwinCAT Praject1_PLC Instance]
GVL. stMoverFel(4] |TwinCAT Project_PLC Instance]

I 0K I

Cancel

®) Unused

QA

Selution Explorer
WE-|o-a|f-
Search Selution Explorer (Ctrl+)

fa] Solution ‘TwinCAT Project' (1 project)
4 o] TwinCAT Project
b @l SYSTEM
4 MOTION
4 NC SAF
[B1 NC_SVE
=8 Image
7] Tables
[@] objects
4 e Axes
4 B Axic 1
4 Enc
b =l Drive
Ty Ctrl
b Inputs
b [l Outputs
3 IE‘ SoftDrive 1_Obj1 (CtcSoftDrive)
b B Axis 2
b Bt Avied

BECKHOFF Version: 1.1.1

Wenn Sie neue NC-Achsen verwenden, missen alle vorherigen Pa-
rameter aus dem alten XTS Projekt Ubernommen werden. Die Para-
meter kdnnen entweder manuell hinzugefiugt oder im XTS Configu-
rator als Parameterset der Mover importiert werden. Weitere Infor-
mationen zu allen verfiigbaren Parametern fiir die NC-Achsen und
den SoftDrive finden Sie in der SoftDrive-Dokumentation.

Die neuen NC-Achsen missen mit der PLC verlinkt werden:

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC SAF aus-
klappen

» Doppelklick auf Axes

» Im Projektfenster alle Achsen auswahlen, die mit der PLC ver-
linkt werden sollen

» Mit der rechten Maustaste auf die ausgewahlten Achsen klicken,
um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenl auf Change Axis PLC Links... klicken

Das Dialogfenster Select Axis PLC Reference 06ffnet sich.
» Die PLC auswahlen, mit der die Achsen verlinkt werden sollen
» Mit OK bestatigen

Der Modulo Factor fur die NC-Achsen und den SoftDrive muss auf
die korrekte Lange des Systems eingestellt werden:

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC SAF >
Axes ausklappen

» Die Achse ausklappen, deren Einstellungen angepasst werden
sollen

» Doppelklick auf Enc
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wincaT projectt = < [
General NC-EncoderTime Compensation  Online

Parameter Offline Value
- Encoder Evaluation:

Invert Encoder Counting Direction FALSE

Puosition Bias
Modulo Factor (e.g. 360.07)
Tolerance Window for Medule Start 0.0

+ | Limit Switches:
+ |Filter:
+ |Homing:

+ | Other Settings:

Maximurm Position 0.0
Selution Explorer v i1x
@i o-a| -
Search Selution Explorer (Ctrl+) P~

fa] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project
b (@ SYSTEM
4 MOTION
4 NC SAF
[B1 NC_SVE
j!, Image
7] Tables
[ Objects
4 Sl Axes
4 B Axis
b, Enc
b 2] Drive
lay Crl
4 Inputs
p [ Outputs
b B SoftDrive 1_Obj1 (CtcSoftDrive)

b Bmh Auxis 2
b Bl Axis3

TwinCAT Project] & X

Object Context| Parameter (int) | Parameter (Online) Data Area Interfaces  Interface Pointer  Data Pointer

Mame Value

AdsPort 0x015e

OperationMode )

MaxCurrentQutput 120

EmergencyRamp 100000
EmergencyTimeOut 05

StandstillSwitchTime 01
StandstillSwitchMode DIRECT_AT_SWITCHTIME

80—

TF5850

Im Projektfenster auf den Reiter Parameter klicken
Encoder Evaluation ausklappen

Darauf achten, dass der Modulo Factor auf die Lange des aktu-
ellen Systems eingestellt ist

Bei Bedarf in das Eingabefeld Modulo Factor die Lange des ak-
tuellen Systems eingeben

Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC SAF >
Axes ausklappen

Die Achse ausklappen, deren Einstellungen angepasst werden
sollen

Doppelklick auf SoftDrive

Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
General ausklappen

Darauf achten, dass der Wert HardwareModulo auf die Lange
des aktuellen XTS Systems eingestellt ist

Bei Bedarf in das Eingabefeld HardwareModulo die Lange des
aktuellen Systems eingeben

Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Vorhandene NC-Achsen

el o

Selution Explorer > 0 x
@& o-g|p-
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~

fa] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project
b @l SYSTEM
4 MOTION
4 NC SAF
[ NC_svE
*B |mage
77 Tables
[@] objects
4 e Axes
4 B Axis 1
b 4, Enc
b =] Drive
Ty Ctrl
3 Inputs
b Wl Outputs
4 @ SoftDrive 1_0bj1 (CtcSoftDrive)
3 SoftDriveCrdFromTC
I [l SoftDriveActualToTC
i [ Data Pointer
[35] SoftDrive 1 Interpolator
[ SoftDrive 1 Encoder
|&&| SoftDrive 1 PositionControl
@ SoftDrive 1 VelocityControl
[ SoftDrive 1 Filter
@ SoftDrive 1 FeedForward

TwinCAT Project] R X

Object Contest | Parameter (init) §intefaces Interface Pointer

Mame IVaIue

VelocityFeedbackMode (OBSERVER LI
PositionFeedbackMode MODULO_START -]
Positionl owPassFilter 500.0
VelocityFilterBandwidth 160.0
StartUpPositionType PART LI

BECKHOFF Version: 1.1.1

Wenn Sie vorhandene NC-Achsen aus Ihrem alten Projekt verwen-
den, miussen Sie den Parameter PositionFeedbackMode des ent-
sprechenden SoftDrive-Objekts Uberprifen. Fehlerhafte Einstellun-
gen kdénnen ein verandertes Verhalten der NC-Position zur Folge
haben.

>

Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC SAF >
Axes ausklappen

Die Achse ausklappen, deren Einstellungen angepasst werden
sollen

SoftDrive ausklappen
Doppelklick auf SoftDriveEncoder

Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
General ausklappen

Darauf achten, dass der PositionFeedbackMode auf
MODULQO_START eingestellt ist

Bei Bedarf MODULO_START im Dropdown-MenU PositionFeed-
backMode auswahlen
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6.1.6.5 Alte XTS Utility-Aufrufe ersetzen

fbXISUnit (Axis := stMoverRef):
fbXtaVisuDiag( pXtsDiag := ADR(fbXTSUnit.stXtaUnit),

pGroupRef := ADR(stGroupRef),
nXtsId = 1):

//MoverId Functionality

Da sich bei der Konvertierung die Struktur der XTS Objekte im Pro-
jekt grundlegend geandert hat, wurde auch die Struktur der XTS Uti-
lity gedndert. In der neuen Konfiguration funktionieren die alten Auf-
rufe der Funktionsblocke FB_XtsUnit und der FB_XtsVisuDiag nicht
mehr korrekt.

Weil die ADS Lesekommandos und Schreibkommandos im Hinter-
grund auf andere Objekt-IDs verweisen, ist es nicht moglich Daten
vom XtsloDriver-Objekt zu lesen oder auf das XtsloDriver-Objekt zu
schreiben. Die XtsUnit-Struktur erlaubt keinen Zugriff auf die Daten
der entsprechenden XTS Objekte, wie beispielsweise der Module
CoE-Daten.

Jeder XTS Utility-Aufruf der PLC muss geprift und mit einer neuen
Funktion ersetzt werden, um die gewinschten Werte zu erhalten. Es
ist erforderlich, alle Stellen zu finden, an denen die alte XtsUnit-
Struktur zum Einsatz kam und die Werte zu ermitteln, die dort ge-
schrieben oder gelesen wurden.

Viele der alten Aufrufe der XtsUnit-Struktur kbnnen mit dem Verfah-
ren der XTS Environment-Struktur ersetzt werden.

Ein grundlegendes Beispiel dafir, was in der Struktur geandert wer-
den muss, ist das Vorgehen bei der Mover ID-Erkennung:

//check whether the position detection of the Movers has been completed.
IF fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.stParameter.bAreAllMoverPositionsValid THEN

//Check 1if “MoverIdDetectionMode” has been activated under the XtsIoDriver object

IF fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv
E_MoverIdDetectionMode.Moverl

.stParameter.eMoverIdDetectionMode =

//and that we are not running in simulation.

AND NOT bSimulation
THEN

//Check whether the “MoverIdDetection” has already been started or the Moverl was found.
IF NOT (bMoverIdDetectionStarted OR bMoverIdDetected)

THEN

//Trigger the “MoverIdDetection”.
fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.ipTcXtsIo.TriggerMoverIdDetection () ;

// “bMoverIdDetectionStarted” is set to “True” after a single initiation.
bMoverIdDetectionStarted := TRUE;

END_IF

//Check for error or success of “MoverIdDetection”.
bMoverIdDetectionError := fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.stParameter.bHasMoverIdDetectionError;

bMoverIdDetected := fbXtsUnit.stXtsUnit

.stTcIloXtsDrv.stParameter.bIsMoverIdDetectionValid;

//Do not process any further until the “MoverId” was detected.

IF NOT bMoverIdDetected THEN
RETURN ;
END_IF

// If the “MoverIdDetection” was not activated in the XtsIoDriver object or running in simulation,
// then the activation of the “MoverIdDetection” and the search of Moerl is skipped.

ELSE

END_IF

//I1f not all Mover positions are valid,
ELSE

RETURN;
END_IF

82—

do not process any further.
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] /¢4 MoverId Functicnality

9 // Check whether the position detection of the Movers has besn complsted.
10 IF fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcloXtsDrv.stParameter.bAreAllMoverPositionsValid THEN
11
1z /4 Check 1f "MoverIdDetectionMode™ has been activated under the XtsIoDriver object

13 IF fbltaUnit.stKtaUnit.stIcloXtsDrv.stParameter.eMoverldDetectionMode = E_MoverldDetectionMode .Moverl
14 //and that we are not running in simulation.

15 AND NOT bSimalation

l& THEN

17 // Check whether the "MoverldDetection™ has already been started or the Moverl was found.
18 IF NOT (bMoverIdDetectionStarted OR bMoverIdDetected)

1% THEN
20 i Trigger the "MoverlIdDstection™.
21 fhXtaUnic.stitaUnit.stTcloKtaDrv.ipIcKtslo.TriggerMoverIdDetection();

/ "bMoverIdDstectionStarted™ 15 s=t to "Tru=" after a single initiation.

23 bMoverIdDetectionStarted := TRUE:

24 END_IF

=y

26 verIdDstection™.

27 bMoverIdDetectionError := fbitsUnit.stXcsUnic.scIcIoXcsDrv.scParameter.bHasMoverIdDetectionError;
28 bMoverIdDetected = fb¥calUnit.stXcslnic.scTcloXcsDrv.actParameter .bIsMoverIdDeteccionValid;
29

30 // Do not process any forther until the "MoverId™ was deteced.
31 IF NOT bMoverIdDetected THEN

32 RETURN;

33 END IF

24 B

24

35 /4 If the "MoverIdDetection™ was not

3 // then the activation of the "MoverldDetecticn

37 ELSE

38 H

END IF

40

41 /7 If not all Mover positions are valid, do pot process any further.

42 ELSE

43 RETURN;

44 END IF

45 B

In der alten Konfiguration bekamen einige Aufrufe der Mover ID-Er-
kennung die Informationen des XtsloDriver-Objekts mithilfe der Xts-

Unit-Struktur:
z0 Trigger the "MoverIdDetection™
21 fb¥tsUnitc.st¥tsUnit.stTcloXesDrv. ipTcltslo. TriggerMoverIdDetection () :I

Da das XtsloDriver-Objekt in der neuen Konfiguration nicht vorhan-
den ist, mussen die Aufrufe so angepasst werden, dass die XtsEnvi-
ronment-Struktur die Informationen des XtsProcessingUnit-Objekts
fur die Aufrufe liefern:

38 / Trigger the "MoverIdDetection”.
39 fbTcIoXtaXpu.TriggerMoverIdDetection();

Auf diese Weise konnen viele der Aufrufe ersetzt werden. Dabei ist
zu beachten, dass sich die XtsEnvironment-Struktur von der alten
XTS Struktur im Hinblick auf die Initialisierung und das Sammeln der
Zyklusdaten unterscheidet. Weitere Informationen dazu finden Sie
im Kapitel ,,Bibliothek hinzufligen®, [Seite 430].

Nachdem alle XtsUnit-Aufrufe aus dem Projekt entfernt wurden,
kann die Konfiguration aktiviert werden.
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6.1.6.6

84—

Konfiguration aktivieren

Wenn Sie alle Anderungen im Projekt vorgenommen haben, kénnen
Sie die Konfiguration aktivieren, in den Betriebsmodus wechseln
und die PLC starten. Sollten Sie Schwierigkeiten bei der Aktivierung
haben, kontaktieren Sie den fur Ihre Region zustandigen Produkt-
spezialisten.

Wenn alle Aufrufe korrekt ersetzt wurden, gibt es im Betrieb des
XTS Systems keine Unterschiede zu der alten Konfiguration. Zu-
satzlich sind nun alle neuen Funktionen zur Simulation und Visuali-
sierung nutzbar und das Projekt ist bereit fur zukinftige Updates
des XTS Treibers.
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6.2 XTS Simulation-Funktionalitdt

Die Simulation-Funktionalitat ermdéglicht es lhnen, ein System zu
testen, ohne reale Hardware zu verwenden. Weitere Informationen
dazu finden Sie im Kapitel ,XTS Simulation Builder®, [Seite 231].

6.2.1 Simulationsmodus aktivieren

Wenn Sie ein System mit dem XTS Simulation Builder konfigurieren,
wird der Simulationsmodus automatisch aktiviert und es ist nicht er-
forderlich den Simulationsmodus zu aktivieren.

Solution Explorer - 1 x| P Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
@WE-|o-a| s - jects ausklappen
= 21 » Doppelklick auf XtsProcessingUnit

& Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 ] TwinCAT Project
4 @ SYsTEM
A License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=Tz Routes
2= Type System
4 [fF] TeCOM Objects
4 [ XesProcessingUnit 1
b [ Part 1
Track 1
b [A] Mover 1

sz o el s (e B vl » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

[ Name [Value

» General ausklappen
OperationMode Simulation ~ . . . . . "
o o | » Simulation im Dropdown-Menl OperationMode auswahlen

» Alle weiteren XTS Processing Units, die im Simulationsmodus
laufen sollen, auf die gleiche Weise in den Simulationsmodus
setzen

Beckhoff empfiehlt die entsprechende Hardware des XTS Systems
in der 10-Konfiguration zu deaktivieren, um ein versehentliches Akti-
vieren zu vermeiden. Um eine |0-Konfiguration ohne vorhandene
Hardware zu aktivieren, missen alle virtuellen Devices deaktiviert
werden.

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —385
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6.2.1.1  Devices deaktivieren

Solution Explorer
WHE- o-a|p-
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

- X

2] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 o1 TwinCAT Project
bl SYSTEM
b MOTION
PLC
SAFETY
E C++

& anaLyTICS
4 ]
a4 q;% Devices
[ —‘E Device 1
8] 0 Add New Item... Ins
*aq  Add Existing ltem... Shift+ Alt+ A
X Remove Del
Change Metld...
Save Device 3 As...
Append EtherCAT Cmd
Append Dynamic Container
Online Reset
Change Id...
Change To 3
o Copy Ctrl+C
3 cut Ctrl+X
Paste Ctrl+V
Paste with Links
= Independent Project File

= Disable

86—

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-

pen

» Mit der rechten Maustaste auf ein Device klicken, um das Kon-

textmenU aufzurufen
» Im Kontextmenu auf Disable klicken

TF5850

Version: 1.1.1
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6.2.2 Wichtige Simulationseinstellungen

6.2.2.1

Solution Explorer
e o-a|p -
Search Selution Explorer (Ctrl+ )

fa] Solution ‘TwinCAT Project1' (1 project)
4 gl TwinCAT Project!
4 |8 SYSTEM
4 License
b @ Real-Time
b B Tasks
si= Routes
215 Type System
4 [gF| TeCOM Objects
4 KtsProcessingUnit 1

b [ Part1

Track 1

P Maover 2
b TFAL hAncar 2

- 0 X

p.

Object Comextl Parameter (Init) IParameter{OnIine] Data Area  Interfaces

| Name |Va|ue

01010020
60.0

SimulatedStartUpPart
SimulatedStartUpPosition
SimulatedStartUpld 1

BECKHOFF Version: 1.1.1

Es gibt wichtige Parameter, die unter den TcCOM-Objekten einge-
stellt werden, um festzulegen, wie sich die Simulation beim Starten
des XTS Systems verhalt. StandardmaRig verhalt sich die Simulati-
on wie ein reales System. Beispielsweise werden keine XTS Mover
gefunden, wenn keine XTS Tracks im Erkennungsprozess vorhan-
den sind, oder es konnen keine Achsen aktiviert werden, wenn die
Mover ID-Erkennung nicht gestartet worden ist.

XTS Mover Simulation Parameter

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects > XtsProcessingUnit ausklappen

» Doppelklick auf Mover 1

Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
Simulation ausklappen

Den Part im Dropdown-Menu SimulatedStartUpPart auswahlen,
auf dem der Mover starten soll

In das Eingabefeld SimulatedStartUpPosition den Wert fiir die
Startposition des Movers eingeben

In das Eingabefeld SimulatedStartUpld den Wert 1 eingeben,
damit der Mover beim Starten als Mover 1 erkannt wird

ODER

» In das Eingabefeld SimulatedStartUpld keinen Wert eingeben,
damit der Mover als Standard Mover erkannt wird

Diese Eingaben kdnnen auch im XTS Configurator und im XTS Si-
mulation Builder auf der Seite Movers getatigt werden. Weitere In-
formationen dazu finden Sie in den Kapiteln ,XTS Configurator®,
[Seite 260] und ,XTS Simulation Builder”, [Seite 231].

|
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XTS Simulation Builder

@l 7 Simulation Builder » Die Seitenleiste ausklappen und auf Configure klicken

Load Project v

Start v
Select project or templates.

Real-Time

Colit the ponl tione comfio iestiom

» Auf den Reiter Movers klicken

» Den Mover auswahlen, fir den die Einstellungen angepasst wer-
den sollen

| %75 Simulation Builder

File Maodules Parts Movers Tracks Stz

+XP1U E

Add  Remove
Mowver  Mover
Modify
4 thProcessingUniH -
4 Parts
4 [ Part 1
b = Modules
4 3 Movers
Maver 1
ﬁ Maver 2
[l barssar 2 bl

» Details ausklappen

» In das Eingabefeld Start-Up Position die Startposition des Mo-
vers eingeben

+ X B 10 E » Den Part im Dropdown-Menu Start-Up Part auswahlen, auf dem

[ %TS Simulation Builder

File Maodules Parts Movers Tracks Stz

der Mover starten soll

Add  Remove
Mowver  Mover
Modify
4 thProcessingUniH -
4 Parts
4 Bl part 1
b = Modules
4 3 Movers
Maver 1
ﬁ Maver 2
[FR] Kssar 2 =
4  Details
Mame Mower 1

Start-Up Position:] 55

Start-Up Part: Part 1 -

88— TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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XTS Configurator

ﬂ XT5 Configurator

Load Project

Load the project configuration
Welcome

Processing Units

Parts
Edit the part configuration.

Tracks
Edit the track configuraticn,

Stations
Edit the station configuration,

Edit the processing unit configuration.

s,
s

Real-Time

ﬂ KT5 Configurator
-] —

v 1
XtsProcessingUnit1 = + 10

P General Settings

E Movwer List

‘:} Mame Hois

Maovwer 2 Mover Axis 2
/]

Mover 3 Mover Axis 3
V]
P Mower 4 IMover Axis 4

-

B Maover Details

* @& Movers

IIHIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

=

SoftD

SoftD

SoftD .

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Die Seitenleiste ausklappen und auf Movers klicken

» Mover List ausklappen

» Den Mover auswahlen, fir den die Einstellungen angepasst wer-

den sollen

TF5850

—89
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,ﬂ XTS5 Cenfigurater

XtsProcessingUnit 1+ + 10

P General Settings

P Mover List
E Maover Details

Name: Mover 1
Axis Name: Mover Axis 1

SoftDrive Name: |SoftDrive 1

Simulated Start-Up Settings:

. Movers
-

Part: Part 1

Position: 60

1D: 1

Parameter (Init)

A

mm

» Mover Details ausklappen, um die Simulation Start-Up Settings
einzublenden

» Den Part im Dropdown-MenU Part auswahlen, auf dem der Mo-
ver starten soll

» In das Eingabefeld Position die Startposition des Movers einge-
ben

» 1in das Eingabefeld ID eingeben, damit der Mover beim Starten
als Mover 1 erkannt wird

ODER

» Keinen Wert in das Eingabefeld /D eingeben, damit der Mover
als Standard Mover erkannt wird

Parameter

Gruppe

Typ PTCID Erlauterung

SimulatedStartUpPart

Simulation

OTCID 0x03080278 |Bestimmt auf welchem Part
der Mover im Simulations-
modus startet.

SimulatedStartUpPositi-
on

Simulation

LREAL 0x03080279 |[Bestimmt an welcher Stelle
des ausgewahlten Parts sich
der Mover im Simulations-
modus befindet.

Jede Position zwischen 0
und der Lange des Parts ist
moglich. Bei Verwendung
anderer Werte, wird der Mo-
ver nicht gefunden.

Einheit: mm

SimulatedId

Simulation

STRING(3) 0x0308027E |Bestimmt, welche ID der Mo-
ver haben soll, wenn sich
das XTS System im Simulati-
onsmodus befindet und eine
Mover ID-Erkennung gestar-
tet wird.

Der Mover wird als Mover 1
in der Simulation erkannt.

Der Mover wird als Standard
Mover in der Simulation er-
kannt.

90—
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6.2.2.2  XTS Processing Unit Parameter

Selution Explorer - 1x| - Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
@E-o-ap= jects ausklappen
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) 2~

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

] Solution TwinCAT Project’ {1project)
4 o TwinCAT Project
4 [ SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=tz Routes
¥ Type System
4 [IF] TeCOM Objects
4 B XtsProcessingUnit 1
b [ Part 1
Track 1
3 @ Mover 1

Obisct Coret Farameter(nt) Paraneter Onine) btefaces Evert Oz 30U | p» | Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

|Name Value > Slmulatlon aUSklappen

» TRUE oder FALSE im Dropdown-Menu /sPositionNoiseEnabled
und IsRandomStartUpEnabled auswahlen

» In die Eingabefelder MoverDistance, PositionOffset, PositionNoi-
seBandwidth und RandomStartUpBandwidth einen Wert einge-

IsPositionMoiseEnabled TRUE ] ben

IsRandomStartUpEnabled TRUE = . . age . -
orr T » Parameter fur die Startposition der Mover im Dropdown-Meni
PositionOffsct 400 PositionStartUpSimulationMode auswahlen

PasitionNoiseBandwidth 0.02 . . . -

RendomStartUpBanduwidth 100 » Parameter fir die Mover ID im Dropdown-MenU MoverldStartUp-

SimulationMode auswahlen

PositionStartUpSimulationMode | UseMoverParameters

MoverldStartUpSimulationMode | UseRandomDistribution

[l el

Rendominithods UseSysternTime » Art der Zufallsverteilung im Dropdown-Meni RandominitMode
RandominitSeed 56789 auswahlen

» In das Eingabefeld RandomInitMode einen Wert eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Parameter (Init)“,
[Seite 91].

6.2.2.2.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

MoverDistance Simulation LREAL 0x0308022E |[Bestimmt den Abstand zwi-
schen den Movern, wenn der
PositionStartUpSimulation-
Mode UseOffsetAndDistance
ausgewabhlt ist.

Bei zu grolRem Abstand pas-
sen die Mover nicht auf das
XTS System und werden da-
her nicht gefunden.

Einheit: mm

PositionOffset Simulation LREAL 0x0308022D |[Bestimmt die Position des
ersten Movers, wenn der Po-
sitionStartUpSimulationMode
UseOffsetAndDistance aus-
gewahlt ist.

Bei zu grolRem Offset passen
die Mover nicht auf das XTS
System und werden daher
nicht gefunden.

Einheit: mm

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —9
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

PositionNoiseBandwidth

Simulation

LREAL

0x03080231

Bestimmt die maximale Ab-
weichung der simulierten Po-
sitionsverzdgerung der Mo-
ver, wenn das Positionsrau-
schen in der Simulation akti-
viert ist.

Einheit: mm

RandomStartUpBand-
width

Simulation

LREAL

0x03080232

Bestimmt die maximale Ab-
weichung der Startposition
zwischen den Movern, wenn
der PositionStartUp-
SimulationMode UseOffset-
AndDistance ausgewahlt ist.

Bei zu grolRer Bandbreite
passen die Mover nicht auf
das XTS System und werden
daher nicht gefunden.

Einheit: mm

PositionStartUpSimula-
tionMode

Simulation

XTS.PositionStartUp-
SimulationMode

0x03080230

Bestimmt welcher Parameter
die Startposition des Movers
in der Simulation liefert.

» UseOffsetAndDistance

Der Parameter des TcCOM-
Objekts ProcessingUnit wird
verwendet

* UseMoverParameters

Der Parameter des TcCOM-
Objekts Mover wird verwen-
det

* UseRandomDistributi-
on

Die Mover werden zufallig
verteilt.

MoverldStartUpSimula-
tionMode

Simulation

XTS.MoverldStartUp-
SimulationMode

0x0308027D

Bestimmt welcher Parameter
die Mover ID in der Simulati-
on liefert.

* UseRandomDistributi-
on

Die Mover erhalten ihre ID
zufallig nach den Einstellun-
gen der Parameter /dDetec-
tionMode und ExpectedMo-
verlds.

* UseMoverParameters

Der Parameter des TcCOM-
Objekts Mover wird verwen-
det.

* UseAlternation

Die Mover erhalten nachein-
ander ihre ID, beginnend bei
1.

RandomlnitMode

Simulation

XTS.RandomlInitMo-
de

0x0308027F

Bestimmt, wie die Zufallsver-
teilung angewendet wird.

* UseSystemTime

Erzeugt einen Wert, basie-
rend auf der Systemzeit.

» UselnitSeed

Verwendung des Werts bei
Parameter RandominitSeed.

RandomlInitSeed

Simulation

DINT

0x03080280

Bestimmt die Zahl fur die Zu-
fallsverteilung, wenn der
RandomlnitMode Uselnit-
Seed ausgewahlt ist.

92—
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6.3 Mover 1-Funktionalitat

6.3.1

Mover ID-Erkennung

Beispielhafte Positionsberechnung

Der Mover 1 dient als Referenzmover des XTS Systems. Er ist mit
einem speziellen Magnetplattenset ausgestattet. Das spezielle Ma-
gnetplattenset Mover 1 ist dufRerlich erkennbar durch die Gravur auf
dem Magnetplattenset sowie durch den Aufdruck auf der Geberfah-

ne.

Bei der Mover ID-Erkennung werden alle Mover kaum sichtbar in
Bewegung versetzt und vom System neu sortiert. Da der Mover 1
durch sein spezielles Magnetplattenset ein anderes Verhalten zeigt
als die tibrigen Mover, wird er automatisch vom System erkannt. Auf
diese Weise ist eine eindeutige Zuordnung der Moverhardware zur

NC-Achse mdoglich.

Wenn beim Parameter MoverPositionAssignment die Einstellung
StartAtFirstMover ausgewahlt ist, hat der Mover 1 immer entweder
die groRte oder die kleinste Position aller NC-Achsen. Ist dies nach
Aufstarten, standardgemafer Erkennung und erfolgreicher Mover
ID-Erkennung noch nicht der Fall, wird die komplette Systemlange
zur Position einzelner Mover hinzuaddiert.

Geplante Mover 1 |Parameter Mover- |Mover 1 Mover 6
Position SortOrder

Positionen in den NC-Achsen vor der Mover ID-Erkennung [mm)]

Kleinste Position Ascending 360 27
GroRte Position Descending 40 280

Positionen in den NC-Achsen wahrend

der Mover ID-Erkennung [mm)]

Kleinste Position

Ascending

27 + 3000 Systemlange

Grofte Position

Descending

40 + 3000 Systemlange

Positionen in den NC-Achsen nach der

Mover ID-Erkennung [mm]

Kleinste Position

Ascending

360

3027

Grofte Position

Descending

3040

280

Geplante Mover 1 |Parameter Mover- |Positionen in den NC-Achsen [mm] Mover 1 Mover 6
Position SortOrder
Kleinste Position Ascending Vor der Mover ID-Erkennung 360 27
Wahrend der Mover ID-Erkennung - 27 + 3000
Systemlange
Nach der Mover ID-Erkennung 360 3027
GroRte Position Descending Vor der Mover ID-Erkennung 40 + 3000 280
Systemlange
Wahrend der Mover ID-Erkennung 360 3027
Nach der Mover ID-Erkennung 3040 280
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —93
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Geplante Mo- Parameter |Positionen in den NC- |Positionen in den NC- [Positionen in den NC-
ver 1 Position |MoverSort- [Achsen vor der Mover |Achsen wahrend der Achsen nach der Mover
Order ID-Erkennung Mover ID-Erkennung ID-Erkennung
Mover 1 Mover 6 Mover 1 Mover 6 Mover 1 Mover 6
Kleinste Position |Ascending |360 mm 27 mm - 27 mm + 360 mm 3027 mm
3000 mm
System-
lange
Grolte Position |Descending |40 mm 280 mm 40 mm + - 3040 mm 280 mm
3000 mm
System-
lange
Py 48 V Spannungsversorgung notwendig

94—

1

Zur Durchfihrung der Mover ID-Erkennung wird die 48 V Span-

nungsversorgung bendotigt.

TF5850
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6.3.2 Anwendung im XTS Processing Unit-Objekt

6.3.2.1

BECKHOFF

Parameter

Version: 1.1.1

el o

Wenn Sie den Kompatibilititsmodus nutzen, kdnnen Sie die Mover
ID-Erkennung wie gewohnt Uber das TcloXtsDrv-Objekt steuern.
Richten Sie sich hierflr nach den folgenden Beschreibungen fir die
Anwendung im XTS Processing Unit Objekt. Bei Abweichungen zwi-
schen beiden Objekten wird separat darauf hingewiesen.

Uber das XTS Processing Unit-Objekt wird die Mover ID-Erkennung
gesteuert. Sie haben die Mdglichkeit, Gber allgemeine Parameter
Einstellungen vorzunehmen und die Mover ID-Erkennung manuell
auszulosen ohne ein PLC-Projekt hinzufligen zu missen.

Folgende Parameter stehen fiir Einstellungen und zur Uberpriifung
im XTS Processing Unit-Objekt beziehungsweise im TcloXtsDrv-Ob-
jekt zur Verfugung:

XTS Processing Unit-Objekt
Parameter
IdDetectionMode

Erlauterung

Einstellung, ob ein oder mehrere Mo-
ver 1 im System vorhanden sind.

MoverPositionAssignment |Einstellung, dass der Mover 1 abhangig
von der Sortierreihenfolge die grofite
oder kleinste Position der NC-Achsen
auf dem System erhalt.

ExpectedMoverlds

[0].1d Erwartete Mover IDs fiir die Multiple-
Mover 1 ID-Erkennung.

1 Mover mit Magnetplattenset Mover 1.

°0 Mover mit Magnetplattenset Mover
Standard.

[0].Count Anzahl der erwarteten Mover 1.

Manueller Start der Mover ID-Erken-
nung.

Anzeige, ob ein Fehler bei der Mover
ID-Erkennung aufgetreten ist.

Anzeige, ob Mover 1 erkannt wurde.

Anzeige, ob die Mover ID-Erkennung
lauft.

TriggerMoverldDetection

HasldDetectionError

IsldDetectionValid
IsldDetectionActive

TcloXtsDrv-Objekt
Parameter
MoverldDetectionMode

Erlauterung

Einstellung, ob ein Mover 1 im System
vorhanden ist.

MoverPositionAssignment |Einstellung, dass der Mover 1 abhangig
von der Sortierreihenfolge die grofite
oder kleinste Position der NC-Achsen
auf dem System erhalt.

TriggerMoverldDetection

Manueller Start der Mover ID-Erken-
nung.

IsMoverldDetectionValid

Anzeige, ob Mover 1 erkannt wurde.

HasMoverldDetectionEr-
ror

Anzeige, ob ein Fehler bei der Mover
ID-Erkennung aufgetreten ist.

TF5850
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MoverIdDetection

Solution Explorer ~ 1> p Solution Explorer > XtsProject > SYSTEM > TcCOM Objects
coRNE-|o-a|F - ausklappen

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

] Solution "TwinCAT Project’ (1project)
4 o TwinCAT Project
4[] SYSTEM
B License
b @ Real-Time
b B Tasks

ﬁ Track 1

b Mover 1

Parameter (Init)

(o (3] IRl D [ ) b Eoiiies vl » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
Ease] » MoverldDetection ausklappen
Mover
MoverldDetection
IdDetectionMode Standard
MoverPositionAssignment Standard >

+ ExpectedMoverlds i

TriggerMoverldDetection

Teaching

Diannnctice

Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) Intefaces Event Classes XPU

» Mover1 oder MultipleMover1 im Dropdown-Menu IdDetection-
Mode auswahlen

General

Mo ' Zur Ubernahme der Einstellungen muss die Konfiguration neu akti-
sl e viert und das TwinCAT System muss neu gestartet werden.

» TwinCAT neu starten

IdDetectionMode

MoverPositionAssignment
ExpectedMoverlds
TriggerMoverldDetection

Teaching

Niznnnctice

Obiect Contest Parameter ()  Parameter Criie) Intefaces  Event Classes XPU » StartAtFirstMover im Dropdown-Menu MoverPositionAssign-
ment auswahlen

General

Mover Zur Ubernahme der Einstellungen muss die Konfiguration neu akti-

MoverldDetection

s e viert und das TwinCAT System muss neu gestartet werden.
MoverPositionAssignment Standard = .

i e » TwinCAT neu starten
TriggerMoverldDetection L

9% — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Object Comtext Parameter (i) Parameter (Online) Interfaces Event Classes  XPU

Name Value Unit

overldDetectio
IdDetectionMode Standard =l

 MoverPositionAssignment | Standard ~|

Jespectearao [t | (armay Elements]

[014d 1

[0).Count > M2 (Array Elements)
| TiggerMoverldDetection (i

Object Context Parameter {Int} Parameter (Online) Irtefaces Event Classes  XPL

Name Value

| dDetectionMode Standard =
| MoverPositionAssignment Standard =
erlds =]

&, Download

*, Upload
¥ CopyTo..

Parameter (Online)

Object Context Parameter (Init) | Parameter Online) | interfaces  Event Classes  XPU

Name Online

| MoverDetection

| MoverldDetection
Teaching
Diagnostics

lInfo

| Structure

Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) |merfaces Evert Classes XPU

MoverDetection

MoverldDetection

HasldDetectionError
IsldDetectionValid | TRUE |

Object Context Parameter (Int) Parameter {Online) Irterfaces Evert Classes XPU

MoverDetection

MoverldDetection

HasldDetectionError | FALSE 1
IsldDetectionValid | TRUE |

BECKHOFF Version: 1.1.1

» ExpectedMoverlds ausklappen

» 1 (Array Elements) oder 2 (Array Elements) im Dropdown-Me-
nd ExpectedMoverlds in der Spalte Unit auswahlen

» In das Eingabefeld [0]./d den Mover ID-Typ eingeben

» In das Eingabefeld [0]. Count die Anzahl der erwarteten Mover 1
eingeben

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld TriggerMoverldDe-
tection klicken, um das Kontextmen( aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken

Die Mover ID-Erkennung wird jetzt manuell ausgeldst. Alle Mover
starten die Bewegung.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken

» Ergebnis bei HasldDetectionError prifen:

TRUE
Mover 1 wurde nicht erkannt. Mégliche Urachen:

* Mover ID-Erkennung wurde nicht gestartet
* IsldDetectionValid zeigt FALSE an

FALSE
Mover 1 wurde erkannt. Es sind keine Fehler aufgetreten.

» Ergebnis bei IsldDetectionValid prifen:

TRUE
Mover 1 wurde erkannt. Es sind keine Fehler aufgetreten.

FALSE
Mover 1 wurde nicht erkannt. Mégliche Urachen:

* Mover ID-Erkennung wurde nicht gestartet
» HasldDetectionValid zeigt TRUE an
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Object Cortext Parameter (Init) Parameter Online} Interfaces  Event Classes  XPU

Name [ ontine

HasldDetectionError FALSE
IsldDetectionValid TRUE

IsldDetectionActive | 1ruE

Mover IDs priifen

Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) Interfaces Event Classes

Interface Pointer

Name

Online

HasldDetectionError
IsldDetectionValid

IsldDetectionActive

FALSE
TRUE
FALSE

Moverlds
0]
m
2

n.1

Object Context Parameter (ini) Parameter (Onine) Data AreaInterfaces

[Name

|

98—

Wenn die Mover ID-Erkennung fehlgeschlagen ist:

» Benachrichtigungen in den Meldungsfenstern Error List und Out-
put prifen

» Hidden Parameter ,DetectioninfoMessage®, [Seite 110] aktivie-
ren

» Parameter im ,TcSoftDrive-Objekt”, [Seite 107] anpassen
» Hidden Parameter der XTS Processing Unit anpassen
» Mover ID-Erkennung erneut ausfihren

» Ergebnis bei IsldDetectionActive prifen

TRUE
Mover ID-Erkennung ist aktiv. Es sind keine Fehler aufgetreten.

FALSE
Mover ID-Erkennung ist nicht aktiv. Mégliche Ursache:

* Mover ID-Erkennung ist nicht aktiv

Nachdem die Mover IDs erkannt wurden, kénnen Sie diese Uber die
Processing Unit oder das Mover-Objekt aufrufen und prifen:

Unter der Processing Unit finden Sie die Mover IDs fir alle Mover
unter folgendem Pfad:

Parameter (Online) > Mover ID Detection > Moverlds

Unter dem Mover-Objekt finden Sie die Mover IDs fur jeden Mover
einzeln unter folgendem Pfad:

Parameter (Online) > Mover ID Detection > Id

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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6.3.2.2 Hidden Parameter

IdDiagConfiguration

DelayBetweenMoversinPack

DelayBetweenMoverPacks

GapToDefineMoverPack

CompleteCriteria

[ Show Online Values Eshow Hidden Parameter Expand Al Collapse All

el o

BECKHOFF Version: 1.1.1

Fir die erweiterte Bedienung der Mover ID-Erkennung haben Sie
die Moglichkeit, Hidden Parameter zu verwenden. Sie kdnnen zum
Beispiel die Zeitverzdgerung verandern, mit der die Mover innerhalb
eines Pakets bewegt werden und die Abstande definieren, in denen
Mover als ein Paket erkannt werden. In der Regel stimmen jedoch
die Standardparameter mit Inrem XTS System U(berein. Die Mover
ID-Erkennung kann sofort gestartet werden. Die Suche dauert weni-
ge Sekunden und ist abhangig von der Anzahl der Mover und den
jeweiligen Einstellungen.

Folgende Hidden Parameter stehen fir Einstellungen zur Verfu-
gung:

Berechnungsparameter der Mover ID-Erkennung. Nicht andern!

Zeitverzogerung in der Mover ID-Erkennung zwischen Movern im
selben Paket. Einheit: s.

Zeitverzogerung in der Mover ID-Erkennung zwischen Movern in
verschiedenen Paketen. Einheit: s

Abstand zwischen Movern, innerhalb dessen Mover als ein Paket
erkannt werden. Einheit: mm

Einstellung, ab wann eine Suche als erfolgreich gewertet werden
soll.

» Kontrollkastchen Show Hidden Parameter aktivieren, um die
Hidden Parameter einzublenden

In einem Mover-Paket wird die Bewegung zeitgleich nur fur einen
Mover ausgeldst, um eine mechanische Beeinflussung unter den
Movern zu verhindern. Nach Ablauf der Suche eines vorangegange-
nen Movers in einem Paket und nach Ablauf der Zeit DelayBetween-
MoversinPack wird die Suche fir den nachsten Mover im Paket ge-
startet.
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6.3.3 Anwendung in der PLC

6.3.3.1 \Varianten

[P

Bibliothek hinzufiigen

[P

Solution Explorer * 0 x
@E- |- po-

Search Sclution Explorer (Ctrl+) pe i

a1 Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 [ TwinCAT Project

b (@l SYSTEM

b MOTION

4 [ rPLC

[ 3 External Types

3 Add library...
[ Placeholders...
[ | 3 :
Library repository...
= Set to Effective Versi
b o Effective Version
I} Unt Set to Always Newest Version
23| SAFETY
Add Library %
String for a fulltext search. Bel= [@&

Library Company

5= (Miscellaneous)

I-E I3 _xTs_utiiity | Beckhoff Automation GmbH |
Advanced... Cancel
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Uber die PLC haben Sie die Méglichkeit, die Mover ID-Erkennung
auszuldsen, indem Sie den Programmcode verwenden. Hierzu ste-
hen Ihnen zwei Varianten zur Verfligung:

PLC Variante | (Trigger via XtsUTtility)
Start der Mover ID-Erkennung durch den Aufruf der Methode Trig-
gerMoverldDetection.

PLC Variante Il (Trigger via ADS-Write)

Start der Mover ID-Erkennung durch einen ADSWRITE-Befehl auf
den Parameter TriggerMoverldDetection im XTS Processing Unit-
Objekt.

Rechenzeit beachten

Der Aufruf der PLC Variante | bendétigt mehr Rechenzeit. Sollte die
Rechenzeit fir die Anwendung ein Problem darstellen, nutzen Sie
die PLC Variante Il

Far die Anwendung der PLC Variante | (Trigger via XtsUtility) muss
die passende Bibliothek hinzugefugt werden:

Name fiir Dateipfad abweichend

Beim Anlegen der Bibliothek unter PLC muss ein Name vergeben
werden. Im folgenden Beispiel wurde kein Name vergeben, sodass
der Dateipfad mit Untitled dargestellt wird. Beachten Sie, dass lhr
Dateipfad entsprechend anders aussieht.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > PLC > Untitled1 > Untit-
led Project ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf References klicken, um das Kon-
textmen( aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Add library ... klicken

Das Dialogfenster Add Library 6ffnet sich.

» (Miscellaneous) ausklappen

» Auf Te3_XTS_Utility klicken

» Mit OK bestatigen

Die Bibliothek wird zum Projekt hinzugeftigt.
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Solution Explorer

4 [@ piC

il Untitledl

WE-|ora|p -
Search Selution Explorer (Ctrl+ )

2] Selution "TwinCAT Project’ (1project)
4 1 TwinCAT Project
b (4l SYSTEM
b MOTION

3 External Types

4 [ References

3 Te2_Standard
-3 Tc2_System
-3 Te3_Module

(4 DUTs
£ GVLs

BECKHOFF

Version: 1.1.1

1

» Solution Explorer > TwinCAT Project > PLC > PLC1 > PLC Pro-
Ject > References ausklappen

» Uberprifen, ob die Te3_XTS_Utility-Bibliothek zu dem Projekt
hinzugefligt wurde

Je nachdem ob das Processing Unit-Objekt oder das TcloXtsDrv-
Objekt verwendet wird, unterscheiden sich die Funktionen in der Bi-
bliothek.

TF5850 —101



Funktionen des Treibers

PLC Variante I (Trigger via XtsUtility)

Sie haben die Moglichkeit, die Mover ID-Erkennung Uber die PLC
Variante | auszulésen. Um die Suche automatisch anzusteuern,
kénnen Sie die folgenden Beispiel-Codes fiir das Processing Unit-

Objekt und das TcloXtsDrv-Objekt nutzen:

XTS Processing Unit-Objekt

// Declaration Part
PROGRAM MAIN

VAR
stMoverRef : ARRAY [1..cAxcnt] OF AXIS REF;
fbXtsUnit : FB _XtsUnit;
eMoverIdDetectionMode : MoverIdDetectionMode:= MoverIdDetectionMode.Moverl;
//Should be the same as shown in the TcIoXtsDrv object
bStartMoverIdDetection : BOOL := TRUE; //Can also be written to trigger the process
manually after start up
bMoverIdDetectionError : BOOL;
bMoverIdDetected : BOOL;
bMoverIdDetectionActive : BOOL;
END VAR

VAR CONSTANT
cAxcnt : INT:=10; // Example
END VAR

// Programm Part
// Cyclic call of the main block of the XtsUtility Library.
fbXtsUnit (Axis := stMoverRef) ;

// Check if the position detection of the Movers has been completed.

IF NOT fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.stParameter.bAreAllMoverPositionsValid THEN
// 1If not all Mover positions are valid, do not process any further.
RETURN;

END IF

// Moverl Functionality
// Check if "MoverIdDetectionMode" has been activated.
IF eMoverIdDetectionMode E MoverIdDetectionMode.Moverl THEN

// Check if the "MoverIdDetection" has already been started or the Moverl was found.
IF bStartMoverIdDetection AND NOT (bMoverIdDetectionActive OR bMoverIdDetected) THEN
bStartMoverIdDetection:=FALSE;

// Trigger the "MoverIdDetection".
fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.ipTcXtsIo.TriggerMoverIdDetection () ;
bMoverIdDetectionActive:=TRUE;

END IF

// Check for error or success of "MoverIdDetection".

bMoverIdDetectionError := fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.stParameter.bHasMoverIdDetectionError;
bMoverIdDetected := fbXtsUnit.stXtsUnit.stTcIoXtsDrv.stParameter.bIsMoverIdDetectionValid;

// 1f the detection has an error, check for errors in output and try again.
IF bMoverIdDetectionError THEN

bMoverIdDetectionActive:=FALSE;

RETURN;
END IF

// Do not process any further until the "MoverId" was deteced.
IF NOT bMoverIdDetected THEN
RETURN;
END IF
bMoverIdDetectionActive:=FALSE;

// If the "MoverIdDetection" was not activated,
// then the start of the "MoverIdDetection" and the search of Moverl is skipped.
ELSE

END IF
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TcloXtsDrv-Objekt

// Declaration Part
PROGRAM MAIN

VAR
fbXtsEnvironment : FB TcIloXtsEnvironment;
bInit : BOOL;
bStartMoverIdDetection : BOOL:=TRUE; // Can also be written to trigger the process
manually after start up
bMoverIdDetectionError : BOOL;
bMoverIdDetected : BOOL;
bMoverIdDetectionActive : BOOL;
END VAR
/= e

// Programm part
//Trigger only once in init.
IF NOT bInit THEN
IF fbXtsEnvironment.Init (TRUE) THEN
fbXtsEnvironment.Init (FALSE) ;
bInit:=TRUE;
END IF
RETURN;
END IF

// Check if the position detection of the Movers has been completed.

IF NOT fbXtsEnvironment.XpuTclIo(l) .GetAreAllPositionsValid() THEN
// If not all Mover positions are valid, do not process any further.
RETURN;

END IF

// Moverl Functionality
// Check if "MoverIdDetectionMode" has been activated under the XtsProcessingUnit object.
IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).GetMoverIdDetectionMode () = MoverIdDetectionMode.Moverl THEN

// Check if the "MoverIdDetection" has already been started or the Moverl was found.
IF bStartMoverIdDetection AND NOT (bMoverIdDetectionActive OR bMoverIdDetected) THEN
bStartMoverIdDetection:=FALSE;

// Trigger the "MoverIdDetection".
fbXtsEnvironment.XpuTcIo (l) .TriggerMoverIdDetection () ;
END IF

// Check for error or success of "MoverIdDetection".

bMoverIdDetectionError := fbXtsEnvironment.XpuTcIo (l).GetHasMoverIdDetectionError () ;
bMoverIdDetected := fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).GetIsMoverIdDetectionValid();
bMoverIdDetectionActive := fbXtsEnvironment.XpuTcIo (l).GetIsMoverIdDetectionActive();

// I1If the detection has an error, check for errors in output and try again.
IF bMoverIdDetectionError THEN

RETURN;
END IF

// Do not process any further until the "MoverId" was deteced.
IF NOT bMoverIdDetected THEN

RETURN;
END IF

// Do not process any further until the "MoverId" was deteced.
IF NOT bMoverIdDetected THEN

RETURN;
END IF

// If the "MoverIdDetection" was not activated in the XtsProcessingUnit object,
// then the activation of the "MoverIdDetection" and the search of Moverl is skipped.
ELSE

END IF
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PLC Variante II (Trigger via ADS-Write)

Solution Explorer
SE-|o-a|s-=
Search Solution Explorer (Ctrl+d) Je R
] Solution "TwinCAT Project’ {1project)
4 ol TwinCAT Project
4 [ SYSTEM

A License
b @ Real-Time

4 B Tasks
= XT5 Task 1

[ PlcTask
=T Routes
815 Type System
b [T TcCOM Objects

b [l wacman

ITaSk IOnI\ne Parameter {Online)  Add Symbols

Object Id:  |0x02010020

Options
[ Disable

[ Create symbols

Name:
Auto start
[] Auto Priority Management

—
[ B 2 |m
=

[ Separate input update

Priority:
Cycle ticks

Start tick (moduio} Include extemal symbols

[] Waming by exceeding
Message bax

Floating point exceptions

Watchdog Cycles L =

[ Watchdog stack

Comment:
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Sie haben die Moglichkeit, die Mover ID-Erkennung Uber die PLC
Variante Il auszulésen. Der Zugriff auf Parameter des XTS Proces-
sing Unit-Objekts kann tber ADSREAD-Befehle und ADSWRITE-
Befehle erfolgen.

Weitere Informationen dazu finden Sie unter folgenden Links:

@ Direkilink zum Handbuch TE1000 TwinCAT 3 | PLC-Biblio-
thek: Tc2_System

@ Direktlink zu den Funktionsbausteinen

Fir die Parametrierung bendtigen Sie folgende XTS spezifische An-
gaben:

Parameter [Codeblock Erlauterung

Task Port |FORT : T_AmsPort; Task Port der XTS Task.

Object I[d  |IPXGRP : UDINT; Object ID aus dem XTS
Processing Unit-Objekt.

PTCID IDXOFES [: 'UDINT; PTCID des Parameters.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > Tasks aus-
klappen

» Doppelklick auf XTS Task

» Im Projektfenster auf den Reiter Task klicken
» Wert bei Port ablesen
Standardmafig ist der Wert 350 voreingestellt.

TF5850
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Object Id
Solution Explorer ~ x| » Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-

coOoRMBE-|w-I|F-= Jjects ausklappen

Search Solution Explorer (Ctrl+Q i . - .
— & ,) 2 » Doppelklick auf XTS Processing Unit
] Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 o TwinCAT Project
a SYSTEM
g License
b @ Real-Time
b B Tasks
=f= Routes
¥ Type System

ﬁ Track 1
4 Mover 1

Object | Context Parameter (init) Parameter (Onling) Interfaces  Event Classes  XPU > Im Projektfenster auf den Reiter object k|iCken

Object Id: (01010010 [JCopy TMito Target > Wert bel ObjeCt Id ablesen
Object Name: XtsProcessingUnit 1 [] Share TMC Description

Type Name [ Keep Unrestored Link kfa

GUID [53408C71-1B01-456F-8AF4 CBI2F TS 1FAC2 |

Class Id [61827435-7B03-4734-A344-FEATSFBOB0CE |

Class Factory: |Tc|u><ls ‘

TMITMC [CATwinCAT\3.1\Config\Modules\TeloXts tme |

Parent Id [ Auto Reload TMI/TMC

Int Sequence PSO ~

PTCID
Selution Explorer - x| p Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
CORMBE-| DD s - Jects ausklappen
e o S 0 2 Doppelklick auf XTS Processing Unit
4] Solution TwinCAT Project’ (1project)
& ?E"@’%Jd Die angezeigten Werte des XTS Processing Unit-Objekts und des
[ License TcloXtsDrv-Objekts unterscheiden sich voneinander.
& -wopn
=f= Routes

¥ Type System
4 [iH TeCOM Objects
4 [ XesProcessingUnit 1

ﬁ Track 1
4 Mover 1

St o Pt o [ o o0 | > Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Wert bei TriggerMoverldDetection ablesen

S [ MoverldDetectionMode
gnment | Standard 7| MoverPositionAssign.

™ |1AmayBem.. 2|

TriggerhoverldDetecti
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Beispiel TriggerMoverIdDetection

Im Folgenden sehen Sie Beispiel-Codes fur eine TriggerMoverldDe-

tection:
ADSWRITE
// Declaration part
PROGRAM MAIN
VAR
fbAdsWrite : ADSWRITE;
END VAR
1] ] === e e e e e e e e e e e e e e e e 0 0 5 0 0 0 5 5 0 0 0 0 0 5 5 0 e D 5 5 S e S D D e D e
// Programm part
fbAdsWrite (
NETID p
PORT = 350, // Taskport of the XTS-Task
IDXGRP = 16401010010, // Object Id of the driver object
IDXOFFS = 1lo6#205, // PTDCID of TriggerMoverIdDetection
WRITE := TRUE) ; // Trigger
ADSREAD
// Declaration part
PROGRAM MAIN
VAR
fbAdsRead : ADSREAD;
TempData : BOOL; // Needs to be the data type that is read
END_VAR
[ [ = e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e S S S S S S S S C e e S e E EC oS E o oo oS oo
// Programm part
fbAdsRead (
NETID ,
PORT := 350, // Taskport of the XTS-Task
IDXGRP := 16#01010010, // Object Id of the driver object
IDXOFFS := 16#251, // PTDCID of IsIdDetectionValid
LEN := SIZEOF (TempData), // Size of the read out data
DESTADDR := ADR (TempData), // Address to which the data should be written to
READ := TRUE) ; // Trigger

106 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



Funktionen des Treibers

6.3.4 Erweiterte Bedienung im TcSoftDrive-Objekt

6.3.4.1 Parameter

Uber das Processing Unit-Objekt wird die Mover ID-Erkennung je
Mover-Achse gesteuert und ausgefiihrt. Sie haben die Moglichkeit
den Ablauf der Suche anzupassen, indem Sie einige Parameter ein-
stellen sowie das Erkennungsverfahren tber die Mover-Achse konfi-
gurieren. In der Regel stimmen jedoch die Standardparameter mit
Ihrem XTS System Uberein.

Die folgenden Tabellen zeigen die Standardparameter fur die
Beckhoff Mover:

Parameter Default Min Max Unit Tab
DetectionMinMovement 0,1 0,01 2,0 mm Init
DetectionFilter 250 0 5000 Hz Init
DetectionCurrentRamp 25 10 1000 mA/ms Init
DetectionMaxCurrent 12 0,5 13 A Init

DetectionMinMovement

DetectionFilter
DetectionCurrentRamp
DetectionMaxCurrent

DetectionStatus

BECKHOFF

Version: 1.1.1

[

Anpassung der Standardparameter bei kundenspezifischen Mo-
vern

Bei kundenspezifischen Movern, die sich in der Steifigkeit, der Mas-
se oder anderem abweichenden mechanischen Verhalten von den
Beckhoff Movern unterscheiden, kann es notwendig sein, die Stan-
dardparameter anzupassen, um die Mover ID-Erkennung zu opti-
mieren.

Positionsanderung, die der Mover wahrend der Mover ID-Erkennung
mindestens erfahren muss, damit die Erkennung erfolgreich durch-
geflhrt werden kann.

Filter fir die Stromanderung.
Steigung des Stroms der Mover ID-Erkennung.
Maximalwert des Stroms der Mover ID-Erkennung.

Status der Mover ID-Erkennung.
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Solution Explorer * 1 X
Q-S| L=

2] Selution TwinCAT Project’ { 1project)
4l TwinCAT Project
b @l SYSTEM
4 [ MOTION
4 [[& NCsaF
[E1 NCSVB
28 Image
[ Tables
li‘ Objects
4 T fes
4 B Axis 1
b @, Enc
b a2l Drive
lay, Crl
4 Inputs
bl Outputs
4 @ SoftDrive 1
b SoftDriveCrmdFromTC
P W SoftDrivedctualToTC
I [ Data Pointer
@ Interpolater_Obj1 (CTeSdInterpolator)
@ SoftDriveEncoder_Obj2 (CTeSdEncoder)
@ PositionContrel_Obyj3 (CTeSdPositionContral)
@ VelocityControl_Objd (CTeSdVelocityContral)

Search Selution Explorer (Ctrl+ ) pe R

[&5] Filter_Obj5 (CTcSdFilter)
E‘I FeedForward_Obj6 (CTcSdFeedForward)

BB Axis2

b B Axis 3

Parameter (Init)

Object Context I Parameter (Init} I Parameter (Online)  Intefaces  Interface Poirter

| Name Value

—1

DetectionMinMovernent 0.1
DetectionFilter 250.0
DetectionCurrentRamp 250
DetectionMax Current 120

Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) Intefaces Interface Pointer

Name | Value
DetectionMinbovement
DetectionFilter 2500

DetectionCurrentRamp 25.0

DetectionMax Current 120

Object Context Parameter (Int) Parameter (Online) Intefaces Interface Pointer
Name Value
DetectionMinMovement 0.1
Detectionfiter
DetectionCurrentRamp 25.0
DetectionMax Current 120

Object Contest Parameter (It} Parameter (Online)  Interfaces  Interface Pointer
Name Value
DetectionMinMovement 0.1
DetectionFilter 250.0
DetectonCurerthamp
DetectionMax Current 120
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» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC SAF >
Axes > Mover Axis > SoftDrive > Data Pointer ausklappen

» Doppelklick auf FeedForward_Obj6 (CTcSdFeedForward)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» MoverldDetection ausklappen

» Bei Bedarf den Wert fur die minimale Positionsdnderung wah-
rend der Mover ID-Erkennung im Eingabefeld DetectionMinMo-
vement verkleinern, um die Positionsanderung der Mover zu ver-
ringern

ODER

» Bei Bedarf den Wert fur die minimale Positionsanderung wah-
rend der Mover ID-Erkennung im Eingabefeld DetectionMinMo-

vement erhdhen, um die Positionsanderung der Mover zu ver-
gréRRern

» Bei Bedarf den Wert fur den Filter der Stroménderung im Einga-
befeld DetectionFilter verkleinern, um den Strom langsamer auf-
zubauen und die Mover ID-Erkennung sanfter erfolgen zu lassen

ODER
» Bei Bedarf den Wert fur den Filter der Stromanderung im Einga-

befeld DetectionFilter erhdhen, um den Strom schneller aufzu-

bauen und die Mover ID-Erkennung ruckartiger erfolgen zu las-
sen

» Bei Bedarf den Wert fur die Steigung des Stroms der Mover ID-
Erkennung im Eingabefeld DetectionCurrentRamp andern
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Object Context Parameter (Init)  Parameter {Online) Intefaces  Interface Pointer

DetectionFilter

Value

DetectionMinMovernent

DetectionCurrentRamp

DetectionMax Current

Parameter (Online)

Object Context Parﬁmete((\n'rt]l Pﬁfﬁme‘tef{Oﬂhﬂe)Ilrﬂerfaces Interface Pointer

Name

Online

DetectionStatus

BECKHOFF

OFF

Version: 1.1.1

» Bei Bedarf den Wert flir Grenze des Stroms der Mover ID-Erken-
nung im Eingabefeld DetectionMaxCurrent andern

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Ergebnis bei DetectionStatus prifen:

OFF
Mover ID-Erkennung wird nicht genutzt.

ACTIVE
Mover ID-Erkennung lauft.

ERROR
Mover ID-Erkennung ist fehlgeschlagen.

FOUND_Standard

Fir einen bestimmten Mover wurde das Magnetplatttenset Standard
gefunden.

FOUND_Mover1

Fir einen bestimmten Mover wurde das Magnetplattenset Mover 1
gefunden.
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6.3.4.2 Hidden Parameter

Far die erweiterte Bedienung und Konfiguration der Mover ID-Erken-
nung haben Sie die Mdglichkeit Hidden Parameter zu verwenden.
Sie kdnnen zum Beispiel verschiedene Wartezeiten der Mover an-
passen.

Die folgende Tabelle zeigt die Standardparameter:

Hidden Parameter Default Min Max Unit Tab
DetectionStandstillVelocityLimit 15 1 1000 mm/s Init
DetectionStandstillSwitchTime 0,015 0,00 1,0 s Init
DetectionTimeOut 2 0 10 S Init
DetectioninfoMessage FALSE FALSE TRUE -- Init

[ Show Online Values Eshow Hidden Parameter Expand All Collapse All

DetectionStandstillVelocityLi-
mit

DetectionStandstillISwitchTime

DetectionTimeOut

DetectioninfoMessage

10—

» Kontrollkastchen Show Hidden Parameter aktivieren, um die
Hidden Parameter einzublenden

Festlegung der maximalen Geschwindigkeit fiir die Stillstandstber-
wachung.

Wert < Standardparameter:
Die Suche wechselt spater in die nachste Phase.
Wert > Standardparameter:
Die Suche wechselt friiher in die nachste Phase.

Zeit, in der der Mover mit der Geschwindigkeit unter dem Wert des
Parameters DetectionStandstillVelocityLimit liegen muss.

Wert < Standardparameter:
Die Suche wird beschleunigt.
Wert > Standardparameter:
Die Suche wird verlangsamt.

Gesamtzeituberschreitung fur die Mover ID-Erkennung. Wenn diese
Zeit erreicht wird, tritt ein Fehler auf. Mdgliche Ursachen:

* zu wenig Bewegung durch einen zu geringen Wert im Eingabe-
feld DetectionMaxCurrent

» fehlende 48 V Spannungsversorgung
» zu groler Wert im Eingabefeld DetectionMaxMovement
» zu geringer Wert im Eingabefeld DetectionMinCurrent

Mit dem Standardparameter DetectionMaxCurrent sollten Sie immer
die DetectionMinMovement-Bewegung erreichen kénnen.

Meldungen werden im TwinCAT-Ausgabefenster angezeigt.
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6.3.5 Erkennungsphasen der Mover ID-Erkennung

In den folgenden Abbildungen werden die Auswirkungen der Para-
meter einer Mover ID-Erkennung dargestellt. Die Phasen 1 bis 4
werden beispielhaft mit den Standardparametern abgebildet.

6.3.5.1 Phase 1

» Ersten Stromvektor einstellen

1690.6

1690.5
= ——
—
£ 169041 e e LT T LI T 2
]
Z  1690.3
z
o
1690.2 4
1690.1
25.04
. 1504
=
E 5.0
=
= -5.0 ]
[:3
= 1504
-25.04
0.5+
0.3
z ol e mmsssssssaas 3
c -
g H
= -0.1
3 H
H
-0.3 4
H
~0.54 1
0.5 |

Position |Erlduterung

1 Der Absolutwert des Stromvektors wird entsprechend dem Parameter DetectionCurrentRamp er-
hoht.

2 Die Bewegung wird tUberwacht, bis der Wert des Parameters DetectionMinMovement erreicht ist.

3 Der Strom wird Uber einen Filter abgesenkt, definiert durch den Parameter DetectionFilter.
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6.3.5.2 Phase?2

» Warten, bis der Mover wieder stillsteht

1690.6

E 1690.5 -
% 1690.4 | —
1‘% 1690.3 -
1690.1
- 15.0
E 5.0
g so | ewanvsisnnns]
§ -15.0 .-M""'_” 2
0.54 -
0.34
= 0.1
(‘_)E -0.1+
-0.54
Position |Erlduterung
1 Warten bis die Geschwindigkeit kleiner als der mit dem Parameter DetectionStandstillVelocityLimit
eingestellte Grenzwert ist.
2 Die Geschwindigkeit muss flr eine mit dem Parameter DetectionStandstillSwitchTime eingestellte
Zeit kontinuierlich unter der Grenzgeschwindigkeit liegen.
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6.3.5.3 Phase3
» Zweiten Stromvektor in entgegengesetzte Richtung setzen
E rcsoe)
s ] — TR
E 1690.3 =]
1690.1
- 15.0
E 5.0
%' -5.0 | [ el
0.34
= 0.1
(‘_)E -0.1+
-0.54
Position |Erlduterung
1 Der Absolutwert des aktuellen Vektors wird entsprechend dem Parameter DetectionCurrentRamp
erhoht.
2 Die Bewegung wird tUberwacht, bis der Wert des Parameters DetectionMinMovement erreicht ist.
3 Der Strom wird Uber einen Filter abgesenkt, definiert durch den Parameter DetectionFilter.
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6.3.5.4 Phase4

» Warten, bis der Mover wieder stillsteht

1690.6

1690.5 4
E
E  1690.4
s —
= 1690.3
H [
o
1690.2 4
1690.1
25.0 4
. 15.0 -
g y
£ 5.0 1 T CEEEEEEY
= - |
g -5.0
]
= as.0d
-25.0 4
0.5 .
.
.
0.3 "
= 0.1 2
g
£ -0.1
(%]
-0.3 4
-0.54

Position |Erlauterung

1 Warten bis die Geschwindigkeit unter dem eingestellten Grenzwert des Parameters Detection-
StandstillVelocityLimit ist.
2 Die Geschwindigkeit muss fiir eine mit dem Parameter DetectionStandstillSwitchTime eingestellte

Zeit kontinuierlich unter der Grenzgeschwindigkeit liegen.
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6.4 Teaching-Funktionalitdt

6.4.1 Teaching im Stillstand

=l o

6.4.1.1  Teaching aktivieren

Object Cnmm' Parameter (Init} IPammae((Onhna) Intefaces  Event Classes  Interface Pointer

[ Name [Value

1]

TeachingFileNurmber 0
TeachingMappingMode Automatic |
+ | StartStandStillTeaching
+  StartMovementTeaching
StopMovementTeaching
IsAbortOnTeachingWamingsEnabled | TRUE |
IsTeachingCheckSumCheckEnabled | FALSE ~|

IsTeachingEnabled | TRUE [+

+ TeachingCheckSum FALSE
TeachingWarningLevel _,

TriggerTeachingFileFormatUpdate

BECKHOFF Version: 1.1.1

Das Teaching im Stillstand ist eine zusatzliche Funktion, die zur Ka-
librierung des Nullwert-Signals von Sensoren an XTS Modulen ver-
wendet werden kann.

Es werden alle Sensorwerte von Modulen erfasst, auf denen sich
kein Mover befindet, der die Sensoren beeinflussen kann. Die er-
fassten Werte werden in einer speziellen Teaching-Datei gespei-
chert, die dazu benutzt wird, die realen Werte auf 0 zu setzen. Gibt
ein Sensor von einem Modul, auf dem sich kein Mover befindet, bei-
spielsweise 500 zurlick, wird der Wert erfasst und gespeichert, so-
dass das Offset -500 sein muss, um den Nullwert zu erreichen.

Ein Teaching im Stillstand kann durchgefiihrt werden, um Storeffek-
te auf das Modul zu beseitigen, eine verbesserte Genauigkeit und
eine verbesserte Erkennung der Mover zu erhalten.

HINWEIS

Revisionsnummer beachten

Module mit einem Sensor-Revisionsstand = 18 werden bereits in
der Produktion abgeglichen. Ein zusatzliches Teaching ist nur er-
forderlich, wenn die Genauigkeit verbessert werden muss oder
Probleme bei der Erkennung der Mover auftreten.

Module mit einem Sensor-Revisionsstand < 17 missen manuell
abgeglichen werden, um das System zu starten und die Mover zu
erkennen.

Systemart beachten
Das Teaching im Stillstand ist nur beim XTS Standard System an-
wendbar und nicht fur das XTS Hygienic System verfugbar.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Teaching ausklappen

» TRUE im Dropdown-Menl IsTeachingEnabled auswahlen, um
das Teaching zu aktivieren

Sie haben zudem die Mdglichkeit das Teaching im XTS Configurator
zu aktivieren. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel , Te-
aching®, [Seite 267].
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6.4.1.2

Solution Explorer > 1 X
Goi-lo-8 K-
Search Solution Explorer (Ctrl+0) Pl

& Solution 'TwinCAT Project’ (1project)
4 o TwinCAT Project
4[] SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=T Routes
¥% Type System
4 [f5| TeCOM Objects
4 [ XesProcessingUnit 1
b [ Part 1
Track 1

b [F] Mover 1

o

Event Classes

Object Comexl|Paramaerdm}|Paramaev(0nhneb Interfaces

[Neme Value

TeachingFilehumber
+ StartStandStilTeaching
+ StarthovementTeaching

J20z104031

StopMovementTeaching
IsAbortOnTeachingWarningsEnabled
IsTeachingCheckSumCheckEnabled

TRUE
FALSE hd
[0x00, 0x00, 0x00, 000, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, ...
Level 3 b

(NI

TeachingWarningLevel
TriggerTeachingFileFormatUpdate

File  Edit View Project Build

s | Ha.tq-
Build 4024.11 (Loaded] -~

Debug 1

| Y

16—

Nummer der Teaching-Datei eingeben

Zur Eingabe der Nummer der Teaching-Datei muss das Teaching
aktiviert sein.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

Teaching File Number d@ndern

Andern Sie die Nummer der Teaching-Datei immer bevor Sie mit
einem neuen Teaching beginnen. Wenn die Nummer der Tea-
ching-Datei nicht geandert wird oder die Konfiguration nicht gela-
den wird, wird die alte Datei verwendet und Uberschrieben.
Beckhoff empfiehlt fir die Nummer der Teaching-Datei das aktu-
elle Datum zu verwenden. FUr das erste Teaching am
03. April 2021 kdnnen beispielsweise die Ziffern 202104031 ver-
wendet werden und fur das zweite Teaching am selben Tag die
Ziffern 202104032 und so weiter.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (init) klicken
» Teaching ausklappen

» In das Eingabefeld TeachingFileNumber die Nummer der Tea-
ching-Datei eingeben

Sie haben zudem die Moglichkeit die TeachingFileNumber im XTS
Configurator zu andern. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Kapitel , Teaching®, [Seite 267].

» Auf die Schaltflache ActivateConfiguration klicken, um die
Konfiguration zu aktivieren und die Nummer der Teaching-Datei
zu laden

TF5850
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6.4.1.3 Teaching-Modus auswdhlen

ExcludeSpecifiedltems

IncludeSpecifiedltems

Object Cortext Parameler (It} Parameter (Onine) Imefaces Event Classes  XPU

Name Value

TeachingFileNumber 202104031

StopMavementTeaching

IsAbortOnTeachingWamingsEnabled TRUE =l
STeachingCheckSumCheckEnsbled FALSE =
+ TeachingChecksum [EX00, 0x00, Bx00, 0300, 000, %00, 000, Ox...
TeachingWarningLevel Level 2 =~

TriggerTeachingFileFormatUpdate

o

BECKHOFF Version: 1.1.1

Vor dem Teaching im Stillstand muss festgelegt werden, mit wel-
chem teachingSelection-Parameter das Teaching durchgeflhrt wer-
den soll. Die Auswahl des Parameters entscheidet, welche Module
in das Eingabefeld .selectionString eingegeben werden missen.

Module, auf denen sich Mover befinden, werden vom Teaching aus-
geschlossen. Die entsprechenden Modulnummern missen im Ein-
gabefeld .selectionString eingegeben werden.

Module, auf denen sich keine Mover befinden, werden in das Tea-
ching einbezogen. Die entsprechenden Modulnummern muassen im
Eingabefeld .selectionString eingegeben werden.

» StartStandStillTeaching ausklappen

» ExcludeSpecifiedltems im Dropdown-Men( .teachingSelection
auswahlen, um Module mit Movern vom Teaching auszuschlie-
Ben

ODER

» IncludeSpecifiedltems im Dropdown-Mend .teachingSelection
auswahlen, um Module ohne Mover ins Teaching zu integrieren

Abstande beachten

Das Teaching eines Moduls, auf dem sich ein Mover befindet,
kann zu einem falschen Abgleich eines benachbarten Moduls
fuhren, wenn der Abstand des Movers zum Rand zu gering ist.

» Darauf achten, dass die Geberfahne eines Movers das Teaching
eines leeren Moduls nicht beeinflusst

QArrrrrrrrrrT e

00 30:000000000000000000000000000]
;‘2_0@ © © © © @ O+
® O] | ® ® ® ®

Fir die Auswahl des Parameters feachingSelection ist es wichtig,
dass der Abstand zwischen der Geberfahne [1] eines Movers und
der AuRenkante [2] eines leeren Moduls mindestens 20 mm betragt.
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6.4.1.4 Module eingeben

Object Context Parameter (Nt) Parameter (Oniine) Interfaces  Evert Classes  XPU

General

| MoverldDetection

Teaching

TeachingFileNumber 202104031
| StartStandstillTeaching
| teachingSelection ExcludeSpecifieditems |
selectionString [1.235-8

+ StartMovementTeaching

StopMovementTeaching

IsAbortOnTeachingWarningsEnabled TRUE =l

IsTeachingCheckSumCheckEnabled FaLSE |
+ | TeachingCheckSum 000, 000, (D0, (00, 000, 000, 000, O

TeachingWamingLevel Level 3 =

TriggerTeachingFileFormatUpdate
+  Disgnostics
Diagn

Object Contextl Parameter (Init} IPammeter {Onling) Interfaces Data Pointer

Name Value 4
AdsPort Ox015e 1
TaskOID 02010020 1
MotorTerminalOID | 03020001 Kl
SensorTerminalOID 03020002 =1
PositionIndex IO I-
Gap 0.0 1
Offset 0.0 1
ScalingFactor 1.0 r

6.4.1.5 Teaching starten

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Intefaces Event Classes  XPU

# General
Mover

TeachingFileNumber 202104031

- StartStandstillTeaching
teachingSelection ExcludeSp m =
selectionString 12358 | & Upload

+ StartMovementTeaching Copy To..
StopMovementTeaching
IsAbortOniTeachingWarningsEnabled TRUE =
IsTeachingCheckSumCheckEnzbled FALSE =

+ TeachingCheckSum [0x00, B0, 0x00, 0x00, 0x00, BxBO, Bx00, OxD...
TeachingWarningLevel Level 3 |

TrggerTeachingFileFormatUpdate

18—

Die Modulnummer finden Sie unter Solution Explorer > TwinCAT
Project > SYSTEM > TcCOM Objects > XtsProcessingUnit > Part >
Module.

» In das Eingabefeld .selectionString die Modulnummern eingeben

Die Modulnummern kdénnen mit den Zeichen - und , oder einer Kom-
bination aus beiden Zeichen eingegeben werden, beispielsweise
1-4, 1,2,3,4 oder 1-3,4.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» In das Eingabefeld Positionindex die Hardwareposition eingeben
Das erste Modul hat die Hardwareposition 0.

Nach der Auswahl des Teaching-Modus und nach Eingabe der ent-
sprechenden Module, kann das Teaching gestartet werden.

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld StartStandStillTea-
ching klicken, um das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Download klicken
Das Teaching wird gestartet und dauert wenige Sekunden.
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BECKHOFF

Version: 1.1.1

Error List
Entire Solution - ||@0Error5 ||| 1 5Warnings |Ho 2 Messages || Clear |

Description
1 5 UELELLEU. JUTTIE LEALNINY VAIUES UT A T2 IMUUUIE IVIDUUIE © dIe UL N NE EXpeLLEy
range (-600.000000, 600.000000).
03.04.2021 13:33:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 ((x01010010): Abnormal behavior
1 is detected. Some teaching values of XT5 module Module 10 are not in the
expected range (-600.000000, 600.000000).
03.04.2021 13:35:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 ((x01010010): Abnormal behavior
1 is detected. Some teaching values of XT5 module Module 6 are not in the expected
range (-600.000000, 600.000000).
TwinCAT Measurement' (0%:48:34.696): YT Chart": Chart YT Chart was stopped!
The server was not able to send the displayframes fast enough.
® 03.04.2021 13:33:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 ((x01010010): Teaching is started
on 9 modules.

@ 03.04.2021 13:35:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 {0x01010010): Teaching is stopped
on 9 modules.

Im Meldungsfenster Error List erscheinen die Meldungen Teaching
is started und Teaching is stopped.

Error List
Entire Solution - ||60Errors ||| 1 5Warnings |H0 2 Messages H Clear |

Description

03.04.2021 13:35:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Abnormal behavior
1 s detected. Some teaching values of XTS5 module Module 8 are not in the expected

range (-600.000000, 600.000000).

03.04,2021 13:35:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Abnormal behavior
1 is detected. Some teaching values of XTS module Module 10 are not in the

expected range (-600.000000, 600.000000).

03.04,2021 13:33:25 226 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Abnormal behavior
1 is detected. Some teaching values of XTS module Medule 6 are not in the expected

range (-600.000000, 600.000000).

Wenn die Meldung [...] are not in the expected range
(-600.000000, 600.000000) erscheint, sind die Module nicht abgegli-
chen und verfligen Uber einen Sensor-Revisionsstand < 17.

Wenn die Meldung Mover lost errors erscheint:

» Uberpriifen, ob der richtige Teaching-Modus im Dropdown-Men(i
teachingSelection eingegeben ist

» Uberpriifen, ob im Eingabefeld .selectionString die richtigen Mo-
dule eingegeben sind
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@

File  Edit View Project Build Debug 1
f0-0 | fH-h- | XA
i Build 4024.11 (Loaded) - <[] B |[ER]

el o

120—

Wenn Warnungen in den Meldungsfenstern Error List oder Output
angezeigt werden, gibt es mdglicherweise ein Problem mit dem En-
coder lhres Moduls. Kontaktieren Sie den fur lhre Region zusténdi-
gen Produktspezialisten.

Das Teaching ist abgeschlossen, sobald alle leeren Module abgegli-
chen wurden. Abhangig von der Anzahl der Module, der Mover und
dem Teaching-Modus muss das Teaching mehrmals wiederholt
werden, bis jedes Modul leer abgeglichen wurde. Uberpriifen Sie,
dass sich im Modus IncludedSpecifiedltems keine Mover auf den
Modulen befinden, die im Eingabefeld selectionString eingetragen
wurden.

Nach der Uberpriifung und Korrektur der Eingaben, muss die Konfi-
guration erneut aktiviert werden.

» Auf die Schaltflache ActivateConfiguration klicken, um die
Konfiguration zu aktivieren

Im Meldungsfenster Error List erscheinen Meldungen, dass die Tea-
ching-Datei geladen wurde und der Plausibility Check erfolgreich
war.

Error List
Entire Solution = \| 1 0of 5Warnings |0 33 Messages \Clear | Build + IntelliSense =
i Description Project

o 03.04.2021 14:42:46 672 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): 12 XTS medule(s) are loaded.
o 03.04.2021 14:42:52 349 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Enable time is set.
03.04.2021 14:42:51 263 ms | XtsProcessingUnit 1 ((x01010010): Teaching data

TcloXts.TeachingData.202104031 is loaded.
© 03.04.2021 14:42:45 404 ms | "TwinCAT System' (10000): TcNc Server started: TcNc.

i 03.04.2021 14:42:45 231 ms | 'TwinCAT System' (10000): Loading configuration of COM server
TF64205erver !

i) 03.04.2021 14:42:54 601 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): 10 Processing Unit (ID = 1): EtherCAT is
ready now (2 device(s) are checked).

O 03.04.2021 14:42:45 445 ms | ‘TwinCAT System' (10000): TcRTime Server started: TcRTime.
© 03.04.2021 14:42:45 827 ms | 'TCOM Server' (10): EventLogger is used.

© 03.04.2021 14:42:45 258 ms | ‘TwinCAT System' (10000): TcloEth Server started: TcloEth.
o 03.04.2021 14:42:45 430 ms | 'TwinCAT System' (10000): TcloXts Server started: TcloXts.

03.04.2021 14:42:51 258 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Mover ID detection mode ‘Mover1' is
o activated.

() 03.04.2021 14:42:46 672 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): 6 XTS mover(s) are loaded.
® 03.04.2021 14:42:54 899 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Teaching data plausibility check is

passed successfully.
© 03.04.2021 14:42:54 915 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): All XTS mover(s) are detected.
@ 03.04.2021 14:42:52 349 ms | XtsProcessingUnit 1 (0x01010010): Is reqistered by all tasks as |0 driver.

Wenn die Teaching-Datei nicht geladen wurde und der Plausibility
Check nicht erfolgreich war:

» Uberpriifen, welche Meldungen unter Output angezeigt werden

Wenn Warnungen in den Meldungsfenstern Error List oder Output
angezeigt werden, gibt es mdglicherweise ein Problem mit dem En-
coder lhres Moduls. Kontaktieren Sie den fir lhre Region zustandi-
gen Produktspezialisten.
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Wenn sich TwinCAT im Run-Modus befindet, lasst sich das Ergeb-
nis des Teachings auch im Projektfenster unter dem Reiter Parame-
ter (Online) Uberprufen.

Solution Explore

& B

4

T

-|'®-—'|||p;

Search Solution Explorer (Ctrl+0)

Track 1

[F] Mover 1

& Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 o TwinCAT Project
4 [ SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=I= Routes
¥ Type System
[88] TcCOM Objects

Object Contest Parameter (nt) [ Parameter Onine) | itettaces Evert O

[ Name

[ onine

IsTeachingValid
IsTeachingFileF

IsTeachingChanged

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken

THUE
THUE

ormatUpToDate

THUE

» Teaching ausklappen

Wenn die Teaching-Datei Uberschrieben wurde, zeigt der Parameter
IsTeachingChanged TRUE an.

6.4.1.6  Teaching-Datei Update

Solution Explorer

] Solution Twi

4 o TwinCAT

=f= Ro

=

4

DE-|o-a| s =

Search Solution Explorer (Ctrl+ )

nCAT Project’ (1project)
Project

4 [ svSTEM
¥ License
b @ Real-Time

3 % Tasks

utes

U= Type System
4 [i§] TcCOM Objects

KtsProcessingUnit 1

Track 1
@ Mover 1

Object Context Parameter (nit)| Parameter (Onling) §interfaces

sssss

[ Mame

[ Online

ITeachingCha

IsDefaultTeachingAvailable FALSE

nged FALSE

IsTeachingValid FALSE

IsTeachingFileFormatUpToDate JraLse

BECKHOFF

Version: 1

a4

Wenn das Teaching glltig ist und die Teaching-Datei richtig geladen
wurde, zeigt der Parameter IsTeachingValid TRUE an.

Wenn die Teaching-Datei die neueste Version verwendet, zeigt der
Parameter IsTeachingFileUp ToDate TRUE an.

Ein bereits gespeichertes Teaching, das mit einer alteren Software-
version erstellt wurde, kann von der neuesten Softwareversion ver-
wendet werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Teaching ausklappen

» Online-Status von Parameter IsTeachingFileFormatUp ToDate
prufen
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Wenn der Parameters IsTeachingFileFormatUpToDate den Online-
Status FALSE anzeigt:

Objct | Cortt Paraneer Orie) | faces  Evert asaen s Piter » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Name Value

» Teaching ausklappen

General

Mover

R w—— » Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld TriggerTeaching-
Mover D Detection FileFormatUpdate klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

Teaching

TeachingFilehumber 0 » Im Kontextmenu auf Download klicken
TeachingMappingMode Automatic

+ StantStandStillTeaching

+ StartMovementTeaching
StopMovementTeaching
IsAbertOnTeachingWarningsEnabled TRUE
IsTeachingCheckSumCheckEnabled FALSE
IsTeachingEnabled FALSE

+ TeachingCheckSum [0xD0, 000, 0x00, 0x0D, 0x00, 00D,
TeachingWarningLevel Level_3
TriggerTeachingFileFormatUpdate

Diagnostics

Advanced

Simulation

Ooget Comee | Parameter () Porances O] aces Ever Clsses_ eeface Porter Wenn der Download erfolgreich war, zeigen die Parameter
T Ories s | IsTeachingValid und IsTeachingFileFormateUpToDate TRUE an.
Mover Detection
Mover D Detecion Wenn der Download nicht erfolgreich war, zeigen die Parameter
Teaching . . . .
o —— e O IsTeachingValid und IsTeachingFileFormateUpToDate FALSE an
et hanged s F und im Meldungsfenster Error List wird eine Fehlermeldung ausge-
Teschingal
IsTeachingFileFormatUpToDate TRUE (m] g e be n.
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6.5 Track Management-Funktionalitat

6.5.1 Geschlossenes XTS System

Mit der Track Management-Funktionalitat kann ein XTS System in
einzelne, raumlich getrennte Streckenabschnitte unterteilt werden.
Bewegte Streckenabschnitte erméglichen den Movern beispielswei-
se einen Wechsel zwischen zwei festen, aber rdumlich getrennten
Streckenabschnitten. Auf den bewegten Streckenabschnitten verfu-
gen sowohl die Mover als auch die Module Uber ihre volle Funkti-
onsfahigkeit und bleiben als volle Fahrstrecke erhalten.

Ein XTS System mit Track Management erfordert eine erweiterte
Programmierung zum Verfahren der Mover und zur Positionstber-
wachung als ein geschlossenes XTS System, da die Mover nicht
mehr konstant auf einem einzigen geschlossenen Track fahren und
sich ihre Reihenfolge durch den Wechsel auf andere Tracks andert.

Bei einem geschlossenen XTS System bleibt die Reihenfolge der
Module und Mover immer konstant. Die Mover haben somit nur
einen mdglichen Track, auf dem sie sich bewegen kdnnen.

6.5.2  XTS System mit Track Management

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Bei einem XTS System mit Track Management konnen die Module
ihre Position verandern und sich an anderen Modulen ausrichten.
Auf diese Weise entstehen neue Tracks und die Reihenfolge der
Mover verandert sich.
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6.5.3 Voraussetzungen

6.5.3.1

6.5.3.2

124 —

Software

Hardware

Um ein XTS System mit Track Management nutzen zu kénnen,
missen einige Anforderungen an Software und Hardware erflllt
sein.

Folgende Softwareversionen miussen auf lhrem System vorhanden
sein:

Software Version

TwinCAT 3 3.1.4024.0 oder hoher
TF5850 | TwinCAT 3 XTS Extension 3.20.700.0 oder héher
TF5400 TwinCAT 3 Advanced Motion Pack |3.1.10.14 oder héher

Fir die Umsetzung des XTS Track Managements bendtigen Sie ne-
ben mehreren Modulen mindestens ein Modul mit Steckverbinder
AT2002-0249, um einen Luftspalt zwischen den Modulen fiir den
bewegten Streckenabschnitt zu ermdéglichen. Aulierdem werden ein
oder mehrere Mover und eine geeignete Mechanik fiir den beweg-
ten Streckenabschnitt, beispielsweise eine Spindelachse oder einen
Linearmotor, bendtigt.

Folgende Komponenten missen fiur die Nutzung von Track Mana-
gement in lhrem XTS System vorhanden sein:

¢ Mindestens ein verkirztes Modul mit Steckverbinder
AT2002-0249

* Leitungen mit Steckverbinder

* Mover: AT9011-0x70, AT9014-0x70 oder externe Mover
Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Konfigurations-
aufbau®, [Seite 125] und in der XTS Original-Betriebsanleitung:

@ Direktlink zur XTS Original-Betriebsanleitung

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF


https://download.beckhoff.com/download/document/motion/xts_ba_de.pdf

Funktionen des Treibers

6.5.4 Konfigurationsaufbau

Im Gegensatz zu einem geschlossenen XTS System unterscheidet
sich ein XTS System mit Track Management durch seinen Aufbau
mit festen und bewegten Streckenabschnitten deutlich. Damit ein
Streckabschnitt bewegt werden kann, ist ein Luftspalt zwischen be-
wegtem und festem Streckenabschnitt erforderlich. Der erforderliche
Luftspalt lasst sich durch die Verwendung von verkirzten Modulen
und entsprechenden Fuhrungsschienen realisieren.

6.5.4.1 Verfahrachsen fuir bewegte Streckenabschnitte

Das Ineinandergreifen der Beckhoff Fiihrungsschienen ermdglicht
ein Bewegen eines Streckenabschnitts in X-Richtung und Y-Rich-
tung. Eine Bewegung in Z-Richtung ist durch das Ineinandergreifen
der Fuhrungsschienen nicht mdglich.
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Fir die Bewegung eines Streckenabschnitts in X-Richtung und
Y-Richtung oder in Z-Richtung mussen parallele FUhrungsschienen
von Drittherstellern verwendet werden, die nicht ineinandergreifen.
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6.5.4.2 Luftspalt

Der erforderliche Luftspalt lasst sich mit einem oder zwei Modulen
AT2002-0249 realisieren. Dieses Modul ist 1 mm klrzer als ein
Standard XTS Modul und ermdglicht einen beidseitigen Luftspalt
von 0,5 mm oder 1 mm.

000000000000000000000000001

000000000000000000000000000001

—

AT2002-0249 AT2000-0250

Far ein XTS System mit Track Management mit Beckhoff FUhrungs-
schienen werden zwei Module AT2002-0249 als Module mit
250 mm Lange verwendet. Daraus ergibt sich ein Spalt von 1 mm
auf beiden Seiten des bewegten Streckenabschnitts.

Durch das Ineinandergreifen der Beckhoff Flihrungsschienen ist die-
ser Luftspalt gro® genug, um den Streckenabschnitt zu bewegen,
und klein genug, um die Mover problemlos zu verfahren.

Der Luftspalt muss in den Parametern eingetragen werden. Weitere
Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Luftspalt eingeben®, [Seite
135].

AT2002-0250

0,5

AT2002-0249 AT2000-0250 AT2050-0500

0,5

—

[
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Fir ein Track Management System ohne Beckhoff Fiihrungsschie-
nen wird ein Modul AT2002-0249 als Modul mit 250 mm Lange ver-
wendet. Daraus ergibt sich ein Spalt von 0,5 mm auf beiden Seiten
des bewegten Streckenabschnitts.

Der Luftspalt muss in den Parametern eingetragen werden. Weitere
Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Luftspalt eingeben®, [Seite
135].

HINWEIS

Nur ein Modul AT2002-0249 bei externen Fiihrungsschienen
Externe Fuhrungsschienen dirfen nur mit einem einzigen Modul
AT2002-0249 verwendet werden, da die Toleranzen geringer
sind. Schienen, die nicht ineinandergreifen, fiihren zu einer héhe-
ren Reibung beim Uberfahren des physikalischen Luftspalts.

Kontaktieren Sie den Hersteller der externen Fihrungsschiene, um
zu klaren, ob die Fihrungsschiene fiir das XTS Track Management
genutzt werden kann.
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6.5.4.3 Mover

6.5.4.4 Verkabelung
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jlo

Nur Beckhoff 70 mm Mover oder externe Mover verwenden

Fiar das Track Management dirfen nur Beckhoff-Mover mit 70 mm
Lange und externe Mover verwendet werden, die die vorgegebenen
Toleranzen einhalten.

Es sind nur folgende Mover fir das Track Management zugelassen:
« AT9011-0070

« AT9014-0070

« Externe Mover
Kontaktieren Sie den Hersteller des externen Movers, um zu klaren,

ob der Mover flr das Track Management genutzt werden kann und
ob der Mover und das Fiihrungssystem geeignet sind.

Im Vergleich zu einem geschlossenen XTS System werden bei ei-
nem XTS System mit Track Management mehr Module mit Einspei-
sung verwendet, da jeder bewegliche Streckenabschnitt eine eigene
Einspeisung bendtigt.

Fiar Applikationen mit mehr als 32 Modulen mit Einspeisung kontak-
tieren Sie den flr Ihre Region zustandigen Produktspezialisten.
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6.5.4.5 Tracks

Auf Grundlage von Parts wird die genaue Position des Movers und
sein Fahrtweg ermittelt. Die unterschiedlichen Parts setzen sich zu
Tracks zusammen, auf denen die Mover fahren.

Beispiel mit vier Parts
Die Zusammensetzung der Parts zu Tracks wird beispielhaft an ei-
nem XTS System mit vier Parts dargestellt

Track 1 = [5G + Part2
Track2 = _ + Part4
Track3 = [||EE + Part4
Track4 = [ Part8  + Part2

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,XTS Konfigurati-
on“, [Seite 24].
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6.5.4.6  Varianten fir die Mover-Organisation

Lokaler Ansatz

Die bewegten Streckenabschnitte sorgen daflir, dass sich die Rei-
henfolge der Mover permanent andert. Daher ist es erforderlich eine
objektorientierte Programmierung zu verwenden, um die Mover in-
nerhalb des Systems zu organisieren.

Die Mover-Organisation kann beispielsweise mit einem lokalen oder
einem globalen Ansatz erfolgen. Des Weiteren lassen sich diese
Ansatze miteinander kombinieren und die Vorteile beider Ansatze
optimal nutzen.

Der lokale Ansatz ist geeignet fur ein XTS System mit:
* vielen Movern
» vielen bewegten Parts

Dieser Ansatz gibt Ihnen die Moglichkeit mit einer geringen Anzahl
von Tracks zu arbeiten. In diesem Beispiel verfligt das XTS System
Uber zehn mdgliche Tracks, von denen aber nur zwei Tracks ver-
wendet werden. In virtuellen Stationen wechseln Mover von einem
Track auf den nachsten Track.

Track 1
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Track 2
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Entscheidend bei Verwendung des lokalen Ansatzes ist, dass die
Kollisionsvermeidung manuell erfolgen muss. Bei einem Wechsel ei-
nes Movers von einem zum anderen Track erkennen die verbliebe-
nen Mover den Mover auf dem bewegten Streckenabschnitt nicht
mehr, da die Kollisionsvermeidung Track-basierend funktioniert. Der
Programmierer muss sicherstellen, dass sich die Mover auf dem
richtigen Track befinden und nicht miteinander kollidieren.

Weitere Informationen zur Kollisionsvermeidung finden Sie im Kapi-
tel ,Collision Avoidance-Funktionalitat®, [Seite 140].
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Globaler Ansatz

ilirack 1

4]_]!(::!;

Der globale Ansatz ist geeignet fur ein XTS System mit:
* wenigen Movern
* wenigen bewegten Parts

Dieser Ansatz gibt IThnen die Mdglichkeit ohne virtuelle Stationen
und nur mit Tracks zu arbeiten. In diesem Beispiel verfiigt das XTS
System Uber zehn maogliche Tracks, die nicht gleichzeitig fiir die Mo-
ver aktiviert sind. Die Mover werden bei diesem Ansatz auf den rich-
tigen Track geschaltet, basierend auf der Position der bewegten
Streckenabschnitte.
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Wahrend sich die beiden aufieren Streckabschnitte bewegen, sind
in dieser Konfiguration alle Parts eigenstandige Tracks. Sobald ein
bewegter Streckabschnitt mit dem oberen Modul Ubereinstimmt,
wird ein neue Konfiguration mit einem neuen Track gebildet. In die-
sem Beispiel bilden Part 2, Part 3 und Part 4 zusammen Track 5
und die Mover wechseln automatisch auf diesen neuen Track.

Dieser globale Ansatz eignet sich firr eine Uberschaubare Anzahl
von Movern und Tracks. Je mehr bewegte Streckenabschnitte in |h-
rem XTS System vorhanden sind, desto mehr mdgliche Tracks gibt
es. Das exponentielle Wachstum fiihrt dazu, dass ab einem gewis-
sen Punkt die Anzahl an moglichen Konfigurationen zu grof ist und
der globale Ansatz fir dieses System ungeeignet ist.
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Gemischter Ansatz

[P

Die Kollisionsvermeidung der Mover findet ohne manuelle Prifung
und korrekt statt.

Aktivierung eines neuen Tracks stoppt aktive Fahrbefehle

Der MC_ActivateTrack bricht momentan den aktiven Fahrbefehl al-
ler Mover ab, sobald ein neuer Track aktiviert wird. Der Fahrbefehl
muss anschlieffend manuell neu aktiviert werden. Sie muissen pri-
fen, ob es mdglich ist, die neuen Tracks fur alle Mover zu aktivieren,
da sonst ein Fehler am Baustein ausgeworfen wird.

Der gemischte Ansatz vereint die jeweiligen Vorteile des lokalen und
globalen Ansatzes. Das XTS System wird in Abschnitte unterteilt, in
denen die Tracks die Mover global verwalten. Jeder dieser Ab-
schnitte verfiigt Uber eine begrenzte Anzahl von mdglichen Konfigu-
rationen, die einfach zu konfigurieren sind. Die Kollisionsvermeidung
kann dabei in vollem Umfang verwendet werden.

Zwei global organisierte Abschnitte werden anschlieRend mit einer
virtuellen Station Uber den lokalen Ansatz miteinander verbunden,
sodass die Mover von einem zum anderen globalen System wech-
seln kénnen.

lokal global

Aiouiotiondi
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6.5.5 Programmierung eines XTS Systems mit Track Management

Da die Mover nicht mehr konstant auf einem einzigen geschlosse-
nen Track fahren, verandert sich ihre kontinuierliche Position, die
von der NC vorgegeben wird. Durch die bewegten Streckenab-
schnitte ist es mdglich, dass sich Mover Uberholen. Das flhrt dazu,
dass sich die Ausgangspositionen der Mover verandern und Mover
gegebenenfalls die gleiche kontinuierliche Position aufweisen kon-
nen.

Es ist erforderlich, dass ein XTS System mit Track Management ei-
ne erweiterte Programmierung zum Verfahren und zur Positions-
Uberwachung der Mover nutzt.

Standard XTS System
Track 1
6 al
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Bei einem geschlossenen XTS System gibt es jede Position nur ein
einziges Mal. Die maximale Position entspricht der Lange des Sys-
tems. Nachdem der Mover einmal die gesamte Lange gefahren ist,
wird wieder bei Position 0 begonnen.
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850
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XTS System mit Track Management

Far die Positionsermittiung der Mover auf einem XTS System mit
Track Management sind die Positionen und die Objekt IDs aller
Parts oder aller Tracks erforderlich, um doppelte Positionen von Mo-
vern zu vermeiden.

Track 1

Track 2

| e Track 3
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Wenn die Positionsermittlung nur auf Basis der Position auf einem
Part erfolgt, haben die Mover 1, Mover 2, Mover 3, Mover 4 und Mo-
ver 5 in diesem Beispiel alle dieselbe Position von 190 mm. Erst
durch die Kombination von PartPosition und Partld ist eine einzige
exakte Positionsermittlung fir jeden Mover mdglich. Alternativ kann
auch die Kombination von TrackPosition und Trackld zu einer exak-
ten Positionsermittiung der Mover verwendet werden, da es auch
diese Kombination nur ein einziges Mal im System gibt.
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6.5.5.1

Luftspalt eingeben

el o

Manuell eingeben

Solution Explorer v I x
@eE-|o-alm -
Search Selution Explorer (Ctrl+ )
& Solution ‘TwinCAT Project’ (1 project)

4 TwinCAT Project
4 @ SYsTEM

A License
b @ Real-Time
% Tasks
=l= Routes
215 Type System

4 [T TeCOM Objects

4

b [ Object? (AT2000_0250)
[N [ I TS

Object Context Parameter{OnIine} Interfaces  Data Pointer

Object] (XtsPart]

Fl Object] (XtsProcessingUnit)
_i.': -
b [@ Object1 (AT2002_0250)

TI000_ N5

Name

|Va\ue

AdsPort
TaskQID
MotorTerminal 01D

Positionlndex
Gap
Offset

ScalingFactor
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Der mit einem verkirzten Modul AT2002-0249 realisierte Luftspalt
fur bewegte Streckenabschnitte muss in TwinCAT eingegeben wer-
den. Bei der Eingabe ist zu beachten, von welcher Seite ihr System
in TwinCAT dargestellt wird.

Front Back
- ) CONINCD (s
00000000000000000000000000000 00000000000000000000000000000
<] —)
1 2 3 2 7

Wenn das XTS System in der Ansicht Front dargestellt wird, befin-
det sich der Luftspalt [1] auf der linken Seite von dem Modul [2].

Wenn das XTS System in der Ansicht Back dargestellt wird, befindet
sich der Luftspalt [1] auf der rechten Seite des Typenschilds [3] von
dem Modul [2].

Manuelles Eingeben oder Verwendung von TwinCAT Tools

Sie haben die Méglichkeit den Luftspalt manuell oder schnell und
einfach Uber die TwinCAT Tools XTS Configurator und XTS Simula-
tion Builder einzugeben.

Weitere Informationen dazu finden Sie in den Kapiteln ,XTS Confi-
gurator*, [Seite 260] und ,XTS Simulation Builder®, [Seite 231].

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Object > Object (XtsProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (AT2002_0249)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» General ausklappen

» In das Eingabefeld Gap einen Wert fur den Abstand zwischen
den Modulen eingeben
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Im XTS Configurator eingeben

ﬂ XTS5 Configurator

-'_ Parts

XtsProcessingUnit 1
oo [ie]

4 Module List

- + *® l}ﬁ: 'u' Configud

Name Type Gap [mm] Lengt

4 Part 1 (XtsProcessingUnit 1)
Module 1 AT2002_024¢ 0 249

4 Part 2 (XtsProcessingUnit 1)

Maodule 3 AT2000_0250 0 250

B Part 3 (XtsProcessingUnit 1)

P Part 4 (XtsProcessingUnit 1)

1 »
4 Details: Module 2

Gap: IU l mm

Length: 249

Im XTS Simulation Builder eingeben

4 thPrccessfngUniH
4 * Parts
4 [ Part 1
4 = Modules
b @] AT2001-0250 |
B Mzmt}-nzsu
b [ AT2000-0250

A Movers
= Tracks
4 Details
Gap: 0 mm
Length: |250 mm
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» Seite Parts o6ffnen
» Auf den Reiter Modules klicken
» Auf ein Modul klicken

» In das Eingabefeld Gap einen Wert fur den Abstand zwischen

den Modulen eingeben

» XtsProcessingUnit > Parts > Part 1 > Modules ausklappen

» Auf ein Modul klicken

» In das Eingabefeld Gap einen Wert fir den Abstand zwischen

den Modulen eingeben

TF5850
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6.5.5.2 Track aktivieren

Mit XTS Utility Bibliothek oder ADS lesen

Solution Explorer v i x
QE-| oo f-
Search Selution Explorer (Ctrl+a) P~

a1 Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol TwinCAT Project
4 [ SYSTEM
4 License
b @ Real-Time
b B Tesks
== Routes
Ba Type System
4 TcCOM Objects
4 Object] (XtsProcessingUnit)
b B Object? (XtsPart)

5] Object? (Xt<Track)
b [E Object3 (XtsMover)
b [Fl] Objectd (XtsMover)
B [l Ohiects (¥EchA

Object Context | Parameter (Init) | Parameter (Online) Data Area  Interfaces

MName |‘u’a|ue

AdsPort 0x015e
ActiveTrackObjectld  EOE{i{v]
TaskQID

020, &, Download
l, Upload

P Copy To...
Goto Object
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Die Mover benétigen aktivierte Tracks, damit der XTS Treiber die In-
formation bekommt, welche Spulen zum Verfahren der Mover akti-
viert werden mussen. Nach dem Start haben alle Mover ihren akti-
ven Track, auf dem sie gefunden werden. Sie haben die Méglichkeit
Tracks manuell zu aktivieren, indem Sie die jeweiligen Parameter
mit der Track ID herunterladen. Um einen weiteren Track flr einen
Mover zu aktivieren, muss sich der Mover auf einem Part befinden,
der Teil des XTS Tracks ist, der aktiviert werden soll.

Die Ist-Werte fur die Position kdnnen mithilfe der XTS Ultility Biblio-
thek oder ADS gelesen werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Objects > XTSProcessingUnit ausklappen

» Doppelklick auf Object (XtsMover)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» General ausklappen

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld Active TrackOb-
Jjectld klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken
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In SPS auslesen

MC_ActivateTrack

Done
Busy

Execute
TrackId
Axis

1]

Error
Errorld

6.5.5.3 Track Positionen ermitteln

Mit XTS Utility Bibliothek oder ADS lesen

Solution Explorer
WE-|o-T| -
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P~
3] Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol TwinCAT Project
4 [l SYSTEM
1 License
b @ Real-Time
b B Tasks
sfs Routes
B8 Type System
4 [T TeCOM Objects
4 Object! (XtsProcessingUnit)
> [ Object? (xtsPart)
Object? (XtsTrack)
> Object4 (XtsMaver)

b TRl Ohiscts (kA ner
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Funktionsbaustein MC_ActivateTrack

Der Funktionsbaustein MC_Activate Track wird zur Aktivierung eines
Tracks verwendet. Der Execute-Befehl I6st ein Ereignis aus und
Statusbits kdnnen ausgelesen werden, um eine Rickmeldung des
Funktionsbausteins zu bekommen.

Der Funktionsbaustein kann in der SPS verwendet werden und
Ubernimmt die Track-Objekt ID aus dem Track-Objekt. Wenn die
Track-Objekt ID auf 0 gesetzt ist, kann das absolute Referenzsys-
tem, das standardmafig verwendet wird, fur die NC-Achse erneut
aktiviert werden.

Wahrend der Track fur den Mover im XTS Treiber aktiviert wird, um
Uber die Module fahren zu kénnen, wird der Track auch als Refe-
renzsystem in der NC aktiviert. Das Referenzsystem kann dann in
verschiedenen Bewegungsfunktionen zur Positionierung verwendet
werden, beispielsweise MoveAbsoluteCA, HaltCA, GearlnPosCA.

Die Achse muss Teil einer CA-Gruppe sein, damit der Funktions-
baustein funktioniert. Der Funktionsbaustein MC _ActivateTrack
bricht andere Bewegungsbefehle automatisch ab, wenn sie ausge-
I6st werden.

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation
TF5410 TwinCAT 3| Collision Avoidance:

@ Direktlink zur Dokumentation TF5410 | TwinCAT 3 | Motion
Collision Avoidance

Die Positionsermittlung der Mover anhand von Parts eines umlau-
fenden Tracks funktioniert bei einem XTS System mit Track Mana-
gement nicht, da die Parts Teile von unterschiedlichen Tracks sein
kénnen. Mit der MC_ReadTrackPositions-Funktion werden die Posi-
tion und die Objekt ID aller Parts und aller Tracks ermittelt. Mit die-
sen Informationen kann die exakte Position eines Movers im System
ermittelt werden.

Die Ist-Werte fir die Position kdnnen mithilfe der XTS Utility Biblio-
thek oder ADS gelesen werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
jects > XTSProcessingUnit ausklappen

» Doppelklick auf Object (XtsMover)

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Object Context Parameter {Init)| Parameter (Online) | Data Area  Interfaces

MNarme

| Online

IsActive
l:PDS\tiDNHfO

| .partPosition
trackPosition
.partObjectld
trackObjectld

RUE

In SPS auslesen

— Enable
— Axis

MC_ReadTrackPositions

Valid

Busy
TrackPosition
TrackId
PartPosition
Partld

Error

Errorld
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» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Mover Detection > PositionInfo ausklappen

» Werte fir .partPosition, .trackPosition, .partObjectld
und .trackObjectld ablesen

Mit dem Funktionsbaustein MC_ReadTrackPosition lassen sich Soll-
werte von der NC zur SPS ubertragen.

Funktionsbaustein MC_ReadTrackPositions

Dieser Funktionsbaustein unterscheidet sich von den anderen Moti-
on-Funktionsbausteinen. Durch Enable wird der Funktionsbaustein
aktiviert und ermdoglicht einen zyklischen Leseprozess der Positio-
nen. Statussignale werden ausgelesen, um eine Rickmeldung des
Funktionsbausteins zu bekommen.

Der Funktionsbaustein gibt die aktuellen Sollpositionen der Parts
und Tracks und die zugehdrigen Objekt IDs zurlick. Die Achse der
Mover, die sich auf den Parts und Tracks befinden, muss Teil einer
CA-Gruppe sein, damit der Funktionsbaustein giltige Werte liefert.
Wenn fir die Achse kein Track aktiviert ist, werden die absoluten
Sollwerte, der Track und die Part ID mit O zurlickgegeben.

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation
TF5410 TwinCAT 3| Collision Avoidance:

@ Direktlink zur Dokumentation TF5410 | TwinCAT 3 | Motion
Collision Avoidance
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6.5.5.4 Zu einer absoluten Position verfahren

In SPS auslesen

LI

MC_MoveAbsoluteCA

Execute
ContinuousUpdate
Position
Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk

Gap
BufferMode
Direction
Options

Axis

Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

Errorld

6.5.5.5
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In den Optionen des Motion-Befehls MC_MoveAbsoluteCA gibt es
ein Position Reference System und ein Dynamic Reference System
bei denen der Track angegeben werden muss, auf dem sich der
Mover befindet. Durch die Eingabe des Tracks wird das Bewe-
gungsprofil korrekt berechnet und bei Bedarf abgelehnt, wenn sich
das Bewegungsprofil aulBerhalb der Grenzwerte des Tracks befin-
det. Wenn die Eingabe des Tracks fehlt, wird gegen das absolute
System berechnet. Wenn der Part statt des Tracks eingegeben wird,
wird gegen den Part berechnet.

Funktionsbaustein MC_MoveAbsoluteCA

Dieser Funktionsbaustein befiehlt einer einzelnen Achse, sich mit
Collision Avoidance an die im Funktionsbaustein festgelegte absolu-
te Position zu verfahren. Die Collision Avoidance hat eine hdhere
Prioritat als das Bewegungskommando. Daher kann die Achse wah-
rend der Ausfiihrung des Bewegungskommandos langsamer wer-
den oder warten, um eine Kollision zu vermeiden. Der Funktions-
baustein gibt das Signal Done jedoch erst dann aus, wenn die Ach-
se ihre Zielposition erreicht hat.

Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation
TF5410 TwinCAT 3| Collision Avoidance:

@ Direktlink zur Dokumentation TF5410 | TwinCAT 3 | Motion
Collision Avoidance

Collision Avoidance-Funktionalitat

Das Track Management unterstutzt die Collision Avoidance-Funktio-
nalitdt. Die Kollisionsvermeidung funktioniert wie bei einem ge-
schlossenen XTS System, jedoch gibt es einige Besonderheiten zu
beachten.

Fir ein XTS System ist nur eine CA-Gruppe erforderlich. Unter der
CA-Gruppe gibt es eine versteckte Domain-Verwaltung, die die Kol-
lisionsvermeidung fur die unterschiedlichen Track-Kombinationen
verwaltet. Jeder Track wird durch eine Domaine dargestellt und die
Mover dieser Domain kénnen untereinander eine Kollision vermei-
den. Das heildt, dass die Kollisionsvermeidung ausschliefllich auf
Basis von Tracks funktioniert.

Wenn die Mover auf demselben Track fahren, erkennen sie sich ge-
genseitig und kénnen automatisch eine Kollision vermeiden. Wenn
die Mover auf unterschiedlichen Tracks aber auf demselben Part
fahren, erkennen sie sich nicht gegenseitig und kdnnen ohne manu-
elle Steuerung miteinander kollidieren.

Track-basierte Kollisionsvermeidung

Momentan steht nur eine Track-basierte Berechnung der Kollisions-
vermeidung zur Verfigung. Eine auf Parts basierende Kollisionsver-
meidung befindet sich noch in der Entwicklung.
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6.6 Leave and Arrive-Funktionalitat

6.6.1 Beispiele

BECKHOFF

Version: 1.1.1

i

Die Leave and Arrive-Funktionalitat ermoglicht eine dynamische An-
passung der Mover-Anzahl eines XTS Systems wahrend des laufen-
den Betriebs. Mover kdnnen beispielsweise fir Servicearbeiten vom
System entnommen werden oder nach Bedarf vom System entnom-
men und wieder hinzugefugt werden.

Momentane Taktrate von 60 Movern pro Minute
Das Hinzufligen und Entfernen von Movern ist momentan auf eine
Taktrate von 60 Movern pro Minute begrenzt.

]

Service

Mit der Leave and Arrive-Funktionalitat kdnnen Mover zur Wartung
vom System entnommen werden, wahrend das restliche System in
Betrieb bleibt.

Mover kdnnen vom System entnommen werden, wenn sie beispiels-
weise bei einem Produktwechsel voriibergehend nicht bendtigt wer-

den. Entnommene Mover lassen sich bei Bedarf wieder zum System
hinzufligen.
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142 —

Mover kénnen das System verlassen, auf einen Streckenabschnitt
ohne XTS Funktionalitdt wechseln und an anderer Stelle wieder
zum System hinzugefligt werden.

Beckhoff empfiehlt den Transport mithilfe einfacher Foérdertechnik
nur fir Systeme mit einer Lange von mindestens 30 Metern.
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6.6.2 Voraussetzung

Es ist erforderlich eine zusatzliche Task hinzuzufligen, damit die
Mover-Erkennung parallel zum Betrieb der anderen Module und Mo-
ver erfolgen kann.

Die zusatzliche Task wird bei der Konfiguration mit dem XTS Confi-
gurator hinzugefiigt. Die zusatzliche Task kann auch bei Bedarf ma-
nuell hinzugefligt werden. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Kapitel ,AUX Task fur die Leave and Arrive-Funktionalitat®, [Seite
312].

6.6.2.1  Zusdtzliche Task manuell hinzuftuigen

Solution Explorer
@it o-a|p-
Search Solution Explorer (Ctrl+)
B Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] TWinCAT Project
4 @ sYSTEM
[® License

P @ Real-Time

= %9  Add New ltem...

v X

o~

Ins

gfa Routes 49 Add Existing ltem...
£ Type §
b [ Tecom

Rename

Shift+Alt+4

b MOTION
PLC
SAFETY
m C++

ANALYTICS
b 170

Insert Task

(emies JATS Aux Task

Type
(®) TwinCAT Task

(O TwinCAT Task ‘with Image
() TwinCAT Job Task faforker Task)

Cancel

Selution Explorer
e o-a| L=
Search Solution Explorer (Ctrl+0)

& Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project
4 | SYsTEM
4 License
b @ Real-Time
4 B Tasks

[Z XT5 Task 1

=l= Routes
215 Type System
b [0 TeCOM Objects
b MOTION
PLC
SAFETY
E C+s

ANALYTICS
b 110

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Tasks klicken, um das Kontext-
menU aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Das Dialogfenster Insert Task 6ffnet sich.
» In das Eingabefeld Name einen Namen fir die Task eingeben
» Mit OK bestatigen

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > Tasks aus-
klappen

» Doppelklick auf XTS Aux Task
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Task | Online  Parameter (Online) Add Symbols

Name XTS Aux Task

Auto start

[ Auta Pricrity Management

Cycle ticks E’;—::_: ms
Starttick (moduo) h B

[] Separate input update
Pre ticks: 0 =

[C]Waming by exceeding
Message box

Walchdog Cycles =]

Port 351 ]

Object Id: [ 0x02010050

Options
[ Disable

[ Create symbals

Include extemal symbols

Floating point exceptions
[ Watchdog stack

Commert: ‘

R Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
4 @ SYSTEM
[ License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=Tz Routes
U5 Type System
4 [H5| TeCOM Objects

b [ XtsProcessingUnit 1
b e MOTION

Solution Explorer > 1 x
@E-|o-a K-
Search Solution Explorer {Ctrl+a) P~

Object Context | Parameter (int) Parameter (Online)  Interfaces

Context: 1

Event Classes Interface Pointer

144 —

Depend On Marual Config ~
[INeed Cal From Syne Magping
Dats Areas ferfaces:
Dats Porrter nterface Poirter
Fesut
) Task Name

0t € Task
05000020 'NC-Task 1 5VB'

» Im Projektfenster auf den Reiter Task klicken

» Darauf achten, dass die Cycle ticks auf 0.250 ms eingestellt
sind

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Real-Time",

[Seite 307].

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCom Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XTSProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken
» XTS Aux Task im Dropdown-Menu Results ID 2 auswahlen

Nachdem eine Task fiir die Mover-Erkennung hinzugefliigt wurde,
kénnen Mover mit der Leave-Funktion entnommen oder mit der
Arrive-Funktion wieder hinzugefliigt werden.
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6.6.3 Systemstart

6.6.4 Leave-Funktion

Nach dem Systemstart und der ersten Mover-Erkennung werden al-
le erkannten Mover auf aktiv geschaltet. Die erste Mover-Erkennung
ist erforderlich und erfolgt automatisch. Nach der ersten Mover-Er-
kennung haben Sie die Mdoglichkeit die Einstellungen fur weitere
Mover-Erkennungen anzupassen.

Die Regler eines aktiven Movers sind eingeschaltet und der Mover
ist eventuell in einen CA- Bewegungsbefehl eingebunden, beispiels-
weise MC_MoveAbsoluteCA. Der Mover muss zunachst angehalten
und aus der Regelung entfernt werden, bevor er vom System ent-
nommen werden kann.

Fir die Entnahme des Movers wird flir das TcCOM-Objekt Mover
mithilfe der SPS und des AXIS_ REF-Interface die Regelung abge-
schaltet. Sobald der Mover Uber die XTS Ultility passiv ist, seine In-
formationen auf die Standardeinstellungen zurlickgesetzt wurden
und seine Position 0 betragt, kann er vom System entnommen wer-
den, ohne dass der Mover einen Fehler ausldst. Die Verlinkungen
des Movers zu seinem entsprechenden SoftDrive-Objekt und zu sei-
ner NC-Achse bleiben weiterhin bestehen.

Die Abbildung zeigt den Aufbau der erforderlichen Leave-Sequenz,
um einen Mover vom System zu entfernen.

XTS Mover aktiv

Mover in Bewegung

Fehler-

Fehler-
behandlung

— HaltCA/Stop ausflihren Doy
behandlung

> RemoveAxisFromGroup ausflihren <

ERROR

— Strom ausschalten Do
Fehler-
behandlung

ERROR

Mover gestoppt?
TRUE

FALSE

Mover aus Gruppe entfernt?
TRUE

FALSE

Mover nicht in Regelung?

TRUE

—

Fehler-
behandlung

(AN

Leave ausflihren -

Mover passiv?

XTS Mover passiv

Mover bereit, um vom System entfernt zu werden

BECKHOFF Version: 1.1.1
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6.6.4.1 Mover entfernen

Mover deaktivieren

Solution Explorer * 1 X
CoRE|o-a| k-
Search Solution Explorer (Ctrl+0) P

& Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
4 | SYSTEM
|§| License
b @ Real-Time
B Tosks
si= Routes
215 Type System
4[] TeCOM Objects
4 KtsProcessingUnit 1
b Part 1
Track 1

b Mover 2
b TFAl Moncar 2

Object Context | Parameter {int) | Parameter (Online) Data Area  Interfaces

| General

Mover Detection
ConfiguredDetectionTrackObjectld | 00000000
TriggerArrive

TriggerLeave
Simulation .i Download

Upload

X
P

Copy To...

Ergebnis prifen

Object Context Parameter (Init) | Parameter (Oniine) | Data Area  Interfaces

Mover Detection
Ishctive

+ | Positioninfo

146 —

HINWEIS

Fehler in der Steuerung und Beschadigungen an Movern
und Modulen durch falsch enthommene Mover

Werden aktive Mover enthommen, die nicht in Regelung sind,
kann es zu Problemen mit der Steuerung fiihren und das gesam-
te System kann in einen Fehler versetzt werden.

+ Entfernen Sie vom System nur passive Mover, die sich nicht
in Regelung befinden und aus der CA-Gruppe entfernt wur-
den.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Objects > XtsProcessingUnit ausklappen

» Doppelklick auf den Mover, der vom System entfernt werden soll

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Mover Detection ausklappen

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld TriggerLeave Kkli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Download klicken

Nach dem Download kénnen Sie uUberprufen, ob der Mover erfolg-
reich deaktiviert wurde und sich die Gesamtzahl der Mover verrin-
gert hat.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken

» Mover Detection ausklappen
» Uberprifen, ob der Parameter IsActive FALSE anzeigt
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Solution Explorer 1 x
Qe o po-
Search Solution Explorer (Ctrl+a) p -

R Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
4 | SvsTEM
A License
b @ Real-Time
4 % Tasks
=T Routes
2[5 Type System
4 [HF| TeCOM Objects
P B KtsProcessingUnit 1

Object Context Parameter (Init) | Parameter (Online) | intefaces Event Classes It

Name ‘ Online
ActiveMoverCount I9
AreAllPositionsValid TRUE
DetectionCycleCount 1
DetectionCycleCountTotal 1
DetectionState Running
DetectedMoverCount 10
ExpectedMoverCount 10
ScannedModuleCount 4
+ | MoverPositions P |

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Objects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Mover Detection ausklappen

» Uberpriifen, ob sich die Anzahl der Mover bei ActiveMover-
Count verringert hat

Wenn der Mover passiv ist und sich die Anzahl der Mover verringert
hat, kann der Mover vom System entnommen werden.
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6.6.5 Arrive-Funktion

Arrive-Funktion nur zum Hinzufligen von Movern nutzen

Mit der Arrive-Funktion lassen sich nur Mover zu einem XTS System
hinzufiigen, die zuvor mit der Leave-Funktion enthommen wurden
oder bereits beim Aufstarten des Systems passiv waren. Es ist nicht
moglich die Konfiguration eines XTS Systems mit der Arrive-Funkti-
on zu andern.

[

Ein oder mehrere passive Mover mussen aktiviert, in Regelung ver-
setzt und zu einer Gruppe hinzugefigt werden, bevor sie Uber einen
CA-Bewegungsbefehl verfahren werden kdnnen.

Die Verlinkungen des Movers zu seinem entsprechenden SoftDrive-
Objekt und zu seiner NC-Achse bestehen bereits. Der Mover muss
aktiv sein, zu einer Gruppe hinzugefliigt werden und sich auf dem
richtigen Track befinden, damit er mithilfe der SPS und des
AXIS_REF-Interface eingeschaltet und dem System verfahren wer-
den kann.

6.6.5.1 Aufbau

Das Hinzufligen von Movern kann auf zwei unterschiedliche Weisen
erfolgen:

* mehrere Mover
* einzelnen Mover
Die beiden Arrive-Sequenzen unterscheiden sich in ihrem Aufbau

voneinander. Die entsprechenden Sequenzen finden Sie auf den
folgenden Seiten.
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Mehrere Mover

Die Abbildung zeigt den Aufbau der erforderlichen Arrive-Sequenz
an, um mehrere passive Mover zum System hinzuzufugen.

XTS Mover passiv

Mover bereit, um sie zum System hinzuzufiigen

XTS Mover auf Modul(en) platzieren

Tracks flir Mover-Erkennung definieren

Anzahl erwarteter Mover eingeben

Mover-Erkennung auslosen

Alle Mover erkannt und aktiv?

Fehler-
behandlung
Fehler-
behandlung
Alle Mover in Gruppe?
//r‘
: FALSE  Cruppe
Mover/Gruppe fehlerfrei? Fehler-
ERROR  behandlung
TRLUE
‘,/ ' TI\NUL \\
ActivateTrack® ausflihren
Fehler-
behandlung

XTS Mover aktiv

Mover bereit zum Verfahren

* Erforderlich, wenn nicht alle Mover zu dem System zuriickkehren und/oder ein separater Track fir die Mo-
ver-Erkennung genutzt wird.
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Einzelner Mover

Die Abbildung zeigt den Aufbau der erforderlichen Arrive-Sequenz
an, um einen Mover zum System hinzuzufiigen.

XTS Mover passiv

Mover bereit, um sie zum System hinzuzufiigen

XTS Mover auf Modul(en) platzieren

Arrive auslosen

Mover erkannt und aktiv?

ConfiguredDetectionTrackObjectld einstellen

Mover fehlerfrei?
Fehler-
behandlung

Mover in Regelung?

—>, AddAxisToGroup ausflihren D
behandlung

Fehler-

Mover in Gruppe?

TRUE
— Reset ausfiihren Do
Strom einschalten —

\\‘7 ;
Gruppe
Mover/Gruppe fehlerfrei? FALSE Fehler-
ERROR  behandlung
- TRLIE .
"/ ' TINUL
—> ActivateTrack ausfihren —
Fehler-
behandlung
Mover auf dem richtigen Track?
XTS Mover aktiv
Mover bereit zum Verfahren
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6.6.5.2

Mover hinzufiigen

Mehrere Mover

Mover aktivieren

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Sie haben die Mdglichkeit mehrere Mover gleichzeitig mit einer Mo-
ver-Erkennung wieder zum System hinzuzufiigen. Auf diese Weise
I&sst sich auch ein einziger Mover hinzufligen oder Sie verwenden
dazu die Variante zum Hinzufligen eines einzelnen Movers. Mit der
zweiten Variante lasst sich immer nur ein einzelner Mover hinzufi-
gen und nicht mehrere Mover gleichzeitig. Weitere Informationen
zum Hinzufligen eines einzelnen Movers finden Sie im Kapitel ,Ein-
zelner Mover®, [Seite 154].

HINWEIS

Fehler in der Steuerung und Beschadigungen an Movern

und Modulen durch andere Mover

Es dirfen nur Mover hinzugefiigt werden, die der Konfiguration

entsprechen. Es ist nicht moglich zusatzliche Mover, einen ande-

ren Movertyp oder Mover mit einem anderen Magnetplattenset

hinzuzufiigen, da ein Verfahren von diesen Movern nicht moglich

ist.

» Achten Sie darauf, dass nur Mover hinzugefligt werden, die
der Konfiguration Ihres Systems entsprechen.

Wenn ein oder mehrere Mover hinzugefiigt werden, muss eine neue
Mover-Erkennung gestartet werden, um die Mover zu finden. Nach-
dem Sie festgelegt haben, wie viele Mover auf welchen Tracks er-
kannt werden sollen, kann die Mover-Erkennung gestartet werden.

Im Gegensatz zu der initialen Mover-Erkennung wird eine Mover-Er-
kennung zum Hinzufiigen von Movern nur einmal durchgefiihrt und
nicht zyklisch wiederholt. Eine zyklische Wiederholung erfolgt nur,
wenn der entsprechende Parameter fur die Wiederholung ange-
passt wurde.

HINWEIS

Fehler in der Steuerung und Beschadigungen an Movern
und Modulen durch Mover, die bereits in Regelung sind

Auf dem Track, auf dem die Mover-Erkennung weiterer Mover
ausgefliihrt werden soll, diirfen sich keine Mover befinden, die be-
reits in Regelung sind. Mover, die bereits in Regelung sind, kon-
nen bei einer Mover-Erkennung unkontrolliert reagieren und zu
Schaden an Movern und Modulen flhren.

» Achten Sie darauf, dass sich keine Mover auf dem Track fir
die Mover-Erkennung neuer Mover befinden, die bereits in
Regelung sind.
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Solution Explorer - #x| P Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
comE-|o-a m-= Objects ausklappen
Search Solution Explorer {Ctrl+a) P

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

R Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
P ﬂTwinCATProjEct
4 @ SYSTEM
|® License
b @ Real-Time
b B Tasks
=Tz Routes
U= Type System
4 [Z5| TeCOM Objects
=) XtsProcessingUnit 1

Obiect | Cortent [ Parametr 1) ] Parmeter Onie) Iteraces Evert Ciasses » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Mover Detection ausklappen

» In das Eingabefeld ConfiguredDetectionCount die Anzahl der zu
Mover Detection erkennenden Mover eingeben

ConfiguredDetectionCount _ [ig » Darauf achten, dass sich keine Mover, die in Regelung sind, auf
CenfiguredRetryCoun 0 . . .
guredieyFount dem Track befinden, der fur die Mover-Erkennung genutzt wer-

TriggerDetection
TriggerRedetection den SOII

Mover |D Detection

Solution Explorer - x| » Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
co@E-|o-a k- Objects > XtsProcessingUnit ausklappen

Sedreh ofon Bxplorer &0 Z71 » Auf den Track klicken, der fiir die Mover-Erkennung genutzt
] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 Gl winCAT Project werden soll
4 | SYsTEM
& License
b @ Real-Time
% Tasks
=l= Routes
215 Type System
4 [T TeCOM Objects
4 [B] XtsProcessingUnit 1

b [Al Mover 2

Object Cortext [ Parameter () | Parameter Onine) _ rterfaces » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Foe e » General ausklappen
h_ » TRUE im Dropdown-Menti Is/ncludedinDetection auswahlen

TaskOID 00000000
IsClosed TRUE ~|
IsincludedinDetection | TRUE |v
Polarity FALSE

W
Offset

+ | PartConfigltems [.-]

Solution Explorer ~ x| p Doppelklick auf XtsProcessingUnit
CORBE-| oD F -
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
&7 Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 1 TwinCAT Project
4 [ SYSTEM
@ License
b @ Real-Time
b B Tasks
=Tz Routes
U5 Type System
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Object Context | Parameter (Int) | Parameter (Online) Interfaces  Event Classes

ConfiguredDetectionCount 0
ConfiguredRetryCount 0

TriggerDetection

&, Download

1‘, Upload
Copy To...

TriggerRedetection

Mover ID Detection

Ergebnis priifen

Solution Explorer
COME-|o-a|, =
Search Solution Explorer (Ctrl+a) P

f Solution TwinCAT Project’ (1 project)

4 ] TwinCAT Project

4 [ svsSTEM
| License
b @ Real-Time

b B Tasks

=T Routes
U5 Type System

ActiveMoverCount
ArehllPositionsValid
DetectionCycleCount
DetectionCycleCountTotal
DetectionState
DetectedMoverCount
ExpectedMoverCount 10
ScannedModuleCount 0

+ MoverPositions [ ]

Selution Explorer > X
cCOoRE-|o-a|k =
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) L~

a1 Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ;’l TwinCAT Project
4 |0 SYSTEM
d License
b @ Real-Time
B Tasks
=iz Routes
¥15 Type System
4 [gF| TcCOM Objects
4 KtsProcessingUnit 1
b Part 1
Track 1

14 Mowver 2

. TFAl hMoncar 2

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld TriggerDetection
klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken

Nach dem Download kdénnen Sie Uberprifen, ob die Mover-Erken-
nung erfolgreich war oder ob sich die Anzahl passiver und erkannter
Mover unterscheidet.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Objects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Mover Detection ausklappen

» Uberpriifen, ob die Anzahl der aktiven Mover bei ActiveMover-
Count korrekt ist

» Uberprifen, wie viele Mover-Erkennungen bei DetectionCycle-
Count angezeigt werden

» Uberpriifen, ob der Parameter DetectionState Succeeded an-
zeigt

Fir jeden Mover l8sst sich Uberprifen, ob dieser aktiv oder passiv
ist. In der XTS View werden ausschlieB3lich aktive Mover dargestellt.
Passive Mover werden in der XTS View nicht dargestellt, da passive
Mover vom System unerkannt bleiben.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
Objects > XtsProcessingUnit ausklappen

» Auf den Mover klicken, dessen Status Uberpriift werden soll

TF5850 — 153



Funktionen des Treibers

» Uberpriifen, ob der Parameter IsActive TRUE anzeigt

Object Cortext P {Init) | Parameter (Online) | Data Area I

Ishctive

+ PositionInfo

MoverDDascton |

Einzelner Mover

Gleichzeitiges Hinzufiigen mehrerer Mover nicht moéglich

Mit dieser Variante lasst sich nur ein einzelner Mover zu dem Sys-
tem hinzufiigen. Wenn Sie mehrere Mover hinzufligen mdochten,
mussen Sie die Handlungsschritte fur jeden Mover wiederholen oder
Sie nutzen die Variante zum Hinzufiigen mehrerer Mover. Weitere
Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Mehrere Mover®, [Seite
151].

Eine Mover-Erkennung wird bendtigt, um einen einzelnen Mover zu
finden und ihn zum System hinzuzufiigen. Im Gegensatz zu der in-
itialen Mover-Erkennung nach dem Systemstart, wird eine Mover-
Erkennung zum Hinzufligen von Movern nur einmal durchgeflhrt
und nicht zyklisch wiederholt. Eine zyklische Wiederholung erfolgt
nur, wenn der entsprechende Parameter flir die Wiederholung ange-
passt wurde.

Mover aktivieren

Solution Explorer ~ #x| P Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM
coRdE-|o-a| - Objects > XtsProcessingUnit ausklappen

Search Selution Explorer (Ctrl+0) Lo~

== : » Auf den Mover klicken, der aktiviert werden soll
] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)

4 ] TwinCAT Project
4 [ SYSTEM
@ License
b @ Real-Time
B Tasks
sT= Routes
215 Type System
4 TeCOM Objects
4 KtsProcessingUnit 1
b Part 1

Track 1

2 Mover 2
b T8l honcar 2

Onect ot P )] Parametr i) Dt s ieaces » Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» Mover Detection ausklappen

e » Den Track im Dropdown-Meni ConfiguredDetection TrackObjec-
Tiggerhrive 0000000 tld auswahlen, auf dem sich der Mover befindet

TriggerLeave

01010120 ‘Module 8
01010130 ‘Module 7*
01070140 ‘Module 6

01010150 ‘Module 5

01010160 ‘Module 4'

01010170 ‘Module 3'

01010180 ‘Module 2*

01010190 ‘Module 1*

010101A0 'SoftDrive 1'

01010180 'SoftDrive 1 FeedForward'
010101C0 'SoftDrive 1 Filter'

01010100 'SoftDrive 1 VelocityControl'
[010101ED 'SoftDrive 1 PositionControl’
[010101FD 'SoftDrive 1 Encoder’
01010200 'SoftDrive 1 Interpolator’
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Object Context FParameter (init) Parameter (Online) Data Area  Interfaces

Name Value

D
ConfiguredDetectionTrackObjectld 0101000
TriggerArrive

TriggerLeave &, Download

X, Upload

Ergebnis priifen

P CopyTo..

3

I

Object Context Parameter {Init) | Parameter (Online) | Data Area  Interfaces|

MName | Online
D

Ishctive

+ Positioninfo

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld TriggerArrive kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Mover Detection ausklappen
» Uberpriifen, ob der Parameter IsActive TRUE anzeigt
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6.6.6 Parameter

Fir die Leave and Arrive-Funktionalitat lassen sich spezielle Para-
meter des XTS Systems einstellen. Die folgenden Tabellen enthal-
ten alle Parameter, die der Leave and Arrive-Funktionalitat zugeord-
net werden kdnnen.

6.6.6.1 Processing Unit

6.6.6.1.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung
ConfiguredDetection- Mover Detection |UDINT 0x030802B4 |Legt die Anzahl der Mover
Count fur die Mover-Erkennung
fest.
ConfiguredRetryCount  |Mover Detection |UDINT 0x030802F1 |Legt die Anzahl an Wieder-

holungen fur die Mover-Er-
kennung fest, wenn nicht alle
konfigurierten Mover erkannt
werden.

TriggerDetection Mover Detection |TriggerDetection 0x030802B5 |Wenn die TriggerDetection
heruntergeladen wird, wird
eine Mover-Erkennung flir
die Anzahl an konfigurierten
Movern auf den konfigurier-
ten Tracks durchgefiihrt.
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6.6.6.1.2

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

ActiveMoverCount

Mover Detection

UDINT

0x030802B7

Gibt die Anzahl an aktiven
Movern zurick.

AreAllPositionsValid

Mover Detection

BOOL

0x03080256

Gibt TRUE zurlick, wenn die
Positionen aller Mover kor-
rekt sind.

DetectionCycleCount

Mover Detection

UDINT

0x03080259

Gibt die Anzahl der Mover-
Erkennungen zurick.

DetectionCycleCountTo-
tal

Mover Detection

UDINT

0x030802EC

Gibt die Anzahl der Mover-
Erkennungen zurtck, seit-
dem der Treiber gestartet
wurde.

DetectionState

Mover Detection

XTS.DetectionS-
tateEnum

0x030802ED

Gibt den Status der Mover-
Erkennung zurtck.

DetectedMoverCount

Mover Detection

UDINT

0x0308033E

Gibt die Anzahl der erkann-
ten Mover zurtick, die sich
momentan auf dem System
befinden.

DetectedMoverCount

Mover Detection

UDINT

0x03080257

Gibt die Anzahl der erkann-
ten Mover zurtick, die wah-
rend der letzten Mover-Er-
kennung erkannt wurden.

ExpectedMoverCount

Mover Detection

UDINT

0x03080258

Gibt die Anzahl der erwarte-
ten Mover zurilck, entspre-
chend der Anzahl der erstell-
ten TcCOM-Objekte Mover.

ScannedModuleCount

Mover Detection

UDINT

0x03080225

Gibt die Anzahl der Module
zurlck, die wahrend einer
Mover-Erkennung gefunden
wurden.
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6.6.6.2

6.6.6.2.1

Mover

Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

ConfiguredDetection-

TrackObjectld

Mover Detection

UDINT

0x030802F0

Legt die Objekt ID des
Tracks auf dem die Mover-
Erkennung ausgefihrt wird
fest, wenn TriggerArrive aus-
gel6st wird.

TriggerArrive

Mover Detection

TriggerArrive

0x030802EE

Wenn TriggerArrive herun-
tergeladen wird, wird eine
Mover-Erkennung fur einen
Mover auf dem konfigurier-
ten Track durchgefuhrt. Nach
erfolgreicher Mover-Erken-
nung wird der Mover aktiv.

TriggerLeave

Mover Detection

TriggerLeave

0x030802EF

Wenn TriggerLeave herun-
tergeladen wird, wird der ak-
tive Mover aus der Regelung
entfernt. Der Mover kann
nicht mehr verwendet wer-
den und kann, ohne einen
Fehler auszulésen, vom Sys-
tem enthommen werden.

6.6.6.2.2

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IsActive

Mover Detection

BOOL

0x030802B6

Ermittelt den Wert, der an-
gibt, ob der Mover aktiv ver-
wendet wird oder derzeit
passiv ist. Ein aktiver Mover
kann aus der Regelung ent-
fernt werden, wenn man
plant, ihn aus dem System
zu entfernen.
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6.7 Parameter

6.7.1

6.7.1.1

Mit TwinCAT lassen sich zahlreiche Parameter des XTS Systems
einstellen. Die folgenden Tabellen enthalten alle Parameter, die den
TcCOM-Objekten zugeordnet werden kénnen.

Processing Unit

Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

OperationMode

General

OperationMode

0x0308022C

Auswahl der Betriebsart. Si-
mulationsmodus oder Ver-
wendung der Hardware.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Operation-
Mode*, [Seite 190].

MoverType

Mover

MoverType

0x00000090

Auswahl des Movertyps.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverTy-
pe“, [Seite 190].

MagnetPlateType

Mover

MagnetPlateType

0x00000091

Auswahl des Magnetplatten-
sets.

Achtung! Richtiges Magnet-
plattentset auswahlen. Bei
falscher Auswahl kann der
Mover unerwartet reagieren.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MagnetPla-
teType*, [Seite 190].

MoverSortOrder

Mover

SetOrderEnum

0x00000048

Auswahl der Sortierreihenfol-
ge der Mover.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverSor-
tOrder*, [Seite 190].

MinMechanicalMover-
Distance

Mover

LREAL

0x0308027A

Ermittelt/bestimmt den mini-
malen Positionsabstand zwi-
schen den Movern, der in
der Kurve gemessen werden
muss. Als Vorgabe wird der
zum Movertyp gehdérende
Abstand verwendet.

IdDetectionMode

MoverldDetection

MoverldDetection-
Mode

0x03080246

Auswahl des Modus flr die
ID-Erkennung, um Mover 1
zu erkennen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IdDetec-
tionMode*, [Seite 191].

MoverPositionAssign-
ment

MoverldDetection

MoverPosition-
Assignment

0x03080253

Bestimmt die niedrigste/
hdchste Position

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverPosi-
tionAssignment®, [Seite 191].
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

ExpectedMoverlds

MoverldDetection

0x03080267

Erwartete Mover IDs fur die
MultipleMover 1 ID-Erken-
nung.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Expected-
Moverlds®, [Seite 191].

TriggerMoverldDetection

MoverldDetection

TriggerMoverldDe-
tection

0x03080250

Lost die Mover ID-Erken-
nung aus.

Achtung! Die Steuerung der
Achsen wird kurzzeitig akti-
viert.

TeachingFileNumber

Teaching

UDINT

0x0308022A

Die Nummer wird an den Na-
men der Teaching-Datei an-
geflgt — beispielsweise ,Tcl-
oXts.TeachingData.0.boot-
data“.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Nummer
der Teaching-Datei einge-
ben*, [Seite 116].

StartStandStillTeaching

Teaching

0x03080228

Beim Download wird das
Teaching auf den angegebe-
nen Modulen gestartet und
automatisch gestoppt.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,StartStand-
StillTeaching®, [Seite 191].

StartMovementTeaching

Teaching

0x03080269

Beim Download wird das
Teaching gestartet. Danach
bewegen sich die Mover
Uber jedes Modul.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,StartMove-
mentTeaching®, [Seite 192].

StopMovementTeaching

Teaching

StopMovementTea-
ching

0x03080270

Nach dem Download wird
das Teaching sofort ange-
wendet.

IsAbortOnTeachingWar-

ningsEnabled

Teaching

BOOL

0x00000057

Bei TRUE wird eine Tea-
ching Warnung ausgegeben,
dass der Treiber nicht star-
tet.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsAbortOn-
TeachingWarningsEnabled®,
[Seite 192].

IsTeachingCheckSum-

CheckEnabled

Teaching

BOOL

0x00000055

Bei TRUE wird die eingetra-
gene Summe zum Uberprii-
fen verwendet, ob die richti-
ge Teaching-Datei geladen

und unbeschadigt ist.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsTeaching-
CheckSumCheckEnabled®,
[Seite 192].
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Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

TeachingCheckSum Teaching - 0x00000054 |Prifsumme des Teachings,
um die Datei zu validieren.
Nach einem erneuten Tea-
ching kann die Prifsumme
aus dem Treiber gelesen
werden.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Teaching-
CheckSum®, [Seite 192].

TeachingWarningLevel |Teaching TeachingWarningLe- |0x0308028C |Bestimmt den Wert, ab dem
vel der InputCheck und das Tea-
ching Warnungen ausgeben.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Teaching-
WarningLevel®, [Seite 193].

Level 1: sehr genau
Level_3: gering

TriggerTeachingFileFor- |Teaching TriggerTeachingFile- [0x000000A9 |Veranlasst das System, das
matUpdate FormatUpdate Format der angegebenen
Teaching-Datei zu aktualisie-
ren, wenn es in den Konfigu-
rationsmodus zurtickwech-

selt.

Die alte Datei wird Uber-

schrieben.
IsAutoDumpWriting- Diagnostics BOOL 0x00000049 |Bei TRUE schreibt der Trei-
Enabled ber automatisch Dump-Da-

teien in bestimmten Situatio-
nen, z. B. beim Starten oder
im Falle eines Fehlers.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsAu-
toDumpWritingEnabled®,
[Seite 193].

IsinputCheckEnabled Diagnostics BOOL 0x03080283 |Aktiviert die Nachvollziehbar-
keitsprifung aller Eingangs-
daten des Systems.

Weitere Informationen dazu

finden Sie unter ,IsinputChe-
ckEnabled®, [Seite 193].

WriteDump Diagnostics WriteDump 0x00000044 |Beim manuellen Download
schreibt der Treiber eine
Dump-Datei.

UsedEventLogger Diagnostics EventMessenger 0x000000A4 |Gibt an, wie Ereignisse vom

Treiber Ubermittelt werden.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,UsedEvent-
Logger®, [Seite 193].

EtherCatMasterSync- Advanced OTCID 0x03080233 |Objekt ID der Task einstel-
TaskObijectld len, die fiir das Triggern des
EtherCAT-Masters zustandig
ist, der auf unabhangige DC-
Zeit eingestellt ist.

Empfohlen bei Verwendung
der 16-Port-EtherCAT-Netz-
werkkarte.
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IsCycleTimeWarning-
Suppressed

Advanced

BOOL

0x00000046

Bei TRUE wird die Warnung,
dass der Treiber bei 250 us
nicht lauft, deaktiviert.

IsMoverFrozenErrorActi-
vated

Advanced

BOOL

0x00000097

Bei TRUE wird die Position
des Movers lberwacht.

Wenn sich die Position tber
mehrere Zyklen nicht andert,
wird ein Fehler ausgegeben.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsMover-
FrozenErrorActivated, [Seite
194].

IsPositionBasedError-
ForwardingEnabled

Advanced

BOOL

0x00000092

Bei TRUE wird auf Grund-
lage der Position der Mover,
die sich auf fehlerhaften Mo-
dulen befinden, ein Hardwa-
refehler ausgegeben.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsPosition-
BasedErrorForwardingEnab-
led”, [Seite 194].

Optimization

Advanced

OptimizationEnum

0x00000047

Auswahl verfugbarer Opti-
mierungen oder Deaktivie-
rung aller Optimierungen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Optimizati-
on“, [Seite 194].

TriggerRedetection

Advanced

TriggerRedetection

0x00000098

Wenn es heruntergeladen
wird, verlieren alle Mover ih-
re Position und es wird eine
neue Erkennung durchge-
fuhrt. Die Reihenfolge der
Mover kann sich andern.

CalculateNormAmplitude

Advanced

BOOL

0x030802B1

Bei TRUE wird die Schwin-
gung des Movers neutrali-
siert.

IsPositionNoiseEnabled

Simulation

BOOL

0x0308022F

Bei TRUE wird ein Zufalls-
rauschen mit der angegebe-
nen Bandbreite zu den Posi-
tionen der Mover hinzuge-
fugt.

IsRandomStartUp-
Enabled

Simulation

BOOL

0x03080285

Bei TRUE und aktiviertem
UseOffsetAndDistance Mo-
dus, werden die Startpositio-
nen der Mover unter Ver-
wendung der angegebenen
Bandbreite zufallig bestimmt.

MoverDistance

Simulation

LREAL

0x0308022E

Ermittelt/bestimmt den Ab-
stand zwischen den simulier-
ten Movern beim Start.

PositionOffset

Simulation

LREAL

0x0308022D

Ermittelt/bestimmt die Positi-
on, an der der erste simulier-
te Mover erkannt werden
soll.

PositionNoiseBandwidth

Simulation

LREAL

0x03080231

Ermittelt/bestimmt die Band-
breite, die beschreibt, wie
stark eine Position wechseln
soll.
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

RandomStartUpBand-
width

Simulation

LREAL

0x03080232

Ermittelt/bestimmt die Band-
breite, mit der die Startposi-
tionen der Mover geandert
werden konnen. Die Band-
breite wird zusatzlich zu Po-
sitionOffset und MoverDi-
stance angewendet.

PositionStartUpSimula-
tionMode

Simulation

PositionStartUpSimu-
lationMode

0x03080230

Legt fest, wie die Startposi-
tionen fur die Mover erzeugt
werden sollen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Positi-
onStartUpSimulationMode®,
[Seite 195].

MoverldStartUpSimula-
tionMode

Simulation

MoverldStartUpSi-
mulationMode

0x0308027D

Legt fest, wie die Mover IDs
beim Starten erzeugt wer-
den.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Moverld-
StartUpSimulationMode®,
[Seite 195].

RandomlnitMode

Simulation

RandomlInitMode

0x0308027F

Legt den Modus fur die Initia-
lisierung der Zufallsauswahl
fest.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Randoml-
nitMode*, [Seite 195].

RandomlInitSeed

Simulation

DINT

0x03080280

Ermittelt/bestimmt den Wert,
der zur Erzeugung von zufal-
ligen Zahlen fur die Positio-

nen und IDs verwendet wird.

BECKHOFF

Version: 1.1.1

TF5850

—163



Funktionen des Treibers

6.7.1.2

Hidden Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IdDiagConfiguration

MoverldDetection

0x03080100

Berechnungsparameter der
Mover ID-Erkennung.

Achtung! Nicht andern.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IdDiagCon-
figuration®, [Seite 195].

DelayBetweenMoversin-
Pack

MoverldDetection

LREAL

0x03080247

Zeitverzogerung in der Mo-
ver ID-Erkennung zwischen
Movern im selben Paket.

Einheit: s

DelayBetweenMover-
Packs

MoverldDetection

LREAL

0x03080248

Zeitverzogerung in der Mo-
ver |ID-Erkennung zwischen
Movern in verschiedenen
Paketen.

Einheit: s

GapToDefineMoverPack

MoverldDetection

LREAL

0x03080249

Abstand zwischen Movern,
innerhalb dessen Mover als
ein Paket erkannt werden.

Einheit: mm

CompletionCriteria

MoverldDetection

MoverldDetection-
CompletionCriteria

0x0308027B

Definiert die Kriterien zur
Vervollstadndigung der ID-Er-
kennung.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Comple-
tionCriteria“, [Seite 196].

DumpWriterFallback-
Mode

Diagnostics

DumpWriterFallback-
Mode

0x030802B2

Ermittelt/bestimmt den Mo-
dus, ob zusatzlicher Spei-
cherplatz fiir das Schreiben
einer Dump-Datei verwendet
werden kann oder nicht. Die-
ser zusatzliche Speicherplatz
kann verwendet werden,
wenn der normale Speicher-
platz fur die Dump-Datei zu
klein ist.

IsPartBasedHandling-
Activated

Advanced

BOOL

0x03080284

Wenn TRUE, wird der Status
und die Steuerung aller
Klemmen anhand von Parts
Uberprift.

Achtung! Beta-Funktion.

IncludedTrackCheck-
Timeout

Advanced

UDINT

0x03080293

Ermittelt/bestimmt die Zeit-
Uberschreitung, nach der ei-
ne Warnung ausgegeben
wird, wenn keine Tracks in
die Erkennung einbezogen
werden.

Einheit: s
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6.7.1.3

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

AreAllPositionsValid

MoverDetection

BOOL

0x03080256

Gibt TRUE zurlck, wenn alle
Mover Positionen richtig
sind.

DetectionCycleCount

MoverDetection

UDINT

0x03080259

Gibt die Anzahl an Erken-
nungen zurlck.

DetectedMoverCount

MoverDetection

UDINT

0x03080257

Gibt die Anzahl der erkann-
ten Mover zurlck, die wah-
rend der letzten Erkennung
erkannt wurden.

ExpectedMoverCount

MoverDetection

UDINT

0x03080258

Gibt die Anzahl der erwarte-
ten Mover zurlck, entspre-
chend der Anzahl der erstell-
ten TcCOM-Objekte Mover.

ScannedModuleCount

MoverDetection

UDINT

0x03080225

Gibt die Anzahl der Module
zuruck, die wahrend einer
Erkennung gefunden wur-
den.

MoverPositions

MoverDetection

0x0308020D

Gibt den Bereich mit den ak-
tuellen Positionen aller Mo-
ver zurlick.

HasldDetectionError

MoverldDetection

BOOL

0x03080252

Gibt TRUE zurick, wenn die
Mover ID-Erkennung fehler-
haft ist.

IsldDetectionValid

MoverldDetection

BOOL

0x03080251

Gibt TRUE zurlck, wenn die
Mover IDs erkannt wurden.

IsldDetectionActive

MoverldDetection

BOOL

0x03080268

Gibt TRUE zurick, wenn die
Mover ID-Erkennung lauft.

Moverlds

MoverldDetection

0x0308027C

Gibt den Bereich mit den IDs
aller Mover zurtick.

IsTeachingChanged

Teaching

BOOL

0x0308022B

Gibt TRUE zurlck, wenn die
Teaching-Datei Uberschrie-
ben wurde.

IsTeachingValid

Teaching

BOOL

0x03080255

Gibt TRUE zurick, wenn das
Teaching glltig und die Tea-
ching-Datei richtig geladen
wurde.

IsTeachingFileForma-
tUpToDate

Teaching

BOOL

0x03080290

Gibt TRUE zuriick, wenn das
Teaching das neueste Versi-
on verwendet.

HaslnputCheckError

Diagnostics

BOOL

0x0308028F

Gibt das Ergebnis der Einga-
beprifung zurick.

DriveState

Info

DriveState

0x000000A0

Gibt den Status des Treibers
zurtick.

PartOrigins

Info

0x03080261

Gibt den Bereich mit allen
Urspriingen der Parts zu-
rick.

VersionString

Info

STRING(31)

0x03080287

Gibt den Versionsnamen des
Treibers zurlick.

MoverCount

Structure

UDINT

0x0308020A

Gibt die Anzahl der Mover
zurtck.

MoverObjectIDs

Structure

0x0308020B

Gibt den Bereich zurlick, der
die Objekt IDs aller Mover
beinhaltet.
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Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

PartCount Structure UDINT 0x03080203 |Gibt die Anzahl der Parts zu-
rick.

PartObjectlDs Structure - 0x03080224 |Gibt den Bereich zurlick, der
die Objekt IDs aller Parts
enthalt.

TaskCount Structure UDINT 0x0000009C |Gibt die Anzahl der Tasks
zuruck.

TaskObjectlDs Structure - 0x0000009D |Gibt den Bereich zurtck, der
die Task-Objekt IDs enthalt.

TrackCount Structure UDINT 0x0308020E |Gibt die Anzahl der Tracks
zuruck.

TrackObijectsIDs Structure - 0x0308020F |Gibt den Bereich zurlick, der
die Objekt IDs aller Tracks
enthalt.
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6.7.2 Mover

6.7.2.1 Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

AdsPort

General

WORD

0x03002090

Ermittelt/bestimmt den ADS-
Port.

Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
uber ADS verwendet wer-
den.

ActiveTrackObijectld General

OTCID

0x03080209

Ermittelt/bestimmt die Track-
Objekt ID, der fur den Mover
gerade aktiv ist oder aktiv
sein sollte.

TaskOID

General

OTCID

0x03002060

Ermittelt/bestimmt die XTS-
Task, die fur die Berechnun-
gen der Mover verwendet
wird.

SimulatedStartUpPart Simulation

OTCID

0x03080278

Ermittelt/bestimmt den Part,
auf dem der Mover wahrend
der Simulation erkannt wird.

on

SimulatedStartUpPositi- |Simulation

LREAL

0x03080279

Ermittelt/bestimmt die Part
Position, an der der Mover
wahrend der Simulation er-
kannt wird.

SimulatedStartUpld Simulation

STRING(3)

0x0308027E

Ermittelt/bestimmt die Mo-
ver ID, die wahrend der Si-
mulation verwendet wird.
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6.7.2.2

Hidden Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IsCommutationinverted

General

BOOL

0x03080200

Wenn die Kommutation ver-
tauscht ist und das Magnet-
plattenset nicht passt, kann
der Mover nicht sicher ge-
steuert werden.

Achtung! Beta-Funktion.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsCommu-
tationlnverted®, [Seite 196].

6.7.2.3

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

Id

MoverldDetection

STRING(3)

0x03080266

Gibt die Mover ID zuriick.

Axisld

Info

UDINT

0x03080288

Ruft die ID der zugehdorigen
NC-Achse ab.

AxisObjectld

Info

OTCID

0x0308028A

Ruft die Objekt ID der zuge-
hdérigen NC-Achse ab.

DistanceDriven

Info

LREAL

0x00000050

Gibt den Wert der absoluten
Strecke zurlick, die der Mo-
ver gefahren ist.

Einheit: mm

DistanceDrivenInKm

Info

LREAL

0x00000051

Gibt den Wert der absoluten
Strecke zurick, die der Mo-
ver gefahren ist.

Einheit: km

DriveAddress

Info

UINT

0x00000087

Gibt die Adresse der An-
triebsklemme zurlick, auf der
der Mover momentan einge-
schaltet ist.

DriveModuleNumber

Info

UDINT

0x00000066

Wenn HasDriveError TRUE
ist, wird unter der Treiber-
nummer die erste Modul-
nummer eingetragen, die
einen Fehler meldet.

DriveTerminalOid

Info

OTCID

0x00000070

Wenn HasDriveError TRUE
ist, wird die Objekt ID der
Antriebsklemme eingetra-
gen.

EncoderAddress

Info

UINT

0x00000088

Gibt die Adresse der Enco-
derklemme zurlick, auf der
sich der Mover momentan
befindet.

EncoderModuleNumber

Info

UDINT

0x00000067

Wenn HasEncoderError
TRUE ist, wird unter der En-
codernummer die erste Mo-
dulnummer eingetragen, die
einen Fehler meldet.

EncoderTerminalOid

Info

OTCID

0x00000071

Wenn HasEncoderError
TRUE ist, wird die Objekt ID
des Encoders eingetragen.
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

HasDriveError

Info

BOOL32

0x00000068

Gibt TRUE zurlck, wenn das
Modul, das von einem Mover
verwendet wird, einen Fehler
meldet.

HasEncoderError

Info

BOOL32

0x00000069

Gibt TRUE zurick, wenn das
Encoder-Modul, das von ei-
nem Mover verwendet wird,
einen Fehler meldet.

MasterNetld

Info

AMSNETID

0x00000089

Gibt die Netz ID des
EtherCAT-Masters zurlick,
zu dem der Treiber/Encoder
gehort.

PositionInfo

Info

0x03080286

Gibt die Position des Parts
und des Tracks sowie deren
Objekt IDs zurtick.

SoftDriverOid

Info

OTCID

0x03080289

Ruft die Objekt ID des Soft-
drives ab.
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6.7.2.4 Data Area

Inputs

Parameter Typ GroRe Offset Erlauterung

SoftDrivelnput SoftDrivelnput 104 0 Zyklische Datenstruktur fur
die Kommunikation vom Mo-
ver-Objekt zum SoftDrive-
Objekt der Achse.

Outputs

Parameter Typ GroRe Offset Erlauterung

SoftDriveOutput SoftDriveOutput 96 0 Zyklische Datenstruktur fur
die Kommunikation vom
SoftDrive-Objekt zum Mover-
Objekt der Achse.
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6.7.3 Part

6.7.3.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

TaskOID General OTCID 0x03002060 |Ermittelt/bestimmt die XTS-
Task, die fir die Berechnun-
gen fur den Part verwendet
wird.

ModuleSide General ModuleSide 0x03080262 |Modulseite des Parts, der im
XTS Tool Window und im
XTS Viewer angezeigt wird.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,ModuleSi-
de*, [Seite 196].

OriginTransform General - 0x03080260 |Ermittelt/bestimmt einen Be-
reich aus X-Koordinaten und
Y-Koordinaten und dem
Drehwinkel Alpha fur die
Darstellung des Parts im

XTS Live View.

6.7.3.2 Parameter (Online)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

DriveState Info DriveState 0x000000A0 |Gibt den Status des Treibers
zuruick.

GlobalNumber Info UDINT 0x03080227 |Die GlobalNumber wird be-

nétigt, um alle Parts zu un-
terscheiden, die Uber die
XPU verwaltet werden.

Length Info LREAL 0x03080206 |Gibt die Lange des Parts zu-
ruck.

AreaCount Structure UDINT 0x03080234 |Gibt die Anzahl der Areas
zurtick.

AreaObjectIDs Structure - 0x03080235 |Gibt einen Bereich zurtick,
der die Objekt IDs aller Are-
as enthalt.

ModuleCount Structure UDINT 0x03080207 |Gibt die Anzahl der Module
zuruck.

ModuleObjectIDs Structure - 0x03080208 |Gibt einen Bereich zurtick,
der die Objekt IDs aller Mo-
dule enthalt.
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6.7.4 Info Server

6.7.4.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

AdsPort General WORD 0x03002090 |Ermittelt/bestimmt den ADS
Port.
Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
Uuber ADS verwendet wer-
den.

6.7.4.2 Parameter (Online)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

StationInfoCount Structure UDINT 0x03080275 |Gibt die Anzahl der Mover
zurilck.

StationInfoObjectlds Structure - 0x03080276 |Gibt einen Bereich zurtick,

der die Objekt IDs aller Stati-

on-Infos enthélt.
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6.7.5 Station Info

6.7.5.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

AdsPort General WORD 0x03002090 |Definiert den ADS-Port.
Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
Uber ADS verwendet wer-
den.

Stationld General UDINT 0x03080271 |Definiert die Station ID.

StationColor General UDINT 0x03080277 |Definiert die Farbe der Stati-
on.
Einheit: ARGB.

StartPositionOnPart General LREAL 0x03080272 |Definiert die Startposition auf
dem ersten Part.

EndPositionOnPart General LREAL 0x03080273 |Definiert die Endposition auf
dem letzten Part.

StopPositions General LREAL 0x03080274 |Definiert einen Bereich fiir
Stopppositionen. Der gliltige
Bereich reicht von 0 mm bis
zur Gesamtlange aller konfi-
gurierten Parts.

PartObjectlds General - 0x03080224 |Definiert die Parts, die zur
Station gehoren.

IsEnabled General BOOL 0x0308023C |Definiert, ob der Part aktiviert
oder deaktiviert ist.
Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsEnabled®,
[Seite 196].

Description General STRING(1023) 0x0308023A |Beschreibung der Station.
Achtung! Die Eingabe einer
Beschreibung ist optional.

6.7.5.2 Parameter (Online)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

PartCount Structure UDINT 0x03080203 |Gibt die Anzahl der Parts zu-
ruck.

StopPositionCount Structure UDINT 0x0308028E |Gibt die Anzahl der Stopppo-
sitionen zurtck.
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6.7.6 Io Driver

6.7.6.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ

PTCID

Erlauterung

AdsPort General WORD

0x03002090

Definiert den ADS-Port.

Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
Uuber ADS verwendet wer-
den.

MoverType General MoverType

0x00000090

Auswahl des Movertyps.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverTy-
pe“, [Seite 190].

MagnetPlateType General MagnetPlateType

0x00000091

Auswahl des Magnetplatten-
sets.

Achtung! Richtiges Magnet-
plattentset auswahlen. Bei
falscher Auswahl kann der
Mover unerwartet reagieren.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MagnetPla-
teType*, [Seite 190].

MoverSortOrder General SortOrderNum

0x00000048

Auswahl der Sortierreihenfol-
ge der Mover.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverSor-
tOrder*, [Seite 190].

MinMechanicalMover- General LREAL
Distance

0x0308027A

Ermittelt/bestimmt den ge-
ringsten Abstand, der in den
Kurven zwischen Movern ge-
messen wird.

StandardmaRig wird der zum
Movertyp gehdrende Ab-
stand verwendet.

PermanentDataConfigu- |Teaching -
ration

0x00000020

Ermittelt/bestimmt eine
Struktur, die die Nummer
derTeaching-Datei enthalt.

StartStandStillTeaching- |Teaching -
Parameter

0x00000010

Ermittelt/bestimmt einen Be-
reich, der die Module enthalt,
die vom Teaching ausge-
schlossen werden.

StopStandStillTeaching- |Teaching -
Parameter

0x00000011

Ermittelt/bestimmt die Struk-
tur, die das Ergebnis des
Teachings enthalt.

IsAbortOnTeachingWar- |Teaching BOOL
ningsEnabled

0x00000057

Wenn TRUE und Warnun-
gen des Teachings vorlie-
gen, wird der Start des Trei-
bers abgebrochen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsAbortOn-
TeachingWarningsEnabled®,
[Seite 192].
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IsTeachingCheckSum-
CheckEnabled

Teaching

BOOL

0x00000055

Wenn TRUE, wird beim Start
eine Priifung der Teaching
Kontrollsumme durchgefiihrt.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsTeaching-
CheckSumCheckEnabled®,
[Seite 192].

TeachingCheckSum

Teaching

0x00000054

Prifsumme des Teachings,
um die Datei zu validieren.
Nach einem erneuten Tea-
ching kann die Prifsumme
aus dem Treiber gelesen
werden.

TeachingWarningLevel

Teaching

TeachingWar-
ningLevel

0x0308028C

Bestimmt den Wert ab dem
der InputCheck und das
Teaching Warnungen ausge-
ben.

Level_1: sehr genau
Level_3: gering

TriggerTeachingFileFor-
matUpdate

Teaching

TriggerTeachingFi-
leFormatUpdate

0x03080291

Das Format der Teaching-
Datei wird aktualisiert, wenn
das System in den Konfigu-
rationsmodus zurtickwech-
selt.

Die alte Datei wird Uber-
schrieben.

MoverldDetectionMode

MoverldDetection

MoverldDetection-
Mode

0x00000201

Auswahl des Mover 1-Erken-
nungsmodus. Bei Standard
ist der Erkennungsmodus
ausgeschaltet.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverldDe-
tectionMode®, [Seite 196].

MoverPositionAssign-
ment

MoverldDetection

MoverPosition-
Assignment

0x00000208

Bestimmt die héchste und
die niedrigste Position.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,MoverPosi-
tionAssignment”, [Seite 197].

TriggerMoverldDetection

MoverldDetection

TriggerMoverldDe-
tection

0x00000205

Lost die Mover ID-Erken-
nung aus.

Achtung! Die Steuerung der
Achsen wird kurzzeitig akti-
viert.

IsAutoDumpWriting-
Enabled

Diagnostics

BOOL

0x00000049

Bei TRUE schreibt der Trei-
ber automatisch Dump-Da-
teien in bestimmten Situatio-
nen, z. B. beim Starten oder
im Falle eines Fehlers.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsAu-
toDumpWritingEnabled®,
[Seite 193].
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

IsinputCheckEnabled

Diagnostics

BOOL

0x03080283

Aktiviert die Nachvollziehbar-
keitspriifung aller Eingangs-
daten des Systems.

Weitere Informationen dazu

finden Sie unter ,IsinputChe-
ckEnabled®, [Seite 193].

WriteDump

Diagnostics

WriteDump

0x00000044

Beim manuellen Download
schreibt der Treiber eine
Dump-Datei.

UsedEventLogger

Diagnostics

EventMessenger

0x03080292

Gibt an, wie Ereignisse vom
Treiber Ubermittelt werden.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,UsedEvent-
Logger®, [Seite 193].

IncludeModuleAreaslIn-
Record

Diagnostics

BOOL

0x00000095

Achtung! Nicht verandern!
Veralteter Parameter.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IncludeMo-
duleAreasInRecord*, [Seite
197].

IncludeMoverAreasinRe-
cord

Diagnostics

BOOL

0x00000096

Achtung! Nicht verandern!
Veralteter Parameter.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IncludeMo-
verAreasInRecord®, [Seite
197].

DumpWriterFallbackMo-
de

Diagnostics

backMode

DumpWriterFall-

0x030802B2

Ermittelt/bestimmt welcher
zusatzliche Speicher zum
Schreiben der Dump-Datei
genutzt werden kann, falls
es der Treiber die Dump-Da-
tei beim ersten Mal nicht
schreiben kann.

IsCycleTimeWarning-
Suppressed

Advanced

BOOL

0x00000046

Bei TRUE wird die Warnung,
dass der Treiber bei 250 us
nicht lauft, deaktiviert

IsMoverFrozenErrorActi-
vated

Advanced

BOOL

0x00000097

Wenn TRUE, wird ein Fehler
statt einer Warnung heraus-
gegeben, wenn die Position
eines Movers eingefroren ist.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsMover-
FrozenErrorActivated®, [Seite
194].

IsPositionBasedError-
ForwardingEnabled

Advanced

BOOL

0x00000092

Wenn TRUE, kbénnen einzel-
ne Parts statt des gesamten
Systems hochgefahren oder
heruntergefahren werden.

Achtung! Beta Funktion.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsPosition-
BasedErrorForwardingEnab-
led, [Seite 194].
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Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

Optimization Advanced OptimaizationEnum|0x00000047 |Auswahl verfugbarer Opti-
mierungen oder Deaktivie-
rung aller Optimierungen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Optimizati-
on“, [Seite 194].

TriggerRedetection Advanced TriggerRedetection |0x00000098 |L&st eine neue Mover-Erken-
nung aus.
TriggerResort Advanced BOOL 0x00000061 |Lost eine Sortierung der Mo-

ver Positionen aus. Basie-
rend auf dem Parameter Mo-
verSortOrder erhalt der erste
Mover die niedrigeste oder
hochste Position.

6.7.6.2 Hidden Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung
DelayBetweenMoversin- |MoverldDetection |LREAL 0x00000202 |Zeitverzogerung in der Mo-
Pack ver ID-Erkennung zwischen
Movern im selben Paket.
Einheit: s
DelayBetweenMover- MoverldDetection |LREAL 0x00000203 |Zeitverzdgerung in der Mo-
Packs ver ID-Erkennung zwischen
Movern in verschiedenen
Paketen.
Einheit: s
GapToDefineMoverPack [MoverldDetection |LREAL 0x00000204 |Abstand zwischen Movern,

innerhalb dessen Mover als
ein Paket erkannt werden.

Einheit: mm
IncludedTrackCheck- Advanced UDINT 0x000000A5 |Ermittelt/bestimmt die Zeit-
Timeout Uberschreitung, nach der ei-

ne Warnung ausgegeben
wird, wenn keine Tracks in
die Erkennung einbezogen

werden.

Einheit: s
6.7.6.3  Parameter (Online)
Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung
IsTeachingFileForma- Miscellaneous BOOL 0x000000A8 |Ermittelt, ob das Format der
tUpToDate aktuell geladenen Teaching-

Datei fur die verwendete
Treiberversion gliltig ist.

AreAllMoverPositionVa- |Miscellaneous BOOL32 0x00000072 |Gibt TRUE zurlick, wenn alle
lid Mover erkannt wurden.
IsTeachingValid Miscellaneous BOOL32 0x00000073 |Gibt TRUE zurlck, wenn die
Teaching-Daten gultig sind.
DetectedMoverCount Miscellaneous DINT 0x00000074 |Gibt die Anzahl der erkann-
ten Mover zurlck.
ExpectedMoverCount Miscellaneous DINT 0x00000075 |Gibt die Anzahl der erwarte-

ten Mover zurlick.
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Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

ModuleCount Miscellaneous DINT 0x00000078 |Gibt die Anzahl der Module
zuruck.

ModuleObjectIDs Miscellaneous - 0x00000079 |Gibt den Bereich zurlck, der
die Objekt IDs aller Module
enthalt.

MoverCount Miscellaneous DINT 0x00000080 |Gibt die Anzahl der Mover
zurtick.

MoverObjectIDs Miscellaneous - 0x00000081 |Gibt den Bereich zurtck, der
die Objekt IDs aller Mover
beinhaltet.

MoverPositions Miscellaneous - 0x0000008A |Gibt den Bereich zurlick, der
die aktuellen Positionen aller
Mover beinhaltet.

IsMoverldDetectionValid |Miscellaneous BOOL32 0x00000206 |Gibt TRUE zurlick, wenn
Mover ID-Erkennung durch-
geflhrt wurde.

HasMoverldDetection- |Miscellaneous BOOL32 0x00000207 |Gibt TRUE zurick, wenn die

Error Mover ID-Erkennung fehler-
haft war.
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6.7.6.4 Data Area

Info
Parameter Typ GroRe Offset Erlauterung
AreAllMoverPositionsVa- |BOOL32 4.0 0 Gibt TRUE zurlck, wenn alle
lid Mover erkannt wurden.
IsTeachingValid BOOL32 4.0 4 Gibt TRUE zurlck, wenn die
Teaching-Daten gultig sind.
DetectedMoverCount DINT 4.0 8 Gibt die Anzahl der erkann-
ten Mover zurtick.
ExpectedMoverCount DINT 4.0 12 Gibt die Anzahl der erwarte-
ten Mover zurtick.
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6.7.7 Track

6.7.7.1 Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

TaskOID

General

OTCID

0x03002060

Ermittelt/bestimmt die XTS-
Task, die fir die Berechnun-
gen der Mover verwendet
wird.

IsClosed

General

BOOL

0x0308021D

Ermittelt/bestimmt ob der
Track als Kreis geschlossen
ist oder ein offenes Ende
hat.

IsIncludedInDetection

General

BOOL

0x03080226

Ermittelt/bestimmt ob der

Track in die Mover-Erken-
nung und die Mover ID-Er-
kennung einbezogen wird.

Polarity

General

Polarity

0x03080201

Ermittelt/bestimmt welche
Richtung der Track im globa-
len Kontext hat.

Achtung! Zurzeit wird nur
Positive unterstutzt.

Offset

General

LREAL

0x03080202

Ermittelt/bestimmt den Ver-
satz fur den Track.

PartConfigltems

General

0x03080204

Ruft einen Bereich von Part-
Konfigurationsobjekten ab,
der die Part Objekt ID und
die Polaritat des Parts inner-
halb des Tracks enthalt.

Achtung! Zurzeit wird nur
Postive unterstutzt.

6.7.7.2 Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

Length

Info

LREAL

0x03080206

Ermittelt die aktuelle Lange
des Parts.

ModuleCount

Info

UDINT

0x03080207

Ermittelt die Anzahl der im
Track enthaltenen Module.

PartCount

Structure

UDINT

0x03080203

Ermittelt die Anzahl der im
Part enthaltenen Module.

PartInfoltems

Structure

0x03080205

Ermittelt den Bereich des
Parts, der die Informations-
elemente zu der Part-Objekt
ID, der Polaritat des Parts in-
nerhalb des Tracks, dem
Versatz des Parts im Track
und der aktuellen Lange des
Parts enthalt.
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6.7.8 Control Area

6.7.8.1  Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

Name General STRING(1023) 0x03080239 |[Name der Control Area.

Achtung! Die Eingabe eines
Namens ist optional.

Description General STRING(1023) 0x0308023A |Beschreibung der Control
Area.

Achtung! Die Eingabe einer
Beschreibung ist optional.

StartPosition General LREAL 0x03080236 |Startposition der Control
Area auf dem Part.

Einheit: mm

EndPosition General LREAL 0x03080237 |Endposition der Control Area
auf dem Part.
Einheit: mm

BlendInLength General LREAL 0x0308023E |Einblendbereich: Lange vom

Beginn der Control Area bis
neue Parameter vollstandig
verwendet werden.

BlendOutLength General LREAL 0x0308023F |Ausblendbereich: Lange bis
zum Ende der Control Area
bis der zuvor verwendete
Parameter wiederverwendet
wird.

IsEnabled General BOOL 0x0308023C |Ermittelt/bestimmt ob die ak-
tuellen Control Areas akti-
viert oder deaktiviert sind.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsEnabled",

[Seite 196].

6.7.8.2 Parameter (Online)

Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

Length Info LREAL 0x03080238 |Lange der Control Area.

Von der Endposition bis zur
Startposition.

IsValid Info BOOL 0x0308023D |Gibt TRUE zurlick, wenn alle
Einstellungen gultig sind und
die Control Area verwendet
werden kann.
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6.7.9 AT20xx_0xxx

6.7.9.1 Parameter (Init)

Parameter Gruppe Typ

PTCID

Erlauterung

AdsPort General WORD

0X03002090

Ermittelt/bestimmt den ADS-
Port.

Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
uber ADS verwendet wer-
den.

TaskOID General OTCID

0X03002060

Ermittelt/bestimmt die XTS-
Task, die fir die Berechnun-
gen fur den Mover verwen-
det wird.

MotorTerminalOID General OTCID

0x00000009

Bestimmt die Objekt ID der
entsprechenden Motorklem-
me.

SensorTerminalOID General OTCID

0x0000000A

Bestimmt die Objekt ID der
entsprechenden Sensor-
klemme.

PositionIndex General UDINT

0x00000006

Definiert die Position des
Moduls im System.

Das erste Modul hat die
Hardwareposition 0, die wei-
teren Module werden auf-
steigend gezahlt.

Die Anzahl der Module mi-
nus eins ergibt die Hard-
wareposition fur das letzte
Modul.

Gap General LREAL

0x0308028B

Bestimmt den Abstand des
Moduls zu dem vorherigen
Modul.

Offset General LREAL

0x00000007

Bestimmt einen Versatz des
Moduls, um mechanische
Toleranzen bei der Modul-
produktion auszugleichen.

ScalingFactor General LREAL

0x00000008

Bestimmt einen Skalierungs-
faktor fr das Modul, um me-
chanische Toleranzen bei
der Modulproduktion auszu-
gleichen.
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6.7.9.2

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

Angle

Info

LREAL

0x00000083

Gibt den Winkel des Moduls
zurlck.

Einheit: mm

GlobalNumber

Info

UDINT

0x03080227

Globale Nummer, um alle
Module zu unterscheiden,
die von einer XPU verwaltet
werden.

Length

Info

LREAL

0x00000082

Gibt die Lange des Moduls
zurlck. Die Lange wird ent-
lang der Mitte der Spulen ge-
messen.

Einheit: mm

MasterNetld

Info

AMSNETID

0x00000086

Gibt die Netz ID des
EtherCAT Masters zuriick,
der zu der Klemme gehort

DriveAddress

Drive Info

UINT

0x00000084

Gibt die Adresse der An-
triebsklemme zurlick

DriveConfigldentity

Drive Info

0x00000062

Ermittelt die Struktur der
konfigurierten Antriebsklem-
men ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,DriveConfi-
gldentity®, [Seite 198].

DriveOnlineldentity

Drive Info

0x00000063

Ermittelt die Struktur der On-
line Antriebsklemmen ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,DriveOnlin-
eldentity”, [Seite 198].

DriveState

Drive Info

DriveState

0x000000A0

Gibt den Status der Antriebs-
klemme zurtick.

EncoderAdress

Encoder Info

UINT

0x00000085

Gibt die Adresse der Enco-
derklemme (Sensor) zurick.

EncoderConfigldentity

Encoder Info

0x00000064

Ermittelt die Struktur der
konfigurierten Encoderklem-
men ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encoder-
Configldentity”, [Seite 198].

EncoderOnlineldentity

Encoder Info

0x00000065

Ermittelt die Struktur der On-
line Encoderklemmen ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encode-
rOnlineldentity”, [Seite 198].

EncoderSensorValues

Encoder Info

0x00000093

Ermittelt den Bereich der En-
codersensorwerte.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encoder-
SensorValues®, [Seite 199].

DriveDeviceType

Drive CoE

UDINT

0x030802A0

Ermittelt den DeviceType der
CoE-Schnittstelle des Mo-
duls.
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Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

DriveDeviceName

Drive CoE

STRING(15)

0x030802A1

Ermittelt den DeviceName
von der CoE-Schnittstelle
des Moduls.

DriveHardwareVersion

Drive CoE

STRING(7)

0x030802A2

Ermittelt die Hardwareversi-
on der CoE-Schnittstelle des
Moduls.

DriveSoftwareVersion

Drive CoE

STRING(7)

0x030802A3

Ermittelt die Softwareversion
der CoE-Schnittstelle des
Moduls.

DriveBtn

Drive CoE

Btn

0x030802AF

Ermittelt die BTN* der CoE-
Schnittstelle des Moduls.

* Die Beckhoff Traceability Number, kurz BTN, finden Sie auf jedem Mover und auf jedem Modul unter dem Da-

taMatrix-Code.

6.7.9.3 Data Pointer

Parameter Typ PTCID HW VariableName Size

Control UINT 0x00000005 Control 2
CurrentSetpoint- INT 0x00000002 Current setpoint value 2

Values|0..14] Ch1-15

Status UINT 0x00000004 Status 2
CurrentActual- INT 0x00000001 Current actual value Ch.1-15 |2
Values[0..14]

RawPosition- INT 0x3F000101 Value Channel 01-32 2
Values[0..31]
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6.7.10 ATH20x0_0Oxxx

6.7.10.1

Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

AdsPort

General

WORD

0x03002090

Ermittelt/bestimmt den ADS-
Port.

Der Port sollte zum Lesen/
Schreiben von Parametern
uber ADS verwendet wer-
den.

TaskOID

General

OTCID

0x03002060

Ermittelt/bestimmt die XTS-
Task, die fur die Berechnun-
gen flur den Mover verwen-
det wird.

MotorTerminalOID

General

OTCID

0x00000009

Bestimmt die Objekt ID der
entsprechenden Motorklem-
me.

SensorTerminalOID

General

OTCID

0x0000000A

Bestimmt die Objekt ID der
entsprechenden Sen-
sorklemme.

PositionIndex

General

UDINT

0x00000006

Definiert die Position des
Moduls im System.

Das erste Modul hat die
Hardwareposition 0, die wei-
teren Module werden auf-
steigend gezahlt.

Die Anzahl der Module mi-
nus eins ergibt die Hard-
wareposition fur das letzte
Modul.

Gap

General

LREAL

0x0308028B

Bestimmt den Abstand des
Moduls zu dem vorherigen
Modul.

Offset

General

LREAL

0x00000007

Bestimmt einen Versatz des
Moduls, um mechanische
Toleranzen bei der Modul-
produktion auszugleichen.

ScalingFactor

General

LREAL

0x00000008

Bestimmt einen Skalierungs-
faktor fr das Modul, um me-
chanische Toleranzen bei
der Modulproduktion auszu-
gleichen.
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6.7.10.2

Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

Angle

Info

LREAL

0x00000083

Gibt den Winkel des Moduls
zurtck.

Einheit: mm

GlobalNumber

Info

UDINT

0x03080227

Globale Nummer, um alle
Module zu unterscheiden,
die von einer XPU verwaltet
werden.

Length

Info

LREAL

0x00000082

Gibt die Lange des Moduls
zurlck. Die Lange wird ent-
lang der Mitte der Spulen ge-
messen.

Einheit: mm

MasterNetld

Info

AMSNETID

0x00000086

Gibt die Netz ID des
EtherCAT Masters zurtick,
der zu der Klemme gehort.

DriveAddress

Drive Info

UINT

0x00000084

Gibt die Adresse der An-
triebsklemme zurlick

DriveConfigldentity

Drive Info

0x00000062

Ermittelt die Struktur der
konfigurierten Antriebsklem-
men ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,DriveConfi-
gldentity®, [Seite 198].

DriveOnlineldentity

Drive Info

0x00000063

Ermittelt die Struktur der On-
line Antriebsklemmen ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,DriveOnlin-
eldentity”, [Seite 198].

DriveState

Drive Info

DriveState

0x000000A0

Gibt den Status der Antriebs-
klemme zurick.

EncoderAddress

Encoder Info

UINT

0x00000085

Gibt die Adresse der Enco-
derklemme (Sensor) zurick.

EncoderConfigldentity

Encoder Info

0x00000064

Ermittelt die Struktur der
konfigurierten Encoderklem-
men ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encoder-
Configldentity®, [Seite 198].

EncoderOnlineldentity

Encoder Info

0x00000065

Ermittelt die Struktur der On-
line Encoderklemmen ID.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encode-
rOnlineldentity®, [Seite 198].

EncoderSensorValues

Encoder Info

0x00000093

Ermittelt den Bereich der En-
codersensorwerte.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,Encoder-
SensorValues®, [Seite 199].

DriveDeviceType

Drive CoE

UDINT

0x030802A0

Ermittelt den DeviceType
von der CoE-Schnittstelle
des Moduls.
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Parameter Gruppe Typ PTCID Erlauterung

DriveDeviceName Drive CoE STRING(15) 0x030802A1 |Ermittelt den DeviceName
von der CoE-Schnittstelle
des Moduls.

DriveHardwareVersion [Drive CoE STRING(7) 0x030802A2 |Ermittelt die Hardwareversi-
on von der CoE-Schnittstelle
des Moduls.

DriveSoftwareVersion Drive CoE STRING(7) 0x030802A3 |Ermittelt die Softwareversion
von der CoE-Schnittstelle
des Moduls.

DriveBtn Drive CoE Btn 0x030802AF |Ermittelt die BTN* der CoE-

Schnittstelle des Moduls.

* Die Beckhoff Traceability Nummer, kurz BTN, finden Sie auf jedem Mover und auf jedem Modul unter dem

DataMatrix-Code.

6.7.10.3 Data Area

Decompressed Sensor Data

Parameter Typ GroRe Offset Erlauterung

EncoderSensorValues |ARRAY [0..53] OF |432.0 0 64 Hallsensorwerte
LREAL

Data Pointers

Parameter Typ PTCID HW VariableName Size

Control UINT 0x00000005 Control 2

CurrentSetpoint- INT 0x00000002 Current setpoint value 2

Values[0..14] Ch.1-15

Status UINT 0x00000004 Status 2

CurrentActual- INT 0x00000001 Current actual value 2

Values[0..14] Ch.1-15

HallSensorValues ATHCompressed- [0x000000A2 BinaryData 2
Data64
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6.7.11 Data Recorder

6.7.11.1

Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Typ

PTCID

Erlauterung

BufferSize

General

ULINT

0x00010003

Ermittelt/bestimmt die Anzahl
der Puffer Versuche.

CycleDelay

General

UDINT

0x00010011

Ermittelt/bestimmt die Anzahl
der Zyklen fur die Verzoge-
rung der Aufzeichnung.

ImageSections

General

0x00010001

Ermittelt/bestimmt einen Be-
reich fUr einen Bildaus-
schnitt.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,ImageSecti-
ons*, [Seite 199].

ted

IsRingBufferModeActiva-

General

BOOL

0x00010009

Ermittelt/bestimmt, ob der
Ringpuffer aktiviert oder de-
aktiviert ist.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,IsRingBuf-
ferModeActivated”, [Seite
199].

WriteRecord

General

WriteRecord

0x00010005

Startet den Aufzeichnungs-
prozess.

TraceLevelMax

Diagnostics

TcTracelLevel

0x03002103

Steuert die Anzahl der Proto-
kollmeldungen.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,TracelLevel-
Max“, [Seite 199].

FilePartSize

Advanced

UDINT

0x00010006

Ermittelt/bestimmt die Da-
teigrolle.

FileOperationTimeout

Advanced

UDINT

0x00010007

Ermittelt/bestimmt die Zeit
nach der Aufzeichnungspro-
zess abgebrochen werden
soll.

Einheit: ms

ResetInfoArea

Advanced

BOOL

0x00010002

Ermittelt/bestimmt, ob der In-
fobereich nach dem Auf-
zeichnungsprozess zurick-
gesetzt werden soll.

Weitere Informationen dazu
finden Sie unter ,ResetInfoA-
rea“, [Seite 199].
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6.7.11.2  Parameter (Online)

Parameter Typ PTCID Erlauterung

FrameCount ULINT 0x00010004 |Ermittelt die Anzahl der Fra-
mes, die aufgezeichnet wer-
den sollen.

FrameSize UDINT 0x00010008 |Ermittelt die Grofde der Fra-
mes, die aufgezeichnet wer-
den sollen.

RecorderFrameCount ULINT 0x00010010 |Ermittelt die Anzahl der Fra-
mes, die aktuell aufgezeich-
net werden.

6.7.11.3 Data Area

Info

Parameter Typ GroRe Offset Erlauterung

UpdateTime LREAL 8.0 0 Geschatzte Aktualisierungs-
zeit

UpdateTimeMin LREAL 8.0 8 Minimale Aktualisierungszeit

UpdateTimeMax LREAL 8.0 16 Maximale Aktualisierungszeit
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6.7.12 Spezifische Datentypen

Py Diese Parameter liefern Ihnen zusatzliche Informationen zu den bis-
1 her aufgefihrten Parametern. Am Ende jeder Tabelle haben Sie die
Moglichkeit zum Anfang der jeweiligen Parametergruppe zuriickzu-

springen.
6.7.12.1  OperationMode
Parameter Typ Erlauterung
Normal OperationMode TwinCAT lauft mit der aktuellen Hardware.
Simulation OperationMode TwinCAT lauft im Simulationsmodus
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]

6.7.12.2  MoverType

Enuminfo Typ Erlauterung

UserSpecific MoverType Kundenspezifischer Mover
AT9011_0050 MoverType Mover AT9011-0050
AT9011_0070 MoverType Mover AT9011-0070
AT9012_0050 MoverType Mover AT9012-0050
ATH9011_0075 MoverType Mover ATH9011-0075

Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]

6.7.12.3 MagnetPlateType

Enuminfo Typ Erlauterung

AT9001_0550 MagnetPlateType Magnetplattenset AT9001-0550
AT9001_0450 MagnetPlateType Magnetplattenset AT9001-0450
AT9002_0550 MagnetPlateType Magnetplattenset AT9002-0550
AT9001_0AAQ MagnetPlateType Magnetplattenset AT9001-0AAQ
AT9001_0883 MagnetPlateType Magnetplattenset AT9001-0883
AT9001_0775 MagnetPlateType Magnetplattenset AT9001-0775
ATH9001-0550 MagnetPlateType Magnetplatenset ATH9001-0550

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]

6.7.12.4 MoverSortOrder

Parameter Typ Erlauterung
Ascending SortOrderEnum Die Mover werden positiv gezahlt, beginnend bei 1 ab der XTS
Hardware Nullposition.
Descending SortOrderEnum Die Mover werden negativ gezahlt, beginnend mit der héchsten
Mover Nummer der XTS Hardware Nullposition
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zurlck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]
190 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF




Funktionen des Treibers

6.7.12.5 IdDetectionMode
Parameter Typ Erlauterung
Standard MoverldDetectionMo- |Alle Mover haben ein Magnetplattenset Mover Standard. Die Mo-
de ver ID-Erkennung ist ausgeschaltet.
Mover1 MoverldDetectionMo- |Genau ein Mover hat das Magnetplattenset Mover 1.
de
MultipleMover1 MoverldDetectionMo- |Mehrere Mover haben das Magnetplattenset Mover 1.
de
Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]

6.7.12.6  MoverPositionAssignment

Parameter Typ Erlauterung
Standard MoverPositionAssi-  |Alle Mover behalten ihre absolute Position.
gnment
StartAtFirstMover MoverPositionAssi- |Der erste Mover erhalt die hochste oder niedrigste absolute Positi-
gnment on, abhangig von der MoverPositionAssignment.
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
6.7.12.7  ExpectedMoverlds
Parameter Typ Wert Erlauterung
Id STRING(3) 1 Mover ID.
»1 fir Mover mit dem dem Magnetplatten-
set Mover 1.
- fur Mover mit dem Magnetplattenset
Standard.
Count UDINT 2 Anzahl der erwarteten Mover.
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]

6.7.12.8  StartStandStillTeaching

Parameter

Typ

Erlauterung

TeachingSelection

TeachingSelection

Auswahl, ob die Module vom Teaching ausgeschlossen oder in
das Teaching integriert werden.

 ExcludeSpecifiedI-
tems

Module mit Movern. Diese Module sollen vom Teaching ausge-
schlossen werden.

* IncludeSpecifiedl-
tems

Leere Module. Diese Module sollen ins Teaching integriert wer-
den.

selectionString

STRING(1023)

Nummern der Module, entsprechend des Parameters Tea-
chingSelection.

Die Modulnummern kénnen mit den Zeichen ,-“ oder ,,,“oder einer
Kombination aus beiden Zeichen eingegeben werden, z. B. “1-4”,
“1,2,3,4” oder “1-3,4”.

Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
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6.7.12.9  StartMovementTeaching
° Systemart beachten
1 Das StartMovementTeaching ist nur beim XTS Standard System an-
wendbar und nicht fir das XTS Hygienic System verfligbar. Diese
Parameter werden beim XTS Hygienic System ignoriert.
Parameter Typ Erlauterung

teachingSelection

TeachingSelection

Auswahl, ob die Module vom Teaching ausgeschlossen oder in
das Teaching integriert werden.

 ExcludeSpecifiedI-
tems

Module mit Movern. Diese Module sollen vom Teaching ausge-
schlossen werden.

* IncludeSpecifiedl-
tems

Leere Module. Diese Module sollen ins Teaching integriert wer-
den.

selectionString

STRING(1023)

Nummern der Module, entsprechend des Parameters Tea-
chingSelection.

Die Modulnummern kénnen mit den Zeichen ,-“ oder ,,“oder einer
Kombination aus beiden Zeichen eingegeben werden, z. B. “1-4”,
“1,2,3,4” oder “1-3,4”.

Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]

6.7.12.10  IsAbortOnTeachingWarningsEnabled

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Der Treiber bricht den Start ab, wenn Teaching Warnungen vor-
handen sind.

FALSE BOOL Der Treiber bricht den Start nicht ab, wenn Teaching Warnungen
vorhanden sind.

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]

6.7.12.11  IsTeachingCheckSumCheckEnabled

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Die Prufung der Teaching Kontrollsumme wird beim Start durch-
gefuhrt.

FALSE BOOL Die Priifung der Teaching Kontrollsumme wird nicht beim Start

durchgefihrt.

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]

6.7.12.12  TeachingCheckSum

Parameter Typ Erlauterung
[0]...[15] BYTE Werte fur die Teaching Kontrollsumme.
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
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6.7.12.13  TeachingWarningLevel
Parameter Typ Erlauterung
Level 1 TeachingWarningLe- |Sehr genau
vel
Level_2 TeachingWarningLe- |Normal
vel
Level 3 TeachingWarningLe- |Gering
vel
Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
6.7.12.14  IsAutoDumpWritingEnabled
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Dump-Dateien werden bei besonderen Ereignissen automatisch
geschrieben, z. B. Mover-Erkennung, Mover ID-Erkennung, Mover
verloren, ...
FALSE BOOL Dump-Dateien werden nicht automatisch geschrieben.
Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]
6.7.12.15 IsInputCheckEnabled
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Aktiviert die Plausibilitatsprifung aller Eingangskanale des Sys-
tems.
FALSE BOOL Deaktiviert die Plausibilitdtsprifung aller Eingangskanale des Sys-
tems.
Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]
6.7.12.16  UsedEventLogger
Parameter Typ Erlauterung
StandardMessage- |EventMessenger Meldungen werden Uber die vom Benutzer gewahlte Schnittstelle
Interface ausgegeben.
EventLogger EventMessenger Meldungen werden im Visual Studio Ereignisprotokoll ausgege-
ben.
TC3EventLogger EventMessener Meldungen werden im TC3 Ereignisprotokoll ausgegeben.
Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]
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6.7.12.17  IsCycleTimeWarningSuppressed

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Es werden keine Taktzeitwarnungen ausgegeben.

FALSE BOOL Taktzeitwarnungen werden ausgegeben, wenn die XTS-Task
Taktzeit von 250us abweicht.

Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]

6.7.12.18 IsMoverFrozenErrorActivated

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Wenn ein Mover einfriert, wird ein Fehler ausgegeben.

FALSE BOOL Wenn ein Mover einfriert, wird eine Warnung ausgegeben.

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]

6.7.12.19  IsPositionBasedErrorForwardingEnabled

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Das DriveDeviceError-Bit der NC-Achse zeigt TRUE, wenn der
betreffende Mover auf einem Modul mit einem Fehler steht, noch
bevor die Mover-Achse freigegeben wird.

FALSE BOOL Das DriveDeviceError-Bit der NC-Achse zeigt nicht TRUE, wenn
der entsprechende Mover auf einem Modul mit einem Fehler
steht, bevor die Mover-Achse freigegeben wird. Es wird TRUE
zeigen, wenn die Mover-Achse freigegeben ist.

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]

6.7.12.20  Optimization

Parameter Typ Erlauterung

No OptimizationEnum Es wird keine Optimierung vorgenommen.

MaximizePositionAc- |OptimizationEnum Das System wird hinsichtlich der Positionsgenauigkeit optimiert.

curacyOP1

SmoothMovemen-  |OptimizationEnum Das System wird fir ruckfreie Bewegungen optimiert.

tOM1

CombinationOC1 OptimizationEnum Das System wird fiir eine Kombination aus Positionsgenauigkeit
und ruckfreien Bewegungen optimiert.

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]
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6.7.12.21 PositionStartUpSimulationMode

Parameter Typ Erlauterung

UseMoverParame- |PositionStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation mit ihrer vorgegebenen Start-
ters lationMode position.

UseOffsetAndDistan-|PositionStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation auf Grundlage der konfigurier-
ce lationMode ten Offset-Positionsparameter und Abstands-Positionsparameter.
UseRandomDistribu- |PositionStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation an einer zufélligen Position.
tion lationMode

Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]

6.7.12.22  MoverlIdStartUpSimulationMode

Parameter Typ Erlauterung

UseMoverParame- |MoverldStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation mit ihrer vorgegebenen Start-

ters lationMode position.

UseAlternation MoverldStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation mit einer wechselnden ID, die
lationMode auf den Einstellungen fiir die erwarteten Mover IDs basiert.

UseRandomDistribu- |MoverldStartUpSimu- |Die Mover starten in der Simulation mit einer zufalligen ID, die auf

tion lationMode den Einstellungen fir die erwarteten Mover IDs basiert.

Zuruck zu Processing Unit ,Parameter (Init)¢, [Seite 159]

6.7.12.23

RandomInitMode

Parameter

Typ

Erlauterung

UseSystemTime

RandomlInitMode

Die zufallige Verteilung wird auf Grundlage der Systemzeit be-
rechnet.

UselnitSeed RandomlnitMode Die zufallige Verteilung wird auf Grundlage des Ausgangswertes
berechnet.
Zurlck zu Processing Unit ,Parameter (Init)*, [Seite 159]
6.7.12.24  IdDiagConfiguration
Parameter Typ Erlauterung
floatBufferSize UDINT Zugewiesener Pufferplatz fur Position und aktuelle Werte.
intBufferSize UDINT Zugewiesener Platz fur Kommunikationsdaten zwischen SoftDrive
und TcloXts.
requiredCurrentDe- |REAL Zu berlcksichtigende notwendige Wechselstromdifferenz.
viation
requiredPositionDe- |REAL Zu berucksichtigende notwendige Positionsanderungsdifferenz.
viation

Zuruck zu Processing Unit ,Hidden Parameter (Init)*, [Seite 164]
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6.7.12.25 CompletionCriteria

Parameter Typ Erlauterung

CheckEveryMover |MoverldDetection- Jeder Mover erhalt einen Ruck zur Erkennung und wird auf seine

CompletionCriteria ID gepruift.
CompleteAfterMo-  |MoverldDetection- Sobald der Mover mit dem Magnetplattenset Mover 1 erkannt
ver1Found CompletionCriteria wurde, wird die Erkennung beendet.
Zurlck zu Processing Unit ,Hidden Parameter (Init)*, [Seite 164]

6.7.12.26  IsCommutationInverted

Parameter Typ Erlauterung

TRUE OTCID Achtung! Der Parameter ist nur fir Tests - wenn die Kommutie-
rung invertiert ist und das Magnetplattenset nicht Ubereinstimmt,
kann der Umrichter nicht sicher gesteuert werden!

FALSE OTCID Achtung! Der Parameter ist nur fiir Tests - wenn die Kommutie-
rung invertiert ist und das Magnetplattenset nicht Ubereinstimmt,
kann der Umrichter nicht sicher gesteuert werden!

Zuruck zu Mover ,Hidden Parameter (Init)*, [Seite 168]

6.7.12.27 ModuleSide

Parameter Typ Erlauterung

Back ModuleSide Darstellung der Modulseite mit Typenschild.

Front ModuleSide Darstellung der Modulseite mit Feedbacksystem.
Zurlck zu Part ,Parameter (Init), [Seite 171]

6.7.12.28 IsEnabled

Parameter Typ Erlauterung

TRUE BOOL Definiert, ob die Station aktiviert ist.

FALSE BOOL Definiert, ob die Station deaktiviert ist.

Zurlck zu Sta

tion Info ,Parameter (Init)*, [Seite 173]

Zuruck zu Control Area ,Parameter (Init)*, [Seite 181]

6.7.12.29 MoverldDetectionMode

Parameter Typ Erlauterung

Standard MoverldDetectionMo- |Erkennungsmodus ist deaktiviert. Es werden nur Standard Mover
de verwendet.

Mover1 MoverldDetectionMo- |Erkennungsmodus ist aktiviert. Ein Mover 1 wird verwendet.
de

MultipleMover1 MoverldDetectionMo- |Erkennungsmodus ist aktiviert. Mehrere Mover 1 werden verwen-
de det.

Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]
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6.7.12.30  MoverPositionAssignment
Parameter Typ Erlauterung
Standard MoverPositionAssi-  |Definiert die niedrigste/hdchste Position.
gnment
StartAtFirstMover MoverPositionAssi-  |Definiert die niedrigste/hdchste Position.
gnment
Zurlck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]
6.7.12.31 IncludeModuleAreasInRecord
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Modulbereiche sind in der Aufzeichnung enthalten.
Achtung! Nicht andern! Veralteter Parameter.
FALSE BOOL Modulbereiche sind in der Aufzeichnung nicht enthalten.
Achtung! Nicht andern! Veralteter Parameter.
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)*, [Seite 174]
6.7.12.32  IncludeMoverAreasInRecord
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Moverbereiche sind in der Aufzeichnung enthalten.
Achtung! Nicht andern! Veralteter Parameter.
FALSE BOOL Moverbereiche sind in der Aufzeichnung nicht enthalten.
Achtung! Nicht andern! Veralteter Parameter.
Zuruck zu lo Driver ,Parameter (Init)“, [Seite 174]
6.7.12.33 IsClosed
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Der Track ist geschlossen.
FALSE BOOL Der Track ist nicht geschlossen.
Zuruck zu Track ,Parameter (Init), [Seite 180]
6.7.12.34  IsIncludedInDetection
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Der Track ist Teil der Mover-Erkennung und der Mover ID-Erken-
nung.
FALSE BOOL Der Track ist kein Teil der Mover-Erkennung und der Mover ID-Er-
kennung.
Zuruck zu Track ,Parameter (Init), [Seite 180]
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6.7.12.35 Polarity

Parameter Typ Erlauterung

Positive Polarity Der Track hat eine positive Zahlrichtung.

Negative Polarity Der Track hat eine negative Zahlrichtung.
Achtung! Derzeit noch nicht unterstutzt.

Zurlck zu Track ,Parameter (Init), [Seite 180]

6.7.12.36  DriveConfigldentity

Parameter Typ Erlauterung

vendor UDINT Hersteller ID

code UDINT Artikelnummer

revision UDINT Revisionsnummer

serial UDINT Seriennummer
Zuruck zu AT20xx_0xxx ,Parameter (Online)*, [Seite 183]
Zurlick zu ATH20x0_0xxx ,Parameter (Online)®, [Seite 186]

6.7.12.37  DriveOnlineldentity

Parameter Typ Erlauterung

vendor UDINT Hersteller ID

code UDINT Artikelnummer

revision UDINT Revisionsnummer

serial UDINT Seriennummer
Zuruck zu AT20xx_0xxx ,Parameter (Online)*, [Seite 183]
Zurtck zu ATH20x0_0xxx ,Parameter (Online)*, [Seite 186]

6.7.12.38  EncoderConfigldentity

Parameter Typ Erlauterung

vendor UDINT Hersteller ID

code UDINT Artikelnummer

revision UDINT Revisionsnummer

serial UDINT Seriennummer
Zurtick zu AT20xx_0xxx ,Parameter (Online)*, [Seite 183]
Zurlck zu ATH20x0_0xxx ,Parameter (Online)“, [Seite 186]

6.7.12.39  EncoderOnlineldentity

Parameter Typ Erlauterung
vendor UDINT Hersteller ID

code UDINT Artikelnummer
revision UDINT Revisionsnummer
serial UDINT Seriennummer

Zurlck zu AT20xx_0xxx ,Parameter (Online)“, [Seite 183]
Zurlck zu ATH20x0_0xxx ,Parameter (Online)*, [Seite 186]
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6.7.12.40  EncoderSensorValues
Parameter Typ Erlauterung
[0] - [31] LREAL Encoder-Sensorwert des jeweiligen Kanals
Zurlck zu AT20xx_0xxx ,Parameter (Online)“, [Seite 183]
Zurlck zu ATH20x0_0xxx ,Parameter (Online)®, [Seite 186]
6.7.12.41 ImageSections
Parameter Typ Erlauterung
ObjectID OTCID Objekt ID
AreaNumber UDINT Bereichsnummer
StartAddress UDINT Startposition
Size UDINT BildgroRe
Zuruck zu Data Recorder ,Parameter (Init)*, [Seite 188]
6.7.12.42  IsRingBufferModeActivated
Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Ringpuffer ist aktiviert
FALSE BOOL Ringpuffer ist deaktiviert
Zuruck zu Data Recorder ,Parameter (Init)*, [Seite 188]

6.7.12.43 TraceLevelMax

Parameter Typ Erlauterung

tIAlways TcTracelLevel Steuert die Menge der Protokollmeldungen. Alle Meldungen wer-
den ausgegeben.

tIError TcTracelLevel Steuert die Menge der Protokollmeldungen. Nur Fehler werden
ausgegeben.

tiWarning TcTracelLevel Steuert die Menge der Protokollmeldungen. Fehler und Warnun-
gen werden ausgegeben.

tlinfo TcTracelLevel Steuert die Menge der Protokollmeldungen. Fehler, Warnungen
und Informationen werden ausgegeben.

tiVerbose TcTracelLevel Steuert die Menge der Protokollmeldungen. Es werden keine Mel-
dungen ausgegeben.

Zurlck zu Data Recorder ,Parameter (Init)*, [Seite 188]

6.7.12.44 ResetInfoArea

Parameter Typ Erlauterung
TRUE BOOL Der Infobereich wird zuriickgesetzt.
FALSE BOOL Der Infobereich wird nicht zurlickgesetzt.
Zurlck zu Data Recorder ,Parameter (Init)*, [Seite 188]
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —199
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7 Inbetriebnahme

7.1 Projekt 6ffnen oder anlegen

i

jlo

7.1.1 Vorhandenes Projekt 6ffnen

Startbildschirm

LE R R R R R E] a2 a9
EENZQ
LR

Menu

[Z start Page - Tckacshell

File | Edit View Project Debug TwinCAT TwinCATHMI ~TwinSAFE PLC  Team Scope Tools W

i3 EX~]

» 4

» |8 Project/Solution. CtrlShift+0
€] Folder... Ctrl+Shift+Alt+ 0

Open from Source Control

& File.. Ctri+0

Cirl+S Convert.
BF Open Project from Target...
4 Open Solution from Archive...

) Send by E-Mail
W Saveall CtrlsShift+5
Page Setup.
Print Ctrl+P
Recen

Recent Projects and Solutions

This week

Exit Alt+F4
1 [y TWinCAT Project.sin

200—

Die ersten Schritte der Inbetriebnahme sind davon abhangig, ob Sie
Uber Hardware verfligen oder nicht. Wenn eine unterschiedliche
Vorgehensweise erforderlich ist, werden lhnen zu Beginn des jewei-
ligen Kapitels entsprechende Verlinkungen dargestellt.

Hardware vorhanden

Wenn Sie Uber Hardware verfiigen, kdnnen Sie ein bereits vorhan-
denes Projekt 6ffnen oder ein neues Projekt anlegen. Sie kénnen
mit einem der folgenden Kapitel fortfahren:

* ,Vorhandenes Projekt 6ffnen®, [Seite 200]
» ,Neues Projekt anlegen®, [Seite 201]

Hardware nicht vorhanden

Wenn Sie Uber keine Hardware verfligen, kdnnen Sie ein bereits
vorhandenes Projekt 6ffnen oder mit dem XTS Simulation Builder
ein neues Projekt anlegen. Beckhoff empfiehlt den XTS Simulation
Builder zu verwenden. Sie kdnnen mit einem der folgenden Kapitel
fortfahren:

» ,Vorhandenes Projekt 6ffnen®, [Seite 200]
+ XTS Simulation Builder®, [Seite 231]

Nachdem Sie TwinCAT gedffnet haben, haben Sie die Moglichkeit
im Startbildschirm oder im MenU ein vorhandenes Projekt zu 6ffnen.

In der Auflistung werden lhnen die zuletzt gedffneten Projekte des
Vortages, der letzten Woche, des letzten Monats und der vorange-
gangenen Zeit angezeigt.

» Auf ein vorhandenes Projekt in der Liste klicken, um es zu 6ffnen

» Im Meni File auf den Menlpunkt Open... klicken
» Im Ausklappmeni auf Project/Solution klicken
» Auf ein vorhandenes Projekt klicken, um es zu 6ffnen

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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7.1.2  Neues Projekt anlegen

Um ein XTS System einzurichten und mit allen Hardwarekomponen-
ten zu verbinden, missen Sie zunachst ein TwinCAT 3-Projekt ein-
richten. Zur Inbetriebnahme muissen Sie ein neues TwinCAT XAE-
Projekt mit Solution anlegen.

@l xspojectvana - Toesnen » Im Menu File auf den Menlpunkt New klicken
File | Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PIC Team Scope To
ew A6 Foee s Jo | B> Im Ausklappment auf Project klicken
Open > | %3 File. Ctrl+N -
L STl XTS Tool Window + X
Add to Source Control
o 5 XtsProjectManual v
Close (2=
Close Solution I g ] a9
W save XtsProjectManual Ctrl+S B
Save XtsProjectManual As... I =
@  save XtsProjectManual as Archive.. -
_J  Send XtsProjectManual by E-Mail. | g
W save Al Ctrl+Shift+S &
Source Control » @
Page Setup.. | g
Print. Ctri+P
Account Settings...
Recent Projects and Solutions »
Exit Alt+F4
New Project [ X
P Recent Sort by: | Default -] Search (Ctrl+E) P~
4 |nstalled E= g
E TwinCAT XAE Project (XML format) TwinCAT Projects ~ 1YPeE: TWinCAT Projects
b TwinCAT Measurernent TwinCAT XAE Systern Manager
b TwinCAT HMI Configuration
TwinCAT Projects
TwinCAT PLC
TcKaeShell Solution
Mot finding what you are looking for?
Open Visual Studic Installer
Mame: ITwinCATProject I
Location: 1T\ Usersh ni vizina i s\ Documentsh TcKaeShell - Browse...
Solution name: |TwinCAT Project | Create directery for solution
D Create new Git repository

BECKHOFF Version: 1.1.1

Das Dialogfenster New Project 6ffnet sich.

» Auf TwinCAT Projects klicken

» In das Eingabefeld Name einen Namen eingeben

» Einen Dateipfad im Dropdown-Meni Location auswahlen
ODER

» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Project Location zu
offnen und einen Dateipfad auszuwahlen

» In das Eingabefeld Solution name einen Namen eingeben
» Mit OK bestatigen
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7.2 Hardware vorbereiten

1.2.1

7.2.2 Ziel-PC verbinden

Solution Explorer
DE-|o-a|p -
Search Solution Explorer (Ctrl+a)

fa] Solution "TwinCAT Project' (1 project)
4| TwinCAT Project

3 MOTION
PLC
7] SAFETY

EC++

& anaLyTICS
> & o

Seﬂings Additional Files
TwinCAT System Manager
v3.1{Build 4321}
Version
Engineering 3.1 (Build 4024.11)

Target 3.7 (Build 4024.11) Local

Project v3.1 (Build 402411) ] Pin Version

Copyright BECKHOFF © 1996-2020
bittp://www beckhoff com

202 —

Hardware iberpriifen

jlo

jlo

Choose Target..

v3.1(Build 4024.11)

Hardware nicht vorhanden
Wenn Sie Uber keine Hardware verfligen, kdnnen Sie ein System
konfigurieren. Sie kdnnen mit folgendem Kapitel fortfahren:

+ ,System konfigurieren®, [Seite 206]

Hardware vorhanden
Wenn Sie Uber Hardware verfligen, kénnen Sie mit den folgenden
Schritten fortfahren.

» Korrekte Verbindung aller XTS Hardwarekomponenten mit dem
IPC und dem Netzanschluss prifen

Folgende LEDs mussen an allen Modulen leuchten:
* Link/ Act
e 24V /4A

Wenn die LEDs nicht leuchten:
» Kabel und Steckverbindungen tberpriifen

» EtherCAT-Einstellungen fir die Kommunikation mit dem Ziel-PC
Uberpriifen

Dieselbe Softwareversion auf Ziel-PC und Engeneering-PC
Stellen Sie sicher, dass auf Ihrem Ziel-PC dieselbe Softwareversion
installiert ist, wie auf lnrem Engeneering-PC.

» Solution Explorer > TwinCAT Project ausklappen
» Doppelklick auf SYSTEM

» Im Projektfenster auf den Reiter General klicken
» Auf Choose Target klicken

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



Inbetriebnahme

Choose Target System #

Ok I

Cancel

Search [Ethernet]...

Search [Fieldbus).

[ 5et as Default

TR

Cannection Timeout (2]

7 Add Route Dialog x

Enter HostName /1P| [ Ficfresh Status Broadeast Search

HostName  Cornected  Addiess  AMSNetld  TwinCAT  0S Yewsion  Fingerprit Camment

[ Unidirectional

@dvanced Settings

Add Route Close

7 Add Route Dialog

X

Enter HostName /1P | [ Ficfresh Status

Broadeast Search

HostName  Cornected  Address AMSNetld  TwinCAT  0S Yersion  Fingerprit Comment

L 1

Flaute Name (Target) Fiaute Name (Remate)

Al 1 Target Route Remote Rout
Vil Amstetd ey [ | O Project O Nare / Server
& 3 ® Static ® Static
e TP TR = O Temporary O Temporary
Ackess Infe
Ot tame [S]p ctess AdvancedSetings [ Uridrectonal
Cormection Timeout s} [5 s
Ma Fragment Size (KBptek [0 : Add Foute Dose
Select Adapter(s) x
[Zlintel(R) Ethernet Connection (7) 1219-LM 163, {4 ks 14 .
[Tealtek Us GoE Family Controller 1725084 51 138 28 B =
Cancel
7 Add Route Dialog x

Enter Host Name / P | | Fiefresh Status Broadeast Search

Host . Cornected /ddress

45 Netld TwinCAT 05 Ve Fingeiprint

09 CHIDOZICTCICEICET

< >
Poute Name (T arget} C3625337 Route Name (Remote)
AmsNelld 5.98.16955.1.1 Target Foute Remaie Foue
Vitusl pmshetduaTy [ @Rz @S
® Static ® Static

Transport Type: TCPIP v O Temporay O Tempuray

OHosthame @ P Adess Advanced Setings ] Unidectional
Cornection Tineaut s} |5 5
Max Fragment Size (KBytel: [0 5 | T | Close
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Das Dialogfenster Choose Target System 6ffnet sich.

Im Dialogfenster Choose Target System werden alle Ziel-PCs auf-
gelistet, zu denen Routen vom Entwicklungssystem bestehen.

Wenn der gewunschte Ziel-PC noch nicht aufgelistet ist:
» Auf Search (Ethernet)... klicken

Wenn Sie lokal auf lhrem Engeneering-PC arbeiten:

» Auf <Local> klicken

Nachdem Sie <Local> ausgewahlt haben, kdnnen Sie mit folgen-
dem Kapitel fortfahren:

,Ziel-PC Uberprifen®, [Seite 204]

Das Dialogfenster Add Route Dialog 6ffnet sich.
» Kontrollkastchen Advanced Settings aktivieren

» Kontrollkastchen IP Address aktivieren
» Auf Broadcast Search klicken

Das Dialogfenster Select Adapter(s) 6ffnet sich.

» Kontrollkéstchen Realtek USB GbE Family Controller deakti-
vieren

» Mit OK bestatigen

» Auf den Ziel-PC klicken
» Auf Add Route klicken
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7 Add Remote Route

X

Das Dialogfenster Add Remote Route 6ffnet sich.
Secure ADS  (TwinCAT 31 >=4024)
i » In das Eingabefeld Password das Passwort flr den Ziel-PC ein-

Check Fingerprink | C51D0Z1C7CICE1C27A568E904 31 71BD2BNAD EALEF 3531 7870CEATAT1 3CEAADCT ]

— ‘ geben
O Shared Cefieats Authority (CA) [ ignere Commen Name. > M |t 0 K bestat| g en

O Preshared Key (PSK)

Remote User Credenials

User [ dministrator Passward: | |

Cancel

7 Add Route Dialog

x

Die erfolgreiche Verbindung des Ziel-PCs wird durch ein geschlos-
IR senes Schloss in der Spalte Connected dargestellt.

HostName  Corrected  Address £MS Netld TWinCAT  0S Version Fingerprint

D<52A337D15331;;.5 5387695571 3714024 Windowe 101808 C51D0Z1CTCICEIC27AE88S > Mit close bestatigen

< >
Route Name (Target} CX 28937 Route Name (Remate]
Amshletld: 5981635511 Taigel Roue Remote Route
T OPrest e /Sene
i - @ Static @® Static

enspatt Tvee TP = O Temporary O Temparary
Addrees Info [EE

OHostName  ® IPAddress Advanced Settings [ Uridirectional

Carnection Timeout (5] 5 5
e Adspare

Choose Target System x| Das Dialogfenster Choose Target System 6ffnet sich.
1| » Mit OK bestatigen

Cancel

= <Local> [17217.204.961.1)
= - 15.95.164. 5

Search [Ethernet]...

Search [Fieldbus).

[ 5et as Default

Connection Timeaut (] 4 5

7.2.2.1  Ziel-PC Uberprifen

ST s s i o e e | P Uberpriifen, ob der Ziel-PC ausgewahlt ist

| Reesse -] inCATRT 669

\ '\‘-rm o » Bei Bedarf den Ziel-PC im Dropdown-Menul auswahlen

937 (598.16955.1.1)

7.2.3 10 Devices scannen

@ TwinCATProject - TcKaeshell » Darauf achten, dass sich TwinCAT im Config Mode befindet

File Edit View Project Build Debug TwinCAT | P> Bei Bedarf auf die Schaltflache Restart TwinCAT (Config Mo-
fo-o|8-0-2 | |9 - de) klicken, um den Config Mode zu aktivieren

RN

% Build 4024.11 (Loaded) = <&

=
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Solution Explorer
@WE-| DTS-

Search Selution Explorer (Ctrl+ )
&1 Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 o TwinCAT Project

b @l SYSTEM

3 MOTION

3 PLC

ANALYTICS

4 ﬁlfo

a5 Mag %3 Add New ltem... Ins

o Add Existing ltem... Shift+Alt+A
Add New Folder...
Export EAP Config File

Scan

Paste
Paste with Links

Ctrl+V

TeXaeShell

HIMT: Mot all types of devices can be found automatically

B e WO dirvicii Fonamd x*

[ Diermcn 1 [EthaiTAT Aydombon Profocsl]
|_|Cervarn 2 [EthesTAT Ausomsbon Protocal]
|_ICervcn JIEthaiCAT Auscrsion Protocall

[ erem SR T € st disagome]

[ | e B EH=CAT Ausomabon Prosocol]
| Do B EthaelAT)

|| D 4 [EtheiTAT)

[ Devpe 3 T-Erhermest Promcol]

TcXaeShell

0 Scan for boxes

Yes

Mo

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Devices klicken, um das Kontext-
menl aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Scan klicken

Das Dialogfenster TcXaeShell 6ffnet sich.
» Mit OK bestatigen

Abhangig von den Komponenten lhres XTS Systems stehen unter-
schiedliche Devices zur Auswahl:

* je ein RT-Ethernet Adapter fiir jeden angeschlossenen CU2508

* je ein EtherCAT Device fur jeden Einspeisestrang des XTS Sys-
tems

» EtherCat Devices fir die Busklemmen im Schaltschrank
Beckhoff empfiehlt die Devices fiir einen besseren Uberblick eindeu-
tig zu benennen.

Das Dialogfenster 8 new I/O devices found 6ffnet sich.

» Kontrollkastchen der Devices aktivieren, die fiir die aktuelle Kon-
figuration ausgewahlt werden sollen

» Mit OK bestatigen

Das Dialogfenster TcXaeShell 6ffnet sich.
» Mit Yes bestatigen
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7.3 System konfigurieren

206 —

o

jdo

Sie haben verschiedene Maoglichkeiten ein XTS System zu konfigu-
rieren. Die Vorgehensweise wie Sie ein System konfigurieren kon-
nen, ist abhangig davon, ob Sie Uber Hardware verfligen oder nicht:

Hardware vorhanden

Wenn Sie uber vorhandene Hardware verfligen, kénnen Sie das
System mit dem XTS Configurator oder manuell anlegen. Beckhoff
empfiehlt den XTS Configurator zu verwenden. Sie kénnen einem
der folgenden Kapitel fortfahren:

« XTS Configurator®, [Seite 260]
» ,Neues XTS System manuell anlegen®, [Seite 39]

Hardware nicht vorhanden

Wenn Sie Uber keine Hardware verfigen, kénnen Sie das System
mit dem XTS Simulation Builder oder manuell anlegen. Beckhoff
empfiehlt den XTS Simulation Builder zu verwenden. Sie kdnnen mit
einem der folgenden Kapitel fortfahren:

» XTS Simulation Builder®, [Seite 231]
+ ,Neues XTS System manuell anlegen®, [Seite 39]

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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7.4 10 Devices iiberpriifen

Anschluss an das Stromnetz und 48 V erforderlich

Zur Inbetriebnahme eines realen XTS Systems muss das System an
das Stromnetz angeschlossen sein und 48 V missen aufgeschaltet
sein.

el o

Nachdem Sie das XTS System konfiguriert haben, kdnnen Sie die
Konfiguration in Betrieb nehmen und die Mover verfahren.

Hardware vorhanden
Um ein System in Betrieb zu nehmen, missen die IO Devices akti-
viert sein.

el o

Hardware nicht vorhanden
Um ein simuliertes System in Betrieb zu nehmen, missen die |O-
Devices deaktiviert sein.

[P

Ob die Devices aktiviert oder deaktiviert sind, kdnnen Sie an der
Darstellung der Devices im Solution Explorer erkennen:

=== Das Device ist aktiviert.
—é Das Device ist deaktiviert.
Solution Explorer - x| P Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-
@WE-|ora|f - pen
Si h Solution Expl (Ctrl+id) P~ o . . .. .
P » Uberpriifen, ob alle XTS relevanten Devices aktiviert sind
] Selution TwinCAT Project’ {1 project)
4 :Igigsﬁ;‘;ﬁm Wenn die Devices deaktiviert sind, missen die Devices aktiviert
b [ MoToN werden.
3 PLC
[ saFeTY
m C++
ANALYTICS
4 Fvo
4 #f'gDevice;
P =2 Devicel
P == Device2
m’ Mappings
7.4.1 Aktivieren
Solution Explorer - 2 x| p Die Taste Strg gedriickt halten, um die Devices auszuwahlen
c L T i =1l —- . . . .
@a-o-a|k » Mit der rechten Maustaste auf die XTS relevanten Devices Kli-
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P -

3] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 g l] TWinCAT Project
b (4l SYSTEM
b MOTION
PLC
| saFETY
m C++
ANALYTICS
/0
#

3

4

Pl

= Devices
b &g Devicel
b &g Device2

cken
» Im Kontextmenu auf Disable klicken

&’ Mappings | O} Copy Ctrl+C
X cut Ctrl+X
Paste with Links
X Remove Del
I = Disable
BECKHOFF Version: 1.1.1
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7.5 Konfiguration aktivieren

[@l] WwinCAT Project - TckaeShell
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinCATHMI  TwinS,
8- 0t |

© Build 4024711 (Loaded) - < i | |E2
Solution Explorer
@dE-|o-ap=

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

T Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
> @l SYSTEM
4 MOTION
b B NC-Task 1
[ =T

- ‘ Release -

& |[®]7. & | xsProjec

Activate Configuration *

Project: TwinCAT Project

Target: £ CX82A937 (5.98.1649.55.1.1] |

[oc ] cone

Properties [Rrtelli3e

A Add to Source Control &

1

e -8 (7]

Nebroect 23

1.6

Mover ID-Erkennung

208 —

» Auf die Schaltflache Activate Configuration klicken, um die
Konfiguration zu aktivieren

Das Dialogfenster Activate Configuration 6ffnet sich.

» Darauf achten, dass in den Eingabefeldern Project und Target
das korrekte Projekt und der korrekte Ziel-PC ausgewahlt sind

» Mit OK bestatigen

Sobald das System aktiviert ist, wird in der Informationsleiste und
Statusleiste ein animiertes TwinCAT-Symbol eingeblendet. Das XTS
System ist betriebsbereit. Anderungen an der aktuellen Konfigurati-
on kénnen Sie jederzeit vornehmen, indem Sie den XTS Configura-
tor erneut offnen.

Das XTS Tool Window lasst sich nur in den Running-Modus verset-

zen, wenn die Konfiguration aktiviert ist und sich TwinCAT im Run-

Modus befindet.

» Im XTS Tool Window die Schaltflache Check to enable live
view aktivieren

Das XTS Tool Window befindet sich im Running-Modus und zeigt
die aktuellen Moverpositionen.

Fihren Sie eine Mover ID-Erkennung durch, um Mover 1 auf dem
System zu lokalisieren. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Kapitel ,Mover 1-Funktionalitat®, [Seite 93].
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7.7 NC-Achsen aktivieren

& Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
b @l SYSTEM
4 MOTION
4 [&] NC-Task 1
[B1 NC-Task 1 5VE
jﬁ Image
[ Tables
[& Objects

B Mover Axis 2
B Mover Axis 3
B} Mover Axis 4
B Mover Axis 5
B} Mover Axis &
Bk Mover Axis 7
B Mover Axis 8
B Mover Axis 9
B Mover Axis 10

A

PLC
[F_snrETY

Solution Explorer > 1 x
Qe o] s -
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P -

Pl “ianxes

General Settings  Parameter D)'namlcs Functions Coupling Compensation
53 7978 Setpoint Posttion: [mm|
g 53.8031

[mm]  Actual Velocity [mm/'s] Setpoint Velocity:  [mm/s]

Lag Distance {min/max)

[ 0.0009 (:0.006. 0.006}] | 26380 | 0.0000|

Qvemide: [%] Total / Control Qutput:  [%] Emor:

[ 100.0000%) [ 000/ 0.00% 00
Status fog.) Status fphys.) Enabling

[ Ready NOT Moving  [] Coupled Mode [ contraller
[Jcalbrated [ Moving Fw [Jin Target Pos [ Feed Fuw

[JHas Job [ Moving Bw [Jin Pos. Range [ Feed Bw

Controller Kv-Factor: [mm./s/mm] Reference Velocity: [mm/s]

[ 4 e [+

Target Position [mm] Target Velocity: [mm/s]

o Y b

el o

Set Enabling >
Contraller 0k,
Feed Fi
Feed Bw Cancel

Qveride [%];

100

| Al

BECKHOFF Version: 1.1.1

Bevor Sie einen Mover verfahren kénnen, missen Sie die entspre-
chende NC-Achse des Movers aktivieren.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > NC-Task 1 >
Axes ausklappen

» Doppelklick auf Mover Axis 1

» Im Projektfenster auf den Reiter Online klicken
» Auf Set klicken

Mit der Schaltflache All werden die Regler Controller, Feed Fw und
Feed Bw zum Verfahren der Mover freigegeben. Wenn Sie auf die
Schaltflache All klicken, wird das Fenster Set Enabling automatisch
geschlossen.

Das Dialogfenster Set Enabling 6ffnet sich.

» Auf All klicken, um alle Regler freizugeben

ODER

» Kontrollkastchen Controller, Feed Fw und Feed Bw aktivieren,
um die Regler freizugeben

» Mit OK bestatigen

Die Regler der Achse sind freigegeben und der entsprechende Mo-
ver kann verfahren werden.
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7.8 Mover verfahren

7.8.1

210 —

Bedienelemente

Target Position:

W[
N

o B B

Set

[mm]

0

Nachdem Sie die Konfiguration und die NC-Achsen der Mover akti-
viert haben, kénnen Sie nun einen oder mehrere Mover verfahren.
Darstellungsweise eines simulierten Systems beachten

Wenn kein reales XTS System angeschlossen ist und Sie mit einem
simulierten System arbeiten, tberholen und Uberlagern sich die Mo-
ver in der Darstellung im XTS Tool Window. Bei einem realen Sys-
tem ist diese Uberlagerung nicht méglich, stattdessen kollidieren die
Mover.

Die Mover lassen sich Uiber die Schaltflachen in jede beliebige Posi-
tion oder Uber einen direkten Fahrauftrag zu einer definierten Positi-
on verfahren. Aulerdem kénnen bestimmte Funktionen zum Verfah-
ren verwendet werden, diese werden jedoch nicht tber die Schalt-
flachen gesteuert.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Schnell rickwarts
Fahrt den Mover rickwarts mit der Geschwindigkeit, die im Eingabe-
feld Manual Velocity (Fast) eingegeben ist.

Voreingestellt: 600 [mm/s]

Langsam rickwarts
Fahrt den Mover riickwarts mit der Geschwindigkeit, die im Eingabe-
feld Manual Velocity (Slow) eingegeben ist.

Voreingestellt: 100 [mm/s]

Langsam vorwarts
Fahrt den Mover vorwarts mit der Geschwindigkeit, die im Eingabe-
feld Manual Velocity (Slow) eingegeben ist.

Voreingestellt: 100 [mm/s]

Schnell vorwirts
Fahrt den Mover vorwarts mit der Geschwindigkeit, die im Eingabe-
feld Manual Velocity (Fast) eingegeben ist.

Voreingestellt: 600 [mm/s]

Direkten Fahrauftrag starten

Startet einen direkten Fahrauftrag zur Zielposition, die im Eingabe-
feld Target Position eingegeben wird, mit der Geschwindigkeit, die
im Eingabefeld Target Velocity eingegeben wird.

Direkten Fahrauftrag stoppen
Stoppt den direkten Fahrauftrag.

Fahrauftrag abbrechen und Reset
Stoppt den aktuellen Fahrauftrag und setzt die NC-Achse zurtick.

Reglerfreigabe
Gibt die Regler zum Verfahren der Mover frei.

Eingabefeld Zielposition

Ermdglicht die Eingabe der Zielposition des Movers bei einem direk-
ten Fahrauftrag.
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Target Velocity: [mm/s]

[o

%]

7.8.2 Beliebige Position

=l o

==+ |+ 0| @ @ | —
Fil | F2 | Fs | F4|[F& | [F6 F8 | F9

Riickwarts

|| Has Job L Moving Bw L]l

Controller Kv-Factor: [mmsmm]
[0 4
Target Pasition: [mm]
0 4

-l =1 + |-++
F1 (| F2 || F8| F4

Vorwarts

| Has Job | Moving Bw ]I

Cortroller Kv-Factor: [mm.=/mm]

@ 4

Target Pasition: [mm]

0 1
-—| - | + ||| ++
F1 | _F2 || F3 || F4
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Eingabefeld Geschwindigkeit

Ermdglicht die Eingabe der Geschwindigkeit flir den Mover bei ei-
nem direkten Fahrauftrag.

Schaltflache steuert nur den ausgewahlten Mover

Die Schaltflachen zum Verfahren der Mover steuern immer nur die
ausgewahlte NC-Achse mit dem dazugehoérigen Mover auf dem mo-
mentan aktiven Track.

Wenn Sie mehrere Mover Uber die Schaltflachen verfahren moch-
ten, mussen die Mover gekoppelt werden. Weitere Informationen
dazu finden Sie im Kapitel ,Mover koppeln®, [Seite 224].

Wenn die Schaltflachen inaktiv sind, ist die ausgewahlte NC-Achse
des Movers nicht aktiviert oder die NC-Achse ist mit einer anderen
NC-Achse gekoppelt.

» Mit der linken Maustaste die Schaltflache F1 gedrickt halten, um
den Mover schnell rickwarts zu verfahren

ODER

» Mit der linken Maustaste die Schaltflache F2 gedrickt halten, um
den Mover langsam rlickwarts zu verfahren

» Mit der linken Maustaste die Schaltflache F3 gedriickt halten, um
den Mover langsam vorwarts zu verfahren

ODER

» Mit der linken Maustaste die Schaltflache F4 gedruckt halten, um
den Mover schnell vorwarts zu verfahren
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7.8.3 Direkter Fahrauftrag

1
General Settings Parameter Dynamics Onlinei Functions Coupling Compensation
" Setpoint Position: [mm]
Lag Distance jmin/max).  [mm] Actual Velocity: [mm/s] Setpoirt Velocity:  [mm/s]
| 0.0051 (0.011.0011)] | 5.2787| | 0.0000|
Qvemide: [%] Total / Control Output:  [%] Emor:
100.0000 %) | 0.00/-0.00%| | 0 (00)|
Status flog ) Status phys.) Enabling
Ready NOT Moving [coupled Mode Controller Set
[Jcalibrated [ Moving Fw [Jin Target Pos. Feed Fw
[THas Job [] Moving Bw [1in Pas. Range Feed Bw
Controller Kv-Factor: [mm.s/mm] Reference Velocity: [mm.s]
@ 4 [e20 4
Target Posttion: [mm] Target Velocity: [mm.s]
|55 I —ET |
b= = | 4| ++]| P @ —-
21| F2| F3| F4 ; F8 | F9
2 3

Die bisher zurlickgelegten Strecken werden zu einer absoluten Po-
sition [1] aufaddiert. Von dieser absoluten Position fahrt der Mover
in positive oder negative Richtung, bis die Zielposition [2] mit der de-
finierten Geschwindigkeit [3] erreicht wird.

Im Gegensatz dazu werden bei der Funktion Modulo die zuriickge-
legten Strecken nicht aufaddiert und die bereits zurtickgelegte Stre-
cke muss nicht komplett zurtickgefahren werden, um die Zielposition
zu erreichen. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Mo-
dulo / Modulo shortest way / Modulo plus direction / Modulo minus
direction®, [Seite 217].

| Has Job | Moving Bw Iln  » In das Eingabefeld Target Position einen Wert fiir die Position
eingeben, zu der der Mover verfahren werden soll

Controller Kv-Factar: [mm.=/mm]
[1 4
Target Position: [mm]

10 4]

——|—|+|++
F1 | F2| F3| F4

- — » In das Eingabefeld Target Velocity die Geschwindigkeit einge-
Pos. R Feed B
b L] " ben, mit der der Mover verfahren werden soll
Reference Velocity: mmss] | » Auf die Schaltflache F5 klicken, um den direkten Fahrauftrag zu
|42m | ll starten
] Der Mover wird mit der definierten Geschwindigkeit zur Zielposition
ITarget Welocity: [mm.z] verfahren.
0

@ —_—
£8 | _F9
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Direkten Fahrauftrag abbrechen

———m—————— i ——

1 Pos. Hangé []Feed IEI'.';uI
Reference Velocity: [mms]
[4200 4
Target Velocity: [mm.z]
0 |
@ | —
F8 Fa

7.8.4 Funktionen

General Settings  Parameter Dynamics Online [_Functions | Coupling Compensation
Ny | 549999 [Tk
- 55,0052
Extended Stat
Start Mode Absolute ~ Start
Target Position: l:l mm] Stop
Target Valocity: D [mm/s]
[ Acceleration: D fmm/s2]
[ Deceleration 0 [omis?] | agt Time: Bl
[ ek [ [mm/s3]
Raw Diive Output
Cutput Mode: Percert v Start
Output Value: P e Em
Set Actual Postion
Absalute “ ] Set
Set Target Postion
Absolute “ ] Set

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Auf die Schaltflache F6 klicken, um den direkten Fahrauftrag ab-
zubrechen

Verschiedene Fahrauftrage stehen im Reiter Functions zur Verfi-
gung und kénnen nach Eingabe einiger Werte genutzt werden.

» Im Projektfenster auf den Reiter Functions klicken
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7.8.4.1

Starten

Absolute

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

N

549083 [Tt

Extended Start

Start Mode

Target Position:

Target Velocity:

[ Acceleration

[] Deceleration

[ deric

Raw Drive Output
Qutput Mode:
Output Value

Set Actual Position
Absolute

Set Target Position
Absalute

Absalute [mm] Stop
Relative
Endless + rms]

Endless - /67]
Modio rm/s2]
Modulo shortest way mm/s2)  Lagt Time: Bl
Modulo plus dirsct

Modulo minus direct. [mm/s3]
Jog +

Jog -

e Start

+0.1 =

+0.01 [*] Stop

+0.001
-1

0.1 Set
-0.01
- 0.001
Reversing Sequence Set
Start/Stop Sequence
Velo Step Sequence
 Sinus Sequence (Bode)

| Sinus Oscilation

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

54 gg99| Setpoint Postion 55_m[m52

Extended Start

Start Mode

Target Position:

Target Velocity:

Jeccsieration:

Joecelertion:

e

Raw Drive Output
Qutput Mode:
Output Value

Set Actual Position
Absalute

Set Target Posttion
Absalute

Absolute ~ IStarl I
0 [mm] Stop
0 [mm/s]
[mm /s3]
[mm/s2]  Last Time: sl
fmis3] | 0.00000]

Percert ~ Start

Co—C
C—
Com—

Stoppen

el o

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

)

943.2200) [ gdn

Extended Start

Start Mode

Target Position:

Target Velocity:

[ Acceleration:

Deceleration

ek

Raw Drive Output
Output Mode:
Output Value:

Set Actual Position
Absolute

Set Target Position
Absolute

Absoite v =

= mml [Gee |

0 /]

N fom/s2]

50 [mm/s2]  ast Time: ls]
fm/s3) | 8.21200]

e > Change

C—
Co—
C—

24—

Mit dieser Funktion fahrt der Mover zur eingegebenen Position.

» Absolute im Dropdown-Menu Start Mode auswahlen

» In das Eingabefeld Target Position die Zielpositionen eingeben

» In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fur die Geschwin-
digkeit eingeben

» Bei Bedarf das Kontrollkédstchen Aceleration aktivieren, um in
das Eingabefeld einen Wert fir die Beschleunigung einzugeben

» Bei Bedarf das Kontrollkdstchen Deceleration aktivieren, um in
das Eingabefeld einen Wert flr die Abbremsung einzugeben

» Bei Bedarf das Kontrollkastchen Jerk aktivieren, um in das Ein-
gabefeld einen Wert fir den Ruck einzugeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Absolute zu starten
Der Mover fahrt zur eingegebenen Zielposition.

Stoppen nur wiahrend des Verfahrens

Die Funktion kann nur wahrend der Fahrt zur Zielposition gestoppt
werden. Nach der Fahrt zur Zielposition ist die Schaltflache Stop au-
tomatisch deaktiviert.

» Auf Stop klicken, um die Funktion Absolute zu stoppen

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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7.8.4.2

Starten

Relative

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

)

549960| Setpoint Position: 5503;;2

Extended Start
Start Mode

Target Position:
Target Velocity:
[ Acceleration
[] Deceleration
[ deric

Raw Drive Output
Qutput Mode:
Output Value

Set Actual Position
Absalute

Set Target Position
Absalute

S
[mm] Stop
Relative

Endless + [mm/s]

Encless -
Modulo b
Modulo shortest way
Modulo plus drect

[mm/s2] | ast Time: ls]
Madulo minus direct
Jog +

s
Jog -

+1 Start
+0.1 -
+0.01 [l Stop
+0.001
-1

~ -0.1 Set
-0.01
-0.001
~ Reversing Sequence Set
Start/Stop Sequence
Velo Step Sequence
Sinus Sequence (Bode)

| Sinus Oscillation

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

55001 7| Setpoint Postion: - uu[m;g

Extended Start
Start Mode

Target Position
Target Velocity:

Jecosteration:

oecelertion:

e

Raw Drive Output
Output Mode:
Output Value

Set Actual Position
Absalute

Set Target Posttion
Absalute

Relative ~ IStarl I
0 [mm] Stop
0 [mm/s]
[mm/s2]
[mm/s2]  Last Time: sl
fmis3] | 0.00000]

Percert ~ Start

C—

Stoppen

[P

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

2676399 [T e

Extended Start

Start Mode

Target Position:

Target Velocity:

[] Acceleration:

Deceleration.

ek

Raw Drive Output
Output Mode:
Output Value:

Set Actual Position
Absolute

Set Target Position
Absolute

Relative: ~ 2xd

00 I |

1000 fmm/]

=0 m/s2]

50 [mm/s2] | ast Time: 51
s3] [ 5as600]

o = Change

Com—

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Mit dieser Funktion fahrt der Mover eine definierte Fahrstrecke.

>

|

| 2

Relative im Dropdown-MenU Start Mode auswahlen

In das Eingabefeld Target Position einen Wert fur die Lange der
Fahrstrecke eingeben

In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fir die Geschwin-
digkeit eingeben

Bei Bedarf Kontrollkastchen Aceleration aktivieren, um in das
Eingabefeld einen Wert firr die Beschleunigung einzugeben

Bei Bedarf Kontrollkdstchen Deceleration aktivieren, um in das
Eingabefeld einen Wert fiir die Abbremsung einzugeben

Bei Bedarf Kontrollkastchen Jerk aktivieren, um in das Eingabe-
feld einen Wert fur den Ruck einzugeben

Auf Start klicken, um die Funktion Relative zu starten

Der Mover fahrt die definierte Lange der Fahrstrecke.

Stoppen nur wahrend des Verfahrens

Die Funktion kann nur wahrend der Fahrt zur Zielposition gestoppt
werden. Nach der Fahrt zur Zielposition ist die Schaltflache Stop au-
tomatisch deaktiviert.

>

Auf Stop klicken, um die Funktion Relative zu stoppen
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7.8.4.3 Endless +/ Endless -

Mit dieser Funktion fahrt der Mover unendlich in positiver oder nega-

tiver Richtung.
Starten
General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation > End|eSS + |m DrOdeWn-MenCI Start Mode aUSWéhlen
s 549962| Setpoint Position 550022 ODER
Extended Start . . .
Sar Moce T | St » Endless - im Dropdown-MenU Start Mode auswahlen
Target Position: soluts mm] Sto
Target Velocity: fldive [mm/s] ’
[ Acceleration mﬂzf: - [mm/s2]
[ Deceleration Modulo shortest way  fmm/s2] gt Time: Bl
et Mot s e [
Raw Diive Output ik
Output Mode: +1 Start
Output Value: s ] Stop
Set Actual Position '_‘10 001
Absolute ~ -0.1 Set
Set Target Position :ggjn
Absolute v Reversing Sequence Set
Start/Stop Sequence
Velo Step Sequence
| Sinus Sequence (Bode)
IEiinus Oscillation
Genersl Setings Parameter Dymamice Onlne  Foncions  Gouping Compensston » In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fur die Geschwin-
E 55.0050| oo Poston digkeit eingeben
Eterded Stan » Bei Bedarf Kontrollkastchen Aceleration aktivieren, um in das
Start Mode Endless + ~ ISW‘_I . . . . . A
Target Pastion o oml (0D Eingabefeld einen Wert fir die Beschleunigung einzugeben
Target Velocity: 0 [mm/s] . . . .. N
[Jcodersion 5 s » Bei Bedarf Kontrollkastchen Deceleration aktivieren, um in das
Ej’f'm““ E [ji lmme-u mill Eingabefeld einen Wert fir die Abbremsung einzugeben
Ran Dive Output » Bei Bedarf Kontrollkastchen Jerk aktivieren, um in das Eingabe-
Qutput Mode: Percent ~ Start . . .
Cutput Voo b Ee feld einen Wert fir den Ruck einzugeben
Set Actual Position . . .
SRR T B > Auf Start klicken, um die Funktion Endless + oder Endless - zu
Set Target Postion starten
Hosolie 2 I s

Der Mover fahrt unendlich vorwérts oder riickwérts.

Stoppen

Generd | Seltings Parameter| Dynamice| Onlne | Funcions | Couping Compensaton » Auf Stop klicken, um die Funktion Endless + oder Endless - zu
103003385 """ e stoppen
Extended Start
Start Mode Endless + ~ Start
Target Position: 0 m]  [Step |
Target Velocity: 600 [mm/s]
[ Acceleration: 300 [mm/s2]
[ Deceleration: 50 [mm/s2] Lzt Time: sl
e 0 mm/s3)
Raw Drive Output
Qutput Mode: Percent ~ Change
Output Value: b e ooe
Set Actual Position
Absolute o ] set
Set Target Position
Posole 9 F ] s
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7.8.4.4 Modulo / Modulo shortest way / Modulo plus direction / Modulo minus direction

Modulo

Modulo shortest way

Modulo plus direction

Modulo minus direction

Starten

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

Setpoint Postion mim
55.0116 y—lﬂssmm
Extended Start
Start Mode Modulo ~ Start
Target Position: Absolute [mm] Stop
. Relative
Target Velocity: Endless + [mm./s]
[ Acceleration: Sikas [mm/s2]
[ Deceleration: Modulo shortest way ~ JImm/s2] | agt Time: Bl
Modulo plus direct.
[ detc Modulo ;\nus direct Jnia] 0.00000
Raw Drive Output jgg N
Output Mode: +1 Start
+0.1 =
Output Value: o0 ] Stop
Set Actual Position +1D.DDT
Absalute ~ -01 Set
-0.01
Set Target Position 0001
Absalute ~ Reversing Sequence Set
Start/Stop Sequence
Velo Step Sequence
Sinus Sequence (Bode)
Sinus Oscillation
General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation
Setpoint Postion: [mm
55.0088 550052
Extended Start
Start Mode Modlo ~ IStarl |
Target Position: 0 mm] Stop
Target Velocity: [i] [mm/s]
Jecosteration: [mm/s2]
nDace\aratmn mm/s2] | st Time sl
e (/s3] | 0.00000|
Raw Drive Output
QOutput Mode: Percent ~ Start
Set Actual Position
Set Target Posttion
BECKHOFF Version: 1.1.1

Mit diesen Funktionen fahrt der Mover zu einer definierten Position.
Je nach ausgewahlter Modulo-Funktion fahrt der Mover die kirzeste
Strecke, vorwarts oder riickwarts zur Zielposition. Folgende Funktio-
nen stehen zur Auswahl:

Der Mover fahrt zur Zielposition. Bei einem negativen Wert im Ein-
gabefeld Target Position fahrt der Mover rickwarts zur Zielposition.

Der Mover fahrt vorwarts oder rlckwarts die kurzeste Strecke zur
Zielposition. Die Eingabe eines negativen Wertes im Eingabefeld
Target Position ist nicht moglich.

Der Mover fahrt nur vorwarts zur Zielposition. Die Eingabe eines ne-
gativen Wertes im Eingabefeld Target Position ist nicht moglich.

Der Mover fahrt nur rickwarts zur Zielposition. Die Eingabe eines
negativen Werts im Eingabefeld Target Position ist nicht méglich.

Beispiel Modulo
Die Eingabe der Werte wird beispielhaft an der Funktion Modulo ge-
zeigt.

» Modulo im Dropdown-Menu Start Mode auswahlen

» In das Eingabefeld Target Position einen Wert fir die Zielpositi-
on eingeben

» In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fiir die Geschwin-
digkeit eingeben

» Bei Bedarf Kontrollkastchen Aceleration aktivieren, um in das
Eingabefeld einen Wert fiir die Beschleunigung einzugeben

» Bei Bedarf Kontrollkastchen Deceleration aktivieren, um in das
Eingabefeld einen Wert fiir die Abbremsung einzugeben

» Bei Bedarf Kontrollkastchen Jerk aktivieren, um in das Eingabe-
feld einen Wert fur den Ruck einzugeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Modulo zu starten
Der Mover fahrt zur eingegebenen Zielposition.
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Stoppen
° Stoppen nur wiahrend des Verfahrens
1 Die Funktion kann nur wahrend der Fahrt zur Zielposition gestoppt
werden. Nach der Fahrt zur Zielposition ist die Schaltflache Stop au-
tomatisch deaktiviert.
Gonera | Sefings | Paraneler] Dy | Onfne | Fonctors | Gl Compensdion » Auf Stop klicken, um die Funktion Modulo zu stoppen

; ‘ 2676399 Setpoint Pasnionm.mr?r:

Extended Start

Start Mode Relative ~ Start

Target Postion: 600 mm]  [Stop |

Target Velocity: 1000 [mm/s]

|4 Acceleration: 300 [mm/s2]

[ Deceleration 50 [mm/s2] | ast Time: sl

[erc 0 mm/s3]

Raw Drive Output

Qutput Mode: Percert ~ Change

Output Value: D ] Stop

Set Actual Position

Fosalio 2 I se

Set Target Position

Fosolic 2 I St
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7.8.4.5

Starten

Reversing Sequence

)

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

550054| Setpoint Position: Samrgrg

Extended Start
Start Mode
Target Position1:
Target Velocity:
Target Position2:
Idle Time:

Raw Drive Output

Qutput Mode:

Output Value:

Set Actual Position
Absalute ~

Set Target Position
Absalute ~

Reversing Sequence

Solds fimm]
Relative
Endless + [mm/s]
Endless -
Modulo il

Modulo shortest way s
Modulo plus direct
Modulo minus direct
Jog +

Jog -

+1

+001 [«

Start/Slop Sequence
Velo Step Sequence
Sinus Sequence (Bode)

| Sinus Oscillation

Start

Stop
Last Time: [s]
Start
Stop
Set
Set

)

General Seftings Parameter Dynamics Online Functions Coupling Compensation

54 gg88| Setpaint Postion: = mrgrg

Extended Start
Start Mode
Target Position1
Target Velocity:
Target Position2:
ldle Time:

Raw Drive Output
Qutput Mode:

Output Value

Set Actual Position
Absalute ~

Set Target Position
Absalute ~

Reversing Sequence [S(arl_]

0 [mm] Stop

0 [mm/s]

0 mm]

0 ¥ Last Time: sl
0.00000

Percent ~ Start

b
b ]
b ]

Stop

Set

Set

Stoppen

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

550063| Setpoint Position: 55&

Extended Start
Start Mode
Target Position1:
Target Velocity:
Target Position2:
Idle Time:

Raw Drive Output

Output Mode

Output Value:

Set Actual Position
Absolute ~

Set Target Position
Absolute ~

Reversing Sequence

Start

B pm]  [Stop ]

500 [mm/s]

1250 [mm]

2 s Last Time: 5]
2.24300

Percent ~ Change

Co—

(——

(——

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Mit dieser Funktion fahrt der Mover zwischen zwei Positionen hin
und her.

» Reversing Sequence im Dropdown-Menu Start Mode auswéh-
len

» In das Eingabefeld Target Position1 einen Wert fir die erste Ziel-
position eingeben

» In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fiir die Geschwin-
digkeit eingeben

» In das Eingabefeld Target Position2 einen Wert fir die zweite
Zielposition eingeben

» In das Eingabefeld Idle Time einen Wert fur die Verweildauer am
Ziel eingeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Reversing Sequence zu star-
ten

Der Mover fahrt nun dauerhaft zwischen den beiden Zielpositionen
hin und her.

» Auf Stop klicken, um die Funktion Reversing Sequence zu stop-
pen
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7.8.4.6  Start/Stop Sequence

Starten

~

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

55.0074] [ 5o

Extended Start
Start Mode

Target Position:
Target Velocity:

Idle Time

Raw Drive Output

Qutput Mode:

Output Value:

Set Actual Position
Absolute

Set Target Position
Absolute

Start/Stop Sequence

Absolite mm]
Relative

Endless + [mm/s]
Endless -

Modulo

Modulo shortest way s
Modulo plus direct
Modulo minus direct
Jog +

Jog -

+1

+0.1

+0.01 []
-+ 0.001
-1

-0.1
-0.01

- 0.001

Reversing Sequence:
Velo Step Sequence
 Sinus Sequence (Bode)
 Sinus Oscillation

Start

Stop
Last Time: [sl
Start
Stop
Set
Set

~

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

5501 34| Setpoint Position 55.}“22

Extended Start
Start Mode

Target Position:
Target Velocity:

Idie Time

Raw Drive Output
Qutput Mode:
Output Value:

Set Actual Position
Absalute

Set Target Position
Absolute

Start/Stop Sequence ~

IStarl I

0 [mm]
[mm/s]

—

Stop

Last Time fs]

Percert .

(|

0.00000/

Start
Stop

Set

Set

Stoppen

General Settings Parameter

Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

8925.0087| [Tz

Extended Start
Start Mode:

Target Position:
Target Velocity:

Idle Time:

Raw Drive Output
Output Mode
Qutput Value:

Set Actual Position
Absolute

Set Target Posttion
Absolute

Start/Stop Sequence v

Start

[130 [mmp [stop |

800 [mm/s]

1 s Last Time [5)
0.31200]

T - Change

(—

2

=

220—

Mit dieser Funktion fahrt der Mover eine definierte Strecke bis zum
nachsten Stopp und flhrt diese Funktion dauerhaft aus.

» Start/Stop Sequence im Dropdown-Menu Start Mode auswah-
len

» In das Eingabefeld Target Position einen Wert fir die Strecke bis
zum nachsten Stopp eingeben

» In das Eingabefeld Target Velocity einen Wert fiir die Geschwin-
digkeit eingeben

» In das Eingabefeld Idle Time einen Wert fur die Verweildauer am
Ziel eingeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Start/Stop Sequence zu star-
ten

Der Mover fahrt nun dauerhaft die eingegebene Strecke bis zum
nachsten Stopp.

» Auf Stop klicken, um die Funktion Start/Stop Sequence zu stop-
pen
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7.8.4.7 Velo Step Sequence

Starten

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

)

55.0126|

Setpoint Postion: _ [mm|
55.0052

Extended Start

Start Mode

Target Velocity1:

Target Velocity2:

Driving Time

Idle Time:

No Of Cycles:

Raw Drive Output
Qutput Mode:

Output Value:

Set Actual Position
Absalute ~

Set Target Position
Absalute ~

Velo Step Sequence
SOl |

Relative

Endless +

Endless -

Modulo

Modulo shortest way

Modulo plus direct

Modulo minus direct

Jog +

Jog -

+1

+0.1

+0.01

+0.001

-1

-0.1

-0.01

-0.001

Reversing Sequence

Start/Stop Sequence
Sinus Sequence (Bode)
Sinus Oscillation

Start
[mm/s]  Stop
[mm/s]

s Last Time: s]
0.1.2...

Start

[ Stop
Set

Set

General Seftings Parameter

Dynamics Online  Functi

ions  Coupling Compensation

N

55, 0052| Setpoint Postion: - uu[m;g

Extended Start

Start Mode

Target Velocity1

Target Velocity2:

Driving Time

ldle Time:

No Of Cycles:

Raw Drive Output
Output Mode:

Output Value

Set Actual Position
Absalute ~

Set Target Position
Absalute ~

Velo Step Sequence IStarl I
0 mmss]  [Siep

0 [mm/s]

0 s

0 ¥ Last Time: sl
[ 0.12.. 0.00000]
Percent ~ Start

bl S

Co—

] =

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Mit dieser Funktion fahrt der Mover zwischen zwei Zielpositionen mit
zwei unterschiedlichen Geschwindigkeiten.

» Velo Step Sequence im Dropdown-MenU Start Mode auswah-
len

Die Strecken zwischen erster und zweiter Zielposition kbnnen un-
terschiedlich lang sein, da sie a8bhangig von den beiden Ge-
schwindigkeiten und der identischen Fahrtzeit sind.

» In das Eingabefelder Target Velocity1 und Target Velocity2 Wer-
te fur die Geschwindigkeiten eingeben

» In das Eingabefeld Driving Time einen Wert fiir die Fahrzeit ein-
geben

» In das Eingabefeld Idle Time einen Wert fur die Verweildauer am
Ziel eingeben

» In das Eingabefeld No of cycles einen Wert flr die Anzahl der
Fahrzyklen eingeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Velo Step Sequence zu star-
ten

Der Mover fahrt nun die eingegebene Anzahl an Fahrzyklen oder
dauerhaft die zeitabhangige Strecke zu den zwei Zielpositionen.

TF5850 — 221



Inbetriebnahme

Stoppen

jlo

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

B |

12246.5764

Setpoint Postion [mm]
12246 8300

Extended Start
Start Mode
Target Velocity1:
Target Velocity2:
Driving Time:

Idle Time

No Of Cycles:
Raw Drive Qutput
Output Mode:
Qutput Value:

Set Actual Position
Absclute

Set Target Postion
Absolute

222 —

Velo Step Sequence ~

Start

100 [mm/s]

| E=B |

500 [mm/s]
10 s
2 B

Last Time: [s]

2 0.12

[ 17.35800]

Change
Stop

Set

Set

Stoppen in Abhangigkeit von No of cycles

Wenn kein Wert in das Eingabefeld No of cycles eingegeben wurde,
fahrt der Mover dauerhaft. Die Funktion kann jederzeit mit der
Schaltflache Stop beendet werden.

Wenn ein Wert in das Eingabefeld No of cycles eingegeben wurde,
stoppt der Mover nach der eingegebenen Anzahl von Fahrzyklen
automatisch und die Schaltflache Stop wird automatisch deaktiviert.
Die Fahrzyklen kénnen jederzeit mit der Schaltflache Stop beendet
werden.

» Auf Stop klicken, um die Funktion Velo Step Sequence zu stop-
pen
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7.8.4.8 Sinus Sequence (Bode)

Starten

General Seftings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

s 549624| W’u—smn&fwﬁ

Extended Start
Start Mods Sinus Sequence (Box Start
Start Frequency: Thscliie o Siop
Relative
Stop Frequency: Endless + Hz
Frequency Steps el 123
Modulo
Sinus Base Velocity Modulo shortest way — fimm/s]  Lagt Time: sl
RPN (ST I
Raw Diive Output ke
Output Mode: +1 Start
+0.1
Quiput Value: +0.01 4] Stop
Set Actual Position *10 001
Absolute i -0.1 Set
-0.01
Set Target Postion 0001
Absalute ~ Reversing Sequence Set
Start/Stop Sequence
Velo Step Sequence

Sin. uence (Bode]
Sinus Oscillation

General Seftings Parameter Dynamics Online Functions Coupling Compensation

S 549780| Setpaint Postion: 55&

Extended Start

Start Mods Sinus Sequence (Boc ~ IS(EH I
Start Frequency 0 Hz Stop

Stop Frequency: 0 Hz

Frequency Steps: [] 123

Sinus Base Velocity: [] [mm/s] | ast Time: sl
Feed Constant Motor: 0 [mm/Rev] | 0.83400|

Raw Drive Output
Qutput Mode: Percent ~ Start

Set Actual Position

Set Target Posttion

Stoppen

el o

General Setings Parameter Dynamics Online  Functions Coupling Compensation

86. 4573| Setpoint Postion - m[n;g

Extended Start

Start Mode Sinus Sequence (Boc Start

Start Frequency: 150 Hz IStop I
Stop Frequency: 150 Hz

Frequency Steps: 3 123..

Sinus Base Velocity: 1200 [mm/s] L ast Time: [s]
Feed Constart Motor: 1 fm/Rev] | 0.83400]

Raw Drive Output
Output Mode Percent ~ Change

Outp Vale: L o

Set Actual Position

Set Target Posttion
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Mit dieser Funktion fahrt der Mover periodisch vorwarts und rick-
warts.

» Sinus Sequence (Bode) im Dropdown-Menu Start Mode aus-
wahlen

» In die Eingabefelder Start Frequency und Stop Frequency Werte
fur die Frequenzen eingeben

» In das Eingabefeld Frequency Steps einen Wert fir die Anzahl
der Frequenzen eingeben

» In das Eingabefeld Sinus Base Velocity einen Wert fir die Ge-
schwindigkeit eingeben

» In das Eingabefeld Feed Constant Motor einen Wert fir den Vor-
schubmotor eingeben

» Auf Start klicken, um die Funktion Sinus Sequence (Bode) zu
starten

Stoppen nur wiahrend des Verfahrens

Die Funktion kann nur wahrend der Fahrt zur Zielposition gestoppt
werden. Nach der Fahrt zur Zielposition ist die Schaltflache Stop au-
tomatisch deaktiviert.

» Auf Stop klicken, um die Funktion Sinus Sequence (Bode) zu
stoppen
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7.9 Mover koppeln

Sie haben die Mdglichkeit verschiedene NC-Achsen miteinander zu
koppeln und mehrere Mover gleichzeitig zu verfahren.

Mover-Positionen werden beibehalten

Bei der linearen Kopplung von Movern mit einem Kopplungsfaktor 1
werden die aktuellen Positionen der zu koppelnden Mover verwen-
det und der Abstand zwischen den Movern wird beim Verfahren der
Mover beibehalten.

[P

Kopplungsbeispiel NC-Achse 2 mit NC-Achse 1
66 Das Koppeln der Mover wird beispielhaft an der NC-Achse 2 mit
NC-Achse 1 beschrieben.

Solution Explorer -+ x| P Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > Axes aus-
DE-|o-T| s = klappen
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P -

» Auf Mover Axis 2 klicken

] Selution TwinCAT Project’ {1 project)
4 ] TwinCAT Project
b (@ SYSTEM
4 MOTION
4 [[&] NC-Task 1
[E1 NC-Task 1 5VB
"E Image
7] Tables
[ Objects
4 Sl fyces

|3 i Mover Axis 1

B} Mover Axis 3
B Mover Axis 4
B} Mover Axis 5
B} Mover Axis 6
Bt Mover Axis 7
B} Mover Axis 8
B Mover Axis 9
B Mover Axis 10

T T T T VT W

Ef rLC

[# SAFFTY

: Die ausgewahlte NC-Achse wird nicht aufgelistet, da die NC-Ach-
1 se nicht mit sich selbst gekoppelt werden kann.

General | Setings | Paraneter| Dynamcs | Onie | Firctons | Cowping ompensation » Im Projektfenster auf den Reiter Coupling klicken

144.9881 P » Die Achse im Dropdown-Menl Master Axis auswahlen, mit der

Maser/Save Couping die Achse gekoppelt werden soll
Master Axis - Couple
Coupling Mode: u:::; x::; Decouple
Coupling Factor: mg::; x:g Change Factor
Parameter 2 Mover Axis 6 Stop

Maver Axis 7
Parsmater 3 um, x‘s g
Parsmeter 4 Mover Ads 10

Table Id: u
Interpolation Type: Linear

Slave Offset; Absolute

oo

tdaster Offset: Absolute
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General Seftings Parameter Dynamics Orline  Functions Coupling Compensation
s‘ 145 0084 Setpoint Pos.:  m
- 1450012
Master/Slave Coupling
Master Axs Mover Ads 1 v
Coupling Mode Linear ~ Decouple
Coupling Factor: [mm/mm] Change Factor
Farameter 2 1] Stop
Farameter 3
Parameter 4
Table 1d:
Interpolation Type: Linear
Slave Offset 0 Absolute
Master Dffset: 0 Absolute

7.10  Mover entkoppeln

Solution Explorer - I x
@9 p-
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) L~

] Solution TwinCAT Project’ {1 project)
4 ) TwinCAT Project
b (@l SYSTEM
4 [ Mmomon
4 NC-Task 1
[& NC-Task 1 5VB
j!, Image
7] Tables
[ Objects
4 S Axes

|3 i Mover Axis 1

B Mover Axis 3
e Mover Axis 4
Bk Mover Axis 5
et Mover Axis B
Bar Mover Axis 7
e Mover Axis 8
Bk Mover Axis 9
Bk Mover Axis 10

R

PLC

[# SAFFTY

General Settings Parameter Dynamics Online  Functions | Coupling | Compensation

1 45 0063 Setpaint Pos [u)
- 145.0015

Master/Slave Coupling

Master Axis: Mover Auis 1 ~ Couple

Coupling Mode: Linear - [ecowe ]

Coupling Factor: 1 [mm/mm] (Change Factor

Parameter 2: 0 Stop

Parameter 3:

Parameter 4:

Table Id:

Interpolation Type: Linear

Slave Offset 0 Absolite

Master Offzat ] Absolute
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» Auf Couple klicken, um die NC-Achsen zu koppeln

» Solution Explorer > TwinCAT Project > MOTION > Axes aus-
klappen

» Auf Mover Axis 2 klicken

» Im Projektfenster auf den Reiter Coupling klicken
» Auf Decouple klicken, um die NC-Achse zu entkoppeln

Die NC-Achse ist entkoppelt und kann mit einer anderen NC-Achse
gekoppelt werden oder einzeln verfahren werden.
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8 XTSTools

8.1 XTSTool Window

Das XTS Tool Window ist die Benutzeroberflache fur alle XTS bezo-
genen Komponenten Ihres TwinCAT Projekts. Es ist die Hauptseite
zur Steuerung aller XTS Systeme |hres laufenden Projekts. Im XTS
Tool Window finden Sie hilfreiche Tools wie den XTS Configurator,
den XTS Simulation Builder und die XTS System View.

8.1.1 XTS Tool Window aktivieren

Nachdem Sie erfolgreich TF5850 TC3 XTS Extension installiert und
ein neues Projekt in TwinCAT 3 XAE (TcXaeShell oder VS 2013)
geodffnet haben, missen Sie zunachst das XTS Tool Window akti-

vieren.
] TwinCAT Project - TckaeShel v &
File Edit View Project Build Debug TWinCATHMI  TwinSAFE  PLC  Team Scope Tools Window Help
(B -a- X Windows » |~ b Microsoft Edge (2) - | 5% sprache andem FRAFRERE B
Build 4024.11 (Loaded) ~ = s 4 k- Activate Configuration |
Restart TinCAT System
Solution Explorer
@ & -| - & ‘ . @ Restart TwinCAT (Config Mode)
2 Reload Devices
Search Solution Explorer (Ctrl+d)
13 Solution TwinCAT Project’ (1project) g
13 Solution TwinCAT Project’ (1projec
o G TwinCATProject & Toggle Free Run State
bl SYSTEM Show Online Data
=] momon ‘. Show Sub ltems
@rc @&  Hide Disabled ltems
| saFeTv
Cov 2 Software Protection...
& anaymcs Access Bus Coupler/IP Link Register...
> Ewo Update Firmuware/EEPROM ,
Show Realtime Ethernet Compatible Devices...
File Handling ,
EtherCAT Devices v
@ TeProjectCompare
Target Browser »
I XTS5 Y| €D XTS Tool Window
Bode Plot v
Filter Designer »
About TwinCAT
» Im Meni TwinCAT auf den Menipunkt XTS klicken
» Im Ausklappmeni auf XTS Tool Window klicken
L “7* Das XTS Tool Window &ffnet sich.
TwinCATProjectd v | C 82 43 {3 Tool Window Theme ~ & -
e Wie alle anderen Dialogfenster kénnen Sie das XTS Tool Window in
f 3

der Visual Studio-Umgebung platzieren.
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8.1.2 Bedienelemente

BECKHOFF

TwinCAT Project9

Configurator Theme

Version: 1.1.1

v

O

v

e

O

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Dropdown-Menii Projektauswahl
Zeigt das ausgewahlte Projekt an und listet die verfligbaren Projekte
auf.

Aktualisieren
Aktualisiert die Inhalte des ausgewahlten Projekts.

XTS Configurator 6ffnen
Offnet den XTS Configurator zum Konfigurieren der Hardware.

XTS Simulation Builder 6ffnen
Offnet den XTS Simulation Builder zum Konfigurieren eines simu-
lierten Systems.

XTS 10 Timing Configurator 6ffnen
Offnet den XTS IO Timing Configurator zum Konfigurieren der Real-
Time und Distributed Clocks.

Dropdown-Menii Theme
Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.

Zoom OriginalgroRe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte Originalgrofe.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofe.

Reiter XTS Parts
Listet alle XTS Parts der aktuellen Konfiguration auf.

Zeigt die Eigenschaften aller XTS Parts.

Reiter XTS Tracks
Listet alle XTS Tracks der aktuellen Konfiguration auf.

Zeigt die Eigenschaften aller XTS Tracks.

Reiter XTS Mover
Listet alle XTS Mover der aktuellen Konfiguration auf.

Zeigt die Eigenschaften aller XTS Mover.

Reiter XTS Stations
Listet alle XTS Stations der aktuellen Konfiguration auf.

Zeigt die Eigenschaften aller XTS Stations.
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8.1.3 Informationslisten

Die Informationslisten der Parts, Tracks, Mover und Stations liefern
detaillierte Informationen zu den jeweiligen Objekten und deren Ei-
genschaften.

8.1.3.1 Informationsliste Parts

» Auf den Reiter Parts klicken, um die Informationsliste Parts auf-

Iﬁi XtsProcessingUnit 1 - -
zurufen

speq

Name Length Module Side

o — Ti— — Die Informationsliste Parts zeigt alle Parts der aktuell ausgewahlten

Processing Unit an und liefert Informationen Uber die Lange, die
Ausrichtung und die Position im Koordinatensystem im XTS View.

YR

Uber den Filter im oberen Bereich kann eine Processing Unit ausge-
wahlt werden. Die zu der Processing Unit gehérenden Parts werden
aufgelistet.

SIBAOI

In der unteren Liste werden alle Module eines Parts mit den wich-
‘ , | tigsten Informationen aufgelistet. Ausgewahlte Module werden in
der Liste und in der Ansicht hervorgehoben.

w
[
=
Q
=1
wn

Mame Position Index Drive ldi
Madule 1 0 0.0.0.0
Madule 2 1 0.0.0.0
Madule 3 2 0.0.0.0
Madule 4 3 0.0.0.0
Madule 5 4 0.0.0.0
Madule & 5 0.0.0.0
Madule 7 & 0.0.0.0
Madule 8 7 0.0.0.0
Madule 9 2 0000
L] b

8.1.3.2 Informationsliste Tracks

» Auf den Reiter Tracks klicken, um die Informationsliste Tracks

g @ KtsProcessingUnit 1 o - aufzurufen
= ot S Uber den Filter im oberen Bereich I4sst sich eine Processing Unit
El Track 1 XtsProcessingUnit 1 .. . . . .
& auswahlen. Die Informationsliste Tracks zeigt alle Tracks der aktuell
- ausgewahlten Processing Unit an.
2 Ausgewahlte Tracks werden in der Ansicht visualisiert.
In der unteren Liste werden alle Parts eines Tracks aufgelistet. Au-
| 5a) . . . .
B Rerdem werden wichtige Informationen des Parts angezeigt.
|::|
Mame Objectld
Part 1 #x01010020

228— TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

8.1.3.3 Informationsliste Movers

- e » Auf den Reiter Movers klicken, um die Informationsliste Movers
o 1@1 XtsProcessingUnit 1 -
# aufzurufen
= = L >l Die Informationsliste Movers zeigt alle Mover der aktuell ausgewshl-
o Mower 1 Mower foxis 1 SoftDrive . . . . .. .
Bl \over 2 B N softorive,  t€N Processing Unit an und liefert Informationen Gber die NC-Ach-
B Mover 3 Mover Axis 3 softrive|  S€N, den SoftDrive und die Simulationseinstellungen.
i s 29D (Jher den Filter im oberen Bereich kann eine Processing Unit ausge-
a over 3 Mover Axis 3 SoftDrive - . . ) .
Mover 6 Mover Axich softorive| Wahlt werden. Die zu der Processing Unit gehérenden Mover wer-
g Mover 7 Mover fxis 7 SoftDrive| den aufgelistet.
| Mover 8 Mover Axis & SoftDrive . . . . .
Bl Mover 9 Moves Axis softorive]  AUsgewahlte Mover werden in der Liste und in der Ansicht hervor-
Movwer 10 Mover Axis 10 softDrive)  gehoben.
L] »

8.1.3.4 Informationsliste Stations

il Color D Mame statPod, P Auf den Reiter Stations klicken, um die Informationsliste Stati-
| S| ons aufzurufen
B 2 Station 2 1750 . . . . . . .
a 3 Station 3 0 Die Informationsliste Stations zeigt alle Stations und deren Eigen-

syoel

schaften an. Aufgelistet werden die Startposition und die Endpositi-
on auf dem jeweiligen Part sowie alle Stopppositionen.

Die Stations werden in der Ansicht visualisiert.

sI3nOlN

SUDIJE}S
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8.1.4 Dialogfenster Options... 6ffnen

XTS Tool Window

TwinCAT Project

8] a/q

~ C 8 Tool Window Theme vE

230—

Zur Konfiguration der XTS View stehen zahlreiche Optionen zur
Verfugung. Die Einstellungen der XTS View werden in sogenannten
Themen gespeichert. Diese Themen kdnnen bearbeitet werden und
von allen Fenstern benutzt werden, die XTS Views anzeigen kon-
nen.

» Auf die Schaltflache Options... klicken
Das Dialogfenster Options... 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dialogfenster Op-
tions...“, [Seite 355].
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8.2 XTS Simulation Builder

&3

Mit dem XTS Simulation Builder kénnen Sie im Sandbox-Stil virtuel-
le Konstruktionen der XTS Hardware erstellen und 10 Komponenten
zur Simulation in TwinCAT generieren.

Die Erstellung und Anpassung eines virtuellen XTS Systems wird
dabei komplett von der XTS View unterstiitzt, sodass Sie den XTS
Simulation Builder intuitiv bedienen kdnnen. Dariiber hinaus werden
viele Konfigurationsoptionen der XTS Software unterstitzt, sodass
Sie das Tool in vollem Umfang zur Planung und Simulation neuer
XTS Systeme nutzen kénnen.

Beispielkonfiguration

In dieser Beispielkonfiguration wird ein geschlossenes XTS System
mit 180° Klothoiden und zehn Movern aufgebaut, entsprechend der
Konfiguration eines 3 m XTS Starterkits.

8.2.1 XTS Simulation Builder o6ffnen

XT5 Tool Window *Ox
- C - e
| aQ

speq

sydel|

S13A0|N

SUOIRIS

5
P(TS Simulation Builder _

Build & test what you desire!

XTS Simulation Builder ==

Build & test what you desire!

Weicomel

Ly the starter templates to open up an interactive preview.

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Das XTS Tool Window aktivieren, wie im Kapitel ,XTS Tool Win-
dow", [Seite 226] beschrieben

» Auf die Schaltflache Start the XTS Simulation Builder... im
XTS Tool Window klicken

Der XTS Simulation Builder 6ffnet sich.

Wenn der XTS Simulation Builder gedffnet wird, zeigt die Startseite
einen Willkommensbildschirm mit Informationen zu den interaktiven
Nutzungsmaoglichkeiten des XTS Simulation Builders.

» Bei Bedarf Fenster fur bessere Bedienbarkeit vergroRern

» Bei Bedarf Kontrollkastchen Don’t show this again aktivieren,
um den Willkommensbildschirm auszublenden

Uber den Meniipunkt Options... kdnnen Sie die Funktion jederzeit
wieder aktivieren.
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Starter Templates

[ D

ay
»
8.2.1.1 Bedienelemente
Startseite

232 —

- S

e

Unter dem Willkommensbildschirm befindet sich eine Liste mit Vor-
lagen, aus der Sie vorkonfigurierte XTS Systeme auswahlen kon-
nen. Die Vorlagen kdnnen Sie mit wenigen Parametern einfach ver-
andern, um beispielsweise die Lange des Systems oder die Art der
Kurvensegmente anzupassen.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Vorschau und Bearbeiten
Offnet die Seite zur Vorschau und Bearbeitung der Vorlage.

System generieren
Ubernimmt die Vorlage als System und 6ffnet die Seite Builder.

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.
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8.2.2 \Vorlage 6ffnen

Oval Template

— i
TypicalFeedtn length: 1500
Curve Type: AT2050-0500

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Fir einen schnellen Start kénnen Sie eine der Vorlagen verwenden
und bei Bedarf an die gewtinschte Gré3e des Systems anpassen.

» Auf die Schaltflache Oval Template klicken

Das Dialogfenster Preview & Edit Template...6ffnet sich. Die ge-
naue Konfiguration des Systems mit den eingestellten Parametern
wird angezeigt und kann angepasst und bearbeiten werden.

Das kleine Vorschaubild zeigt die Form des ausgewahlten XTS Sys-
tems. In der grof3en Darstellung wird die genaue Systemgrofie und
Modulanordnung fur die eingestellten Parameter abgebildet.

» Ein XTS System im Dropdown-Menu auswahlen

» In die Eingabefelder Length und Typical Feed-in Length Werte
fur die genaue Systemgrofie eingeben

» Kurvensegmenttyp der Module im Dropdown-Menu Curve Type
auswahlen

» Auf Schaltflache Create System from template and go to next
page. klicken, um fortzufahren
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8.2.3 XTS System simulieren

Starter Templates

Oval Template

L Template

a
[ ——

234 —

nnnnnn

&3

- P

e

[P

Auf den folgenden Seiten wird der Aufbau eines XTS Systems mit
dem XTS Simulation Builder ohne Verwendung einer Vorlage be-
schrieben. Die beschriebenen Funktionen stehen auch bei Verwen-
dung einer Vorlage zur Verfugung. Die Variante mit Vorlage wird da-
her nicht gesondert beschrieben.

» Auf die Schaltflaiche Go To Next Step klicken, um fortzufahren
ODER

» Auf die Schaltflache >> klicken, um die Seitenleiste auszuklap-
pen

Weitere Informationen zur Seitenleiste finden Sie im Kapitel ,Seiten-
leiste”, [Seite 256].

Navigation mit Schaltflichen oder der Seitenleiste

Die Seiten kdénnen mit den Schaltflachen Go To Previous Step und
Go To Next Step oder mit der Seitenleiste aufgerufen werden. Beide
Varianten lassen sich jederzeit miteinander kombinieren.

Die einzelnen Schritte werden beispielhaft an der Variante mit den
Schaltflachen Go To Next Step beschrieben.

Die Seite Configure 6ffnet sich.
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8.2.3.1 Modules
File  Modules Parts Movers  Tracks Stations Processing Unit
+ X | S
Add  Remaove - - . ' . : End of | After Before  Replace Change
Module Module v Part |Selction Selection Selected  Infeed Type v
Create Insert-Mode Modify
Der Reiter Modules enthalt alle Funktionen zum Hinzufligen, Entfer-
nen, Ersetzen oder Andern von Modulen.
Vorhandene Module kénnen durch Anklicken eines einzelnen Mo-
duls, durch Anklicken mehrerer Module mit gedriickter Strg- oder
Umschalttaste oder durch Anklicken aller Module mit gedrickter Alt-
Taste ausgewahlt werden.
Bedienelemente
Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:
Modul hinzufiigen
wase FUGt ein Modul vor oder hinter der Auswahl in der Modulliste hinzu
oder ersetzt ein bestehendes Modul.
% Modul entfernen

Remove
Module

mEp)uwsy

End of
Part

After
Selection

Before
Selection

S

Replace
Selected

S

Change
Infeed Type~

BECKHOFF Version: 1.1.1

Entfernt ein ausgewahltes oder mehrere ausgewahlte Module.

Dropdown-Menii Module

Zeigt die verfugbaren Module an. Der Modultyp kann ausgewahlt
werden oder mit einem Doppelklick direkt hinzugefligt werden.

Einfligen am Ende des Parts

Aktiviert das Einfligen eines neuen Moduls am Ende des aktiven
Parts.

Einfiigen nach Auswahl

Aktiviert das Einflgen eines neuen Moduls nach dem ausgewahlten
Modul. Wenn mehrere Module ausgewahlt sind, wird nach jedem
Modul ein neues Modul hinzugefigt.

Einfligen vor Auswahl

Aktiviert das Einfigen eines neuen Moduls vor dem ausgewahlten
Modul. Wenn mehrere Module ausgewahlt sind, wird vor jedem Mo-
dul ein neues Modul hinzugefugt.

Auswabhl ersetzen

Aktiviert das Ersetzen des ausgewahlten Moduls durch ein neues
Modul. Wenn mehrere Module ausgewahlt sind, wird jedes Modul
durch ein neues Modul ersetzt.

Dropdown-Menii Art der Einspeisung

Zeigt die verfugbaren Arten der Einspeisung an und andert die Art
der Einspeisung des ausgewahlten Moduls. Wenn mehrere Module
ausgewahlt sind, werden alle Einspeisungen geandert.
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Module hinzufugen

Fle Modules Pais Mowers Tacs Stafons Processing Uni » Doppelklick auf AT2050-0500 klicken, um das Modul zur XTS
Mé;{ Rﬁz; = = ' = = . : OD:éstem View hinzuzufigen

» Auf AT2050-0500 klicken, um das Modul auszuwéahlen

Fie  Modules Parts Movers Tracks Stations Processing Unit » Auf Add Module klicken
X == ) e »
e ‘=== Das Modul wird in der XTS System View dargestellt.

C—_ » Doppelklick auf AT2001-0250 klicken, um das Modul zur XTS
ME"!"-. Rﬁ?; = = . . ‘ . ODSéstem View hinzuzufligen

» Auf AT2001-0250 klicken, um das Modul auszuwahlen

file  Modules Parts Movers Tracks  Statior Processing Unit > Auf Add Module kliCken

k?i--'hnb

ule | Module
Create

UseAlT+ Dg

e ‘=i Das Modul wird in der XTS System View dargestellt.

N S » Doppelklick auf AT2000-0250 klicken, um das Modul zur XTS
M::!;E R;; = = . . - . OD:éstem View hinzuzufiigen

» Auf AT2000-0250 klicken, um das Modul auszuwéhlen

» Drei weitere Module AT2000-0250 auf die gleiche Weise hinzu-
fugen

R s=iszie Die Module werden in der XTS System View dargestellt.

» In derselben Reihenfolge erneut je ein Modul AT2050-0500 und
AT2001-0250 und drei Module AT2000-0250 hinzufliigen
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Ui AL - ek
LSS @ rdectapart

Das System ist geschlossen und fertiggestellit.

8.2.3.1.1  Module priifen

Sie kdnnen die Module im Menu in der linken Spalte anklicken, um
weitere Informationen zu erhalten.

4 [B] ¥tsProcessingUnit 1 » Auf ein Modul klicken
4~ Parts Folgende Informationen werden unter Details angezeigt:
4 (4] part 1
4 = Modules e SpaltmaB
I P [ AT2050-0500 [l - Lange des ausgewahlten Moduls
b (@ AT2001-0250
b [l AT2000-0250 Ausgewahlte Module werden in der Liste und in der XTS System

b [l AT2000-0250 View hervorgehoben.

b [ AT2000-0250
b @] AT2050-0500
b [HD AT2001-0250
b [ AT2000-0250
b [m AT2000-0250
b [m AT2000-0250

M Movers
P = Tracks
4  Details
Gap: 0 mm
Length: | 500 mm
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8.2.3.2 Parts

File Modules Parts Mowvers

+ 8 X &

Add Template Remove Split
Part Part

Create

Bedienelemente

Module-Side: Front

Rotation: 0

238 —

Tracks Stations Processing Unit
m |m Gt = L 1
B SR Module-Side:  Front X-Offset: 0 -
Keep Merge Rotation: [} » Y-Offset: 0 Show
Position Close Gap
Modify Transformation Info
Der Reiter Parts enthalt alle Einstellungen und Funktionen zum Er-
stellen und Entfernen von Parts.
Parts kénnen durch Anklicken eines einzelnen Moduls, durch Ankli-
cken mehrerer Module mit gedruckter Strg- oder Umschalttaste oder
durch Anklicken aller Module eines Parts mit gedrickter Alt-Taste
ausgewahlt werden.
Sie koénnen Parts im Koordinatensystem des XTS Views verschie-
ben, wahrend Sie die Alt-Taste und die linke Maustaste gedriickt
halten. Die X-Koordinaten und Y-Koordinaten werden dann automa-
tisch angepasst. Alternativ kdnnen Sie einen Part verschieben, in-
dem Sie die Koordinaten manuell andern. Mit der Funktion Module-
Side kdénnen Sie zwischen der Vorderansicht und Rickansicht der
Module wahlen.
Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:
== Part hinzufiigen
s Flgt einen Part zur ausgewahlten Processing Unit hinzu.
Aus Vorlage hinzufiigen
rmee  Offnet das Dialogfenster Add part from template... zum Einfligen ei-
nes Parts aus einer Vorlage.
X Part entfernen
“fi-  Entfernt den ausgewahlten Part aus der ausgewahlten Processing
Unit.
Part teilen
it Erstellt aus den ausgewahlten Modulen eines Parts einen separaten
Part.
Position beibehalten
resion  Behalt die Positionen der Module beim Teilen eines Parts bei.
=2 Parts zusammenfiigen

Merge

Flgt zwei ausgewahlte Parts zu dem zuerst ausgewahlten Part zu-
sammen.

Dropdown-Menii Modulseite
Zeigt die ausgewahlte Modulseite an und listet die verfiigbaren Mo-
dulseiten auf.

Dropdown-Menii Drehung

Ermdglicht die Auswahl eines voreingestellten Winkels zwischen
-180° und 180° oder die Eingabe eines eigenen Werts. Bezugspunkt
ist das erste Modul eines Parts.
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Part hinzufugen

System in Parts unterteilen

4 thPrccessingUnit 1
4 % Parts

4 [ Part 1

4 = Modules

Fle Mo mﬁmvm Tads  Stations  Processing Unit
Reme
5

b @ AT2050-0500
b [m AT2001-0250
b (I AT2000-0250
b [ AT2000-0250
b [ AT2000-0250

X-Offset: 0

Y-Offset: 0

Show
Close Gap

Close Gap
Info

b [@] AT2050-0500
b [m] AT2001-0250
b | AT2000-0250
b [ AT2000-0250
b [E] AT2000-0250

A Mavers

b= Tracks

+ 8 X
Add  Template Remove

Part Part
Create

BECKHOFF Version: 1.1.1

m | om
Split

Ey

Keep
Position

Modify

Eingabefeld X-Offset

Ermdglicht die Eingabe eines Versatzes flir den Bezugspunkt des
ersten Moduls eines Parts auf der X-Koordinate.

Eingabefeld Y-Offset

Ermdglicht die Eingabe eines Versatzes fir den Bezugspunkt des
ersten Moduls eines Parts auf der Y-Koordinate.

Entfernung anzeigen

Zeigt die Entfernung von Startpunkt zum Endpunkt eines Parts mit
einer Linie an. Die genaue Entfernung der X-Koordinate und Y-Ko-
ordinate werden als Tooltip angezeigt, wenn der Mauszeigt Uber
den angezeigten Wert bewegt wird. Wenn die Schaltflache Show
Close Gap aktiviert ist, werden alle Entfernungen ebenfalls in der
Statusleiste eingeblendet.

Alle hinzugefligten Module werden automatisch einem Part zuge-
ordnet. Bei Bedarf kann das System in mehrere Parts unterteilt wer-
den.

Beispielkonfiguration
In dieser Beispielkonfiguration ist ein Part ausreichend. Die folgende
Beschreibung dient nur der Erlauterung.

» Auf den Reiter Parts klicken

» Die Taste Strg gedrickt halten, um alle Module anzuklicken, die
zu einem neuen Part hinzugeflgt werden sollen

» Auf Split klicken
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4 [B xtsProcessingUnit 1 Die ausgewahlten Module werden aus Part 1 entfernt. Ein neuer
i Parss Part 2 wird mit den ausgewahlten Modulen hinzugeflgt.
4 B part 1
4 = Modules

b @ AT2050-0500
b (@ AT2001-0250
b I AT2000-0250
b I AT2000-0250
b I AT2000-0250

4 [ part 2
4 = Maodules
b @ AT2050-0500
b [ AT2001-0250
b || AT2000-0250
b || AT2000-0250
b || AT2000-0250
A Movers

P ™ Tracks

Parts priifen

Sie kdnnen die Parts im Meni in der linken Spalte anklicken, um
weitere Informationen zu erhalten.

4 [ xtsProcessingUnit 1 » Auf einen Part klicken
4 * Parts Folgende Informationen werden unter Details angezeigt:
4 figpart 1 |
4 = Modules » Ausrichtung im Koordinatensystem
> [l At2050-0500 « Position im Koordinatensystem

b [ AT2001-0250
b [m AT2000-0250
b [m AT2000-0250
b [m AT2000-0250
b @] AT2050-0500
b [ AT2001-0250
b | AT2000-0250
b || AT2000-0250
b || AT2000-0250

Ausgewahlte Parts werden in der Liste und in der XTS System View
hervorgehoben.

A Movers

P ™ Tracks
4 Details
Front Side: | Front =
Length: 3000 mm
X 0 mm
s 0 mm
Alpha: 0 :

240 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

Eigenschaften festlegen Sie kénnen fir jeden Part auswahlen, ob die Vorderseite oder die
Rickseite der XTS Module zu sehen ist und wie Position und Ein-
baulage dargestellt werden sollen. Mit diesen Eigenschaften kann
jede mdgliche Ansicht eines XTS Systems getestet oder an lhr be-
stehendes XTS System angepasst werden.

Modulseite

Vorderseite, Front Ruickseite, Back

» Die Modulseite im Dropdown-MenU Front Side auswahlen

4 Details

Front Side: | Front -

Length: Back mm

Front

X T mm

¥ 0 mm

Alpha: 0

PR » In die Eingabefelder X und Y Werte flr die Position des Parts

eingeben

Front Sicle: | Front T » In das Eingabefeld Alpha einen Wert fiir die Einbaulage des

Length:  |3000 mm Parts eingeben

X 0 mm

Y: 0 mm

Alpha: 0
Beispielkonfiguration

E 3 In dieser Beispielkonfiguration wird der Part in der Mitte der XTS

System View positioniert, als Ansicht die Vorderseite ausgewahlt
und die Einbaulage bei 0° belassen.

ok “&ws P Die linke Maustaste und die Taste Alt gedriickt halten, um den

Part in die korrekte Position zu bringen
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8.2.3.3 Movers

File Modules Parts Movers  Tracks Stations Processing Unit

+ X > [0 = = = =
5 K3 st o o -
Add Remove [ ] [} [ ] [ ] ]

Mover Mover
Modify Type

4l

Der Reiter Movers enthalt alle Funktionen zum Hinzufugen, Entfer-
nen, Ersetzen oder Andern von Movern.

Mover kdnnen durch Auswahl eines einzelnen Movers, durch Aus-
wahl mehrerer Mover mit gedriickter Strg- oder Umschalttaste oder
durch Auswahl aller Mover mit gedrtickter Alt-Taste ausgewahlt wer-
den.

Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

<= Mover hinzufiigen

Add

wver  FUQt einen Mover hinzu.

% Mover entfernen

Remove

wwer Entfernt den ausgewahlten oder die ausgewahlten Mover.

Eingabefeld Moveranzahl
Ermdglicht die Eingabe der bendtigten Moveranzahl.

p» Anzahl ibernehmen
Ubernimmt die Anzahl aus dem Eingabefeld.

Dropdown-Menii Moverauswahl
Zeigt die verfugbaren Movertypen an und ermdglicht die Auswahl
des Movertyps.

a»
a
LSS
@
a
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Mover hinzufugen

Fle  Moddes Pars Fefe Grim  Bemmie
+ X > 0 =
Add  Rer ¥ v W
Mover  Mover U U . U
Modify Type
file  Modules Pars Movers Tads Sttions  Processing Unit
+ X g
o o L4 - ] | v
move
Mover  Mover U L U U El
Modify Type
(@ XT3 Simulation Builder
File  Modules Parts  Movers Tracks Stafions Processing Unit
+ ) Gt Standard
Add  Remove P ™ 7
Mover  Maver I -]
Modify - L] L
b B xesp gUnit 1
Hygienic Design
‘:ii'
File  Modules FParts Movers Tracks St Processing Unit
+ x > 0
i ] (]
Add fRemove ] w
Mover | Mover U U . U
Modify Typs
(@ T3 Simulation Builder
file  Modules Farts Movers Tracks Stations  Processing Unit
+ >y bt Standard
Add  Remov P w 2
Mover  Maver £ -]
Modify . - L]
b (& XtsProcessingUnit 1
Hygienic Design
Ja.’n
file Modules Parts Movers Tracks Stations  Processing Unit
+ % B
Add Rer v v  § -
Mover  Mover U LJ . U
Modify Typ:
file  Modules Parts Movers Tracks Stations  Processing Unit
+ Xw
] ]
Add  Remove ] w
Mover  Mover U L . U
Modify Typ:

[y a—
O rnove s part or 3 move
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Sie haben die Mdglichkeit einen einzelnen Mover oder mehrere Mo-
ver gleichzeitig hinzuzuflgen.

» Auf den Reiter Movers klicken

» Bei Bedarf das Dropdown-MenU ausklappen

» Doppelklick auf AT9011-0070, um den Mover zur XTS System
View hinzuzuflgen

ODER
» Auf AT9011-0070 klicken, um den Mover auszuwéahlen

» Auf Add Mover klicken
» Weitere Mover auf die gleiche Weise hinzufligen

» Auf AT9011-0070 klicken, um den Mover auszuwahlen

» In das Eingabefeld Edit the Mover Count of the active Part. die
Anzahl an Movern eingeben

» Auf die Schaltflache Apply klicken, um Anzahl an Movern hinzu-
zuflgen

Die Mover werden zum System hinzugefiigt.
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Mover prifen

Sie kdnnen die Mover im Meni in der linken Spalte anklicken, um
nahere Informationen zu erhalten.

4 [B] ¥esProcessingUnit 1 » Auf einen Mover klicken
4 % Parts Folgende Informationen werden unter Details angezeigt:
4 B part 1
b = Modules * Name des Movers
4 @ Movers + Startposition des Movers
E Mover 1 I
= « Part auf dem der Mover startet
E Maover 2
[ Mover 3 Ausgewahlte Mover werden in der Liste und in der XTS System
Maver 4 View hervorgehoben.
Mover 5
E Mover 6
@ Maver 7
E Maover 8
E Maover 9
E Mover 10
P ™ Tracks
4 Details
MName Mowver 1

Start-Up Pesition: | 55

Start-Up Part: Part 1 A
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8.2.3.4 Tracks

File Medules Parts

+ X &=

Add  Remove Create
Emoty  Track from Parts

Modify

Bedienelemente

Track hinzufligen

®ala

Mowvers

Tracks  Stations Processing Unit

Show

Close Gap

Info

Remove

Add
Empty

Track

Create
from Parts

Show
Close Gap
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Der Reiter Tracks enthalt alle Funktionen zum Hinzufiigen und Ent-
fernen von Tracks.

Sie kdnnen die Tracks aus der Liste auswahlen. Die Parts und Mo-
dule des Tracks werden dann mit einer griinen Linie markiert.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Leeren Track hinzufiigen
Flgt einen leeren Track hinzu.

Track entfernen
Entfernt den ausgewahlten Track.

Track erzeugen

Erzeugt einen Track aus den ausgewahlten Parts. Die Reihenfolge
der Parts innerhalb des Tracks wird durch die Reihenfolge bei der
Auswabhl der Parts definiert

Entfernung anzeigen

Zeigt die Entfernung von Startpunkt zum Endpunkt eines Parts mit
einer Linie an. Die genaue Entfernung der X-Koordinate und Y-Ko-
ordinate werden als Tooltip angezeigt, wenn der Mauszeigt Uber
den angezeigten Wert bewegt wird. Wenn die Schaltflache Show
Close Gap aktiviert ist, werden alle Entfernungen ebenfalls in der
Statusleiste eingeblendet.

Alle hinzugefuigten Parts werden automatisch einem Track zugeord-
net. Bei Bedarf kann ein System mit mehreren Parts in mehrere
Tracks unterteilt werden.

» Auf den Reiter Tracks klicken
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System in Tracks unterteilen

&3

4 thProcessingUnit1
4 * Parts

b B Part 1

4 [l part 2

4 = Modules
b (@l AT2050-0500
b [ AT2001-0250
b | AT2000-0250
b [ AT2000-0250
b | AT2000-0250
I Movers

P ™ Tracks

+ X| ==

Remowve | Create
Empotr  Track |from Parts

Show
Close Gap

Medify

Info

4 thProcessingUnit 1
4 Pars
b il Part 1
b il part 2
4 ™ Tracks
4 Track 1
Bl part 1
4 [ Track 2

Bl part 2
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Beispielkonfiguration
In dieser Beispielkonfiguration ist ein Track ausreichend. Die folgen-
de Beschreibung dient nur der Erlduterung.

» Im Meni oder in der XTS System View alle Parts anklicken, die
einem neuen Track hinzugefugt werden sollen

» Auf Create from Parts klicken

Es wird ein zweiter Track mit dem ausgewahlten Part hinzugeflgt.
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Tracks priifen

e XtsProcessingUnit 1
b Parts

4 = Tracks

4 @Tﬁ:ck 1

Part 1
4 [ Track 2

B part 2

4 Details

Is closed: x

Iz included in detection: || X

Length: 3000

[mm]

Eigenschaften festlegen

4 Details

Is closed: E

Iz included in detection: | X

Length: 3000

[mm]

4 Details

Is closed: X

Is included in detection: E

Length: 3000

[mm]
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Sie kdnnen die Tracks im Menu in der linken Spalte anklicken, um
nahere Informationen zu erhalten.

» Auf einen Track klicken
Folgende Informationen werden unter Details angezeigt:

* Lange des Tracks
» Geschlossenes oder offenes System
* in Mover-Erkennung einbezogen oder nicht

Die Strecke des ausgewahltenTracks wird in der XTS System View
mit einer grinen Linie dargestellt.

HINWEIS

Schaden am Produkt und Funktionsfehler vermeiden

Achten Sie auf die korrekte Angabe, ob Sie ein geschlossenes
XTS System oder ein XTS System mit definierten Endpunkten
konfigurieren.

Ist die Angabe fehlerhaft, kbnnen bei einem offenen XTS System
die Mover das XTS System verlassen. Bei einem geschlossenen
XTS System mit falscher Angabe kénnen die Mover nicht wie ge-
wohnt im Kreis fahren.

» Kontrollkastchen Is closed aktivieren, damit die Mover umlau-
fend Uber die Start-End-Position des Tracks fahren konnen

ODER
» Kontrollkastchen Is closed deaktivieren

Bei Systemen ohne Track Management oder Systemen mit nur ei-
nem Track muss das Kontrollkdstchen Is included in detection
grundsatzlich aktiviert werden.

» Kontrollkastchen Is included in detection aktivieren, damit alle
Mover von einem Modul erkannt werden, das zu dem Part die-
ses Tracks gehort

ODER
» Kontrollkastchen Is included in detection deaktivieren
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8.2.3.5 Stations

File Meodules Parts Maovers Tracks  5Stations Processing Unit

Add  Remove

Station  Station
Create

Die Registerkarte Stations enthalt alle Funktionen zum Hinzufiigen
und Erstellen von Stations.

Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

=)= Station hinzufiigen

Add

sain. FUQL eine Station hinzu.

X Part entfernen

Remove

saon  ENtfernt die ausgewahlte Station.

Station hinzufugen

e e s pocesrsint » Auf den Reiter Stations klicken
+ X
» Auf Add Station klicken
Add  |Remove
Station | Station
Create
4 [B XtsProcessingUnit 1 Eine Station wird dem System hinzugefiigt.
b Parts
P = Tracks
4 Info Server
[B station 1
» Auf Add Part over which the Station should be drawn klicken,
Is Enabled: x . . . ..
um einen Part zur Station hinzuzufiigen
1D: 0
Color: I -
Marme: Station 1
Descnption:
Start Position On First Part: |10 [mm]
End Position On Last Part: | 200 [mm]
Parts
I No parts have been added, yet.
H Press ‘add’ button to add a part.
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| Die Station wird in der XTS System View farbig dargestellt.

Stopppositionen hinzufligen

» Auf Add stop position klicken, um eine Stoppposition hinzuzu-

4 Details f[jgen
Is Enabled: x
ID: 0
Color: I -
Mame: Station 1
Description:
Start Position On First Part: |10 [mm]
End Position On Last Part: | 200 [mm]
Parts
+ ]
-'I'- Part1(XtsPt = || X
Stop Positions
Stop Positions » In das Eingabefeld einen Wert fir die Stoppposition eingeben
& =

Py

~ Die Stoppposition wird als Raute auf der Linie der Station darge-

stellt.
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Station prufen

Sie kénnen die Stations im Mend in der linken Spalte anklicken, um
weitere Informationen zu erhalten.

4 [® XtsProcessingUnit 1 » Auf eine Station klicken
b % Paris Folgende Informationen werden unter Details angezeigt:
P ™ Tracks
4 |£fo Server » Eingeblendet oder ausgeblendet
[E station 1 ||+ ID der Station

* Farbe der Station
« Name der Station

4 Details . .
» Beschreibung der Station
Is Enabled: X o
« Startposition
ID: 0
* Endposition
Coler: I -
Unter dem Menu werden die Eigenschaften der gewahlten Station
MName: Station 1 angezeigt.
Description:
Start Position On First Part: |10 [mm]
End Position On Last Part: | 200 [mm]
Eigenschaften festlegen
» Kontrollkastchen Is enabled aktivieren, um die Station einzu-
Is Enabled: E blenden
L1 | ooer
Calor: IE' » Kontrollkastchen Is enabled deaktivieren, um die Station auszu-
: blenden
Mame: Station 1
» In das Eingabefeld ID einen Wert eingeben
Description: » Eine Farbe im Dropdown-Menii Color auswihlen
Start Position On First Part: |10 [mm]|  Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Meni
.. Brush | Color, [Seite 376].
End Position On Last Part: |200 [mm]
» In das Eingabefeld Name einen Namen fur die Station eingeben

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Description eine kurze Beschrei-
bung zu der Station eingeben

» In das Eingabefeld Start Position On First Part einen Wert einge-
ben

» In das Eingabefeld End Position On Last Part einen Wert einge-
ben
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8.2.3.6  Processing Unit

Der Reiter Processing Unit enthalt alle Einstellungen und Funktio-
nen zum Erstellen und Entfernen der Processing Units.

Processing Units kdnnen ausgewahlt werden, indem sie in der Liste
angeklickt werden. Processing Unit Einstellungen kdnnen nach der
Auswahl direkt unter der Liste bearbeitet und wichtige Informationen
entnommen werden.

File  Modules  Parts  Mowvers  Tracks  Stations  Processing Unit

Add Remove

Processing Unit
Create

Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

4+ Processing Unit hinzufiigen
Fugt eine Processing Unit hinzu.

_Processing Unit entfernen
Entfernt die ausgewabhlte Processing Unit.

Processing Unit hinzufiigen

B ms S e s | » Auf den Reiter Processing Unit klicken

» Auf Add klicken

Add Remaowe
Processing Unit

Create

b [B XtsProcessingUnit 1 Eine Processing Unit wird dem System hinzugeflgt.
4 [B] ¥tsProcessingUnit 2
4~ Parts
4 [ part 2
= Modules
M Movers
4 7 Tracks
4 Track4
Part 2
b [B Info Server

ﬁ » Auf die Schaltfliche Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.2.3.7 Real-Time
% Real-Time

@y Bt 4 2@
NCTask 1 NCTs

B s e R Y o s
@vo s Tk et | nensasve | st xisTask2

q
i
£
il
g
. i®
3 i°q

Bedienelemente

AUX

o]

Processing Unit

M
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Im letzten Schritt kdnnen die Real-Time-Einstellungen fir das XTS
System vorgenommen werden.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Ziel-CPU laden

Ladt eine neue Ziel-CPU und Uberschreibt bereits bestehende
CPUs.

Eingabefeld Anzahl der CPUs
Ermdglicht die Eingabe der Anzahl benétigter CPUs.

Eingabefeld Anzahl isolierter CPUs
Ermdglicht die Eingabe der Anzahl isolierter CPUs.

Anzahl iibernehmen
Ubernimmt die Anzahl aus dem Eingabefeld.

Anzeige AUX Task
Zeigt die Konfiguration der AUX Task an.

CPU nach oben verschieben
Verschiebt die ausgewahlte Task eine CPU nach oben.

CPU nach unten verschieben
Verschiebt die ausgewahlte Task eine CPU nach unten.

Task entfernen
Entfernt die ausgewahlte Task aus der CPU.

Schaltflache Processing Unit und System
Schaltet zwischen der Anzeige von Processing Unit und System um.

Processing Unit oder TwWinCAT System Task hinzufiigen
Flgt eine Processing Unit oder eine TwinCAT System Task hinzu.

Processing Unit entfernen
Entfernt die ausgewahlte Processing Unit.

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.
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Real-Time-Einstellungen

K

;;;;;

Bt Wt @
NCTask 15V8 XTSTask2

3B

XTSTas

oms

Bt -
NCTask 15VB XTS Task2

R
XTS Tosk 3

10ms

O
T3
10

1

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

Sie haben die Madoglichkeit Einstellungen fir die verfiigbaren
TwinCAT Tasks und die Processing Units vorzunehmen.

» Einen Wert im Dropdown-Ment Base Time der CPU auswahlen

Der eingestellte Wert wird fur die mit der CPU verbundenen Task
Ubernommen und die Anzahl der Cycle Ticks entsprechend ange-
passt. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Real-Ti-
me*, [Seite 307].

Wenn alle Einstellungen korrekt vorgenommen wurden, kdnnen Sie
zur Seite Generation Settings wechseln.

: » Auf die Schaltfliche Go To Next Step klicken, um fortzufahren

BECKHOFF

Version: 1.1.1

TF5850 —253



XTS Tools

8.2.3.8  Generierungseinstellungen

Project Name:
Project Full Path:
Location:

Solution Name:
Solution Full Path:

Append to Solution?

Solution Directory?

[@ xTs Simulation Builder

C}O Generation Settings

Jxesproject

CAU

roject\XtsPy

C:\Users\Administrator\Documents

[ XtsSolution

CAU:

x

@ xTs Simulation

Project Name:
Project Full Path:
Location:
Solution Name:

Solution Full Path:

Solution Directory?

Append to Solution?

Builder

C}O Generation Settings

XtsProject

CAU:

C:\Users\Administrator\Documents

XtsSolution

CAU: Doct

O
]

@ x5 Simutation Bider

OO Generation Settings

8.2.3.9 Konfiguration abschlieRen
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Zuletzt kdnnen Sie noch allgemeine Einstellungen fur die 10-Gene-
rierung vornehmen. Sie kdnnen beispielsweise wahlen, ob ein neu-
es Projekt oder eine neue Projektmappe erstellt werden soll. Des
Weiteren kdnnen Sie die 10-Objekte in ein bestehendes Projekt inte-
grieren.

Die Generierungseinstellungen des XTS Simulation Builders helfen
Ihnen, die 10-Konfiguration in ein bestehendes Projekt zu Uberneh-
men oder ein neues TC3 XAE-Projekt und eine Lésung in Visual
Studio zu generieren.

Wenn bereits ein TC3-Projekt gedffnet ist, steht die Option Modify
TwinCAT Project zur Verfigung, um die 10-Gerate des konfigurier-
ten XTS Systems zum bestehenden Projekt hinzuzufiigen.

Es gibt einige Optionen, die bei der Erstellung des neuen Projekts
ausgewahlt werden kdnnen:

» In die Eingabefelder Project Name und Solution Name einen Na-
men eingeben

StandardmaRig sind die Namen XtsProject und XtsSolution vorein-
gestellt.

Project Full Path und Solution Full Path geben den genauen Pfad
an, in dem sich die Dateien nach der Erstellung befinden. Diese Pfa-
de konnen nicht bearbeitet werden und dienen nur zu besseren
Ubersicht.

» In das Eingabefeld Location einen Dateipfad eingeben
ODER

» Auf ... klicken, um das Dialogfenster Project Location zu 6ffnen
und einen Dateipfad auszuwahlen

» Kontrollkastchen Append to Solution? aktivieren, um eine Pro-
jektmappe zu erstellen

» Kontrollkastchen Solution Directory? aktivieren, um das Projekt
zu einer bestehenden Projektmappe hinzuzufiigen

Wird keine der Optionen gewahlt, befinden sich das Projekt und die
Projektmappe im selben Verzeichnis.

Wenn bei der Erstellung der Projektmappe oder des Projekts mit
den vorgegebenen Einstellungen Fehler auftreten, werden die Ein-
gabefelder mit fehlerhaften Eingaben rot markiert.

In diesem Beispiel soll die Projektmappe aus dem angegebenen
Verzeichnis angehangt werden. Es erscheint eine Warnung, da es
bereits ein Projekt und eine Projektmappe mit demselben Namen
gibt. Wenn Sie mit der Erstellung fortfahren, werden die existieren-
den Dateien Uberschrieben.

Wenn alle Einstellungen korrekt vorgenommen wurden, kdnnen Sie
die Projektmappe oder das Projekt erstellen.

» Auf die Schaltflaiche Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Auf der nachsten Seite wird lhnen angezeigt, dass alle Informatio-
nen eingegeben wurden und der XTS Simulation Builder die 10-Ob-
jekte erzeugen kann.
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[@ x5 simulation Builder - ] X

Thank You!

All information is entered now.
Just click the Next Button to apply the changes.

E3 ‘lose automatically after finshed.

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Wenn das Kontrollkastchen Close automatically after finished deak-
tiviert ist, wird die Seite Finished angezeigt.

» Auf x klicken, um den XTS Simulation Builder zu schliel3en

Der XTS Simulation Builder schlief3t sich. Die 10-Objekte sind er-
zeugt und das Projekt ist einsatzbereit.
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Bedienelemente

8.2.3.10 Seitenleiste

»

«

Welcome 8
Configure

Configure the desired XTS

Real-Time
Edit the real time configuration.

Generation Settings
Configure project name & target folder.

Summary

Build
Build the project.

Finished

M
P

\

Die Seitenleiste kann auf jeder Seite des XTS Simulation Builders
ausgeklappt werden. Die Seitenleiste bietet einen Uberblick tiber die
Seiten des XTS Simulation Builders und kann zum Navigieren zwi-
schen den Seiten genutzt werden.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Projekt geladen

Zeigt an, dass das Projekt geladen wurde. Diese Schaltflache lasst
sich nicht anklicken.

Startseite
Zeigt die Startseite des XTS Simulation Builders an.

Schaltflache Configure

Offnet die Seite Configure zum Konfigurieren des gewlinschten Sys-
tems.

Schaltflache Real-Time
Offnet die Seite Real-Time zum Bearbeiten der Real-Time Einstel-
lungen.

Schaltflache Generation Settings

Offnet die Seite Generation Settings zum Bearbeiten der Generie-
rungseinstellungen.

Schaltflache Summary

Offnet die Seite Summary. Das Kontrollkastchen Close automatical-
ly after finished kann aktiviert oder deaktiviert werden.

Schaltflache Build
Ubernimmt alle Einstellungen und erstellt die Konfiguration.

Schlie3t den XTS Simulation Builder.

Seite Finished

Zeigt an, dass alle Einstellungen ibernommen wurden und die Kon-
figuration abgeschlossen ist. Diese Seite wird nur angezeigt, wenn
das Kontrollkéstchen Close automatically after finished deaktiviert
ist.

Anzeige Seite gedffnet
Zeigt an, dass die Seite gedffnet wurde und mit einer Schaltflache
der Seitenleiste verlassen wurde.

Anzeige Seite bearbeitet
Zeigt an, dass die Seite gedffnet wurde und mit der Schaltflache Go
To Next Step verlassen wurde.
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Navigation

" XTS Simulation Builder =
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Statt mit den Schaltflachen Go To Next Step und Go To Previous
Step zu navigieren, haben Sie die Mdglichkeit die Seitenleiste zu
offnen und mit den Schaltflachen zwischen den einzelnen Seiten
des XTS Simulation Builders zu navigieren.

» Auf die Schaltflache klicken, um die Seitenleiste zu 6ffnen

Die Seitenleiste 6ffnet sich. Sie haben die Mdoglichkeit mit den
Schaltflachen zwischen den Seiten des XTS Simulation Builders zu
navigieren:

» Auf eine Schaltflache klicken, um die entsprechende Seite auf-
zurufen

» Auf die Schaltflache Build klicken, um die Konfiguration zu er-
stellen

ODER

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Die Konfiguration wird erstellt und der XTS Simulation Builder
schlieft sich.
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8.2.4 File

£} Open options... Active Theme:

Simulation Builder Theme ¥
& Import Construction...
& Export Construction..

& Export Image...

8.2.4.1 Bedienelemente

a Open options...

&> Import Construction...

e:) Export Construction...

@l Export Image...

Configurator Theme

8.24.2

File
LF Open options... Active Theme:

= Simulation Builder Theme ~
Import Construction...

B> Export Construction...

@l Export Image...

File

v

Dialogfenster Options... 6ffnen

Der Reiter File enthalt alle allgemeinen Einstellungen fur den XTS
Simulation Builder, wie beispielsweise Optionen und Einstellung des
Themas.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

System importieren

Offnet das Dialogfenster Import Construction... fiir den Import einer
bestehenden xml-Systemkonstruktion.

System exportieren

Offnet das Dialogfenster Export Construction... fir den Export der
aktuellen Systemkonstruktion als xml-Datei.

Bild exportieren

Offnet das Dialogfenster Export Image... fir den Export der System-
konstruktion als png-Datei.

Dropdown-Menii Theme

Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

» Auf den Reiter File klicken
» Auf Open options... klicken
Das Dialogfenster Options... 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dialogfenster Op-
tions...", [Seite 355].

8.2.4.3  Systemkonstruktion importieren

L+ Open options...

Simulation Builder Theme ~
b Import Construction...

B Export Construction...

Active Theme:

@ Export Image...
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» Auf den Reiter File klicken

» Auf Import Construction... klicken

Das Dialogfenster Import Construction... 6ffnet sich.
» Eine xml-Datei auf dem PC auswahlen

» Auf Open klicken
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8.2.4.4 Systemkonstruktion exportieren

Q Open options...

& Import Construction...

ED Export Construction..

& Export Image..

8.2.45 Ansicht exportieren

q- Open options...
£ Import Construction...

& Export Construction...

& Export Image...

Export Image...

Active Theme:

Simulation Builder Theme ~

Active Theme:

Simulation Builder Theme =

Select the view to export: Current View -

Select the background color:

Copy

BECKHOFF

Save As... Close

Version: 1.1.1

» Auf den Reiter File klicken

» Auf Export Construction... klicken

Das Dialogfenster Export Construction... 6ffnet sich.

» In das Eingabefeld Filename einen Namen eingeben
» Einen Dateipfad auf dem PC auswahlen

» Auf Save klicken

Die aktuelle Systemkonstruktion wird als xml-Datei auf Ihrem PC ge-
speichert.

Sie haben die Moglichkeit, aktuelle Ansichten zu exportieren.

» Auf den Reiter File klicken
» Auf Export Image... klicken

Das Dialogfenster Export Image... 6ffnet sich.

» Current View im Dropdown-Meni Select the view to export aus-
wahlen, um nur eine Ansicht vom System ohne Rander zu spei-
chern

ODER

» Full View im Dropdown-Menu Select the view to export auswah-
len, um die gesamte Ansicht zu speichern

» Bei Bedarf eine Farbe fiir den Hintergrund im Dropdown-Men(
Select the background color auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Mend
Brush | Color®, [Seite 376].

» Auf Copy klicken, um die Ansicht in die Zwischenablage zu ko-
pieren

ODER

» Auf Save As... klicken, um die Ansicht als png-Bild zu speichern
und den Speicherort auszuwahlen

ODER
» Mit Close abbrechen

TF5850 —259



XTS Tools

8.3 XTS Configurator
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Die Bedienoberflache der XTS Software vereinfacht die Arbeit und
den Umgang mit den immer gréReren und komplexeren Strecken-
verlaufen, die mit XTS umgesetzt werden. Der einfache bildliche
Aufbau tragt entscheidend zu einer schnellen Inbetriebnahme und
einer intuitiven Arbeitsweise bei. Eine gro3e Anzahl an XTS Syste-
men kann unabhangig von der Lange, der Form oder der Variante
sehr einfach eingerichtet werden. Der neue Konfigurator ersetzt da-
bei den XTS Manager, der in der vorherigen Softwareversion im
XTS IO Driver-Objekt integriert war.

Ein Hauptziel der XTS Software ist die Unterstitzung der Track Ma-
nagement-Funktion. Mithilfe dieser Funktion kénnen Sie das XTS
System in einzelne Abschnitte aufteilen, die Sie dann zu fortlaufen-
den Strecken zusammenfiigen. Das gibt Ihnen die Mdglichkeit ein-
zelne Abschnitte auf unterschiedliche Weise mechanisch auszurich-
ten und somit die Mover flexibler auf dem XTS System einzusetzen.

Beispielhafte Darstellung

In diesem Kapitel werden die einzelnen Schritte des XTS Configura-
tors gezeigt. Wenn es eine unterschiedliche Vorgehensweise zwi-
schen einem geschlossenen XTS System und einem XTS System
mit Track Management gibt, wird im Text darauf hingewiesen.

Fir folgende zwei XTS Systeme werden die einzelnen Schritte des
XTS Configurators beispielhaft dargestellt:

Geschlossenes XTS System

Ein geschlossenes XTS System mit 180° Klothoiden und zehn Mo-
vern, entsprechend der Konfiguration eines 3 m XTS Starterkits.

XTS System mit Track Management

Ein XTS System mit Track Management mit vier Parts und sechs
Movern.
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Der Unterschied zwischen diesen beiden Konfigurationen eines XTS
Systems besteht darin, dass bei einem geschlossenen XTS System
die Reihenfolge der Module und Mover immer konstant bleibt. Die
Mover haben somit nur eine mogliche Strecke, auf der sie sich be-
wegen kdnnen.

Bei einem XTS System mit Track Management kénnen die Module
ihre Position verandern und sich an anderen Modulen ausrichten.
Somit ist die Reihenfolge der Module und Mover veranderbar, da
neue Strecken gebildet werden kénnen. Um den Uberblick tber die-
se Funktionen behalten zu kénnen, wurden die Parts und Tracks
eingeflhrt.

Der Part ist die physische Hardwarekomponente auf der der Mover
fahrt, vergleichbar mit einem Stralenabschnitt fir ein Auto. Der
Track hingegen ist der tatsachliche Weg, dem der Mover folgt. Der
Weg entsteht, indem die einzelnen Hardwarekomponenten zusam-
mengefigt werden. Im Vergleich mit dem Auto wird eine mdgliche
Route mit verschiedenen StralRen erschaffen. Weitere Informationen
dazu finden Sie im Kapitel ,Grundlagen®, [Seite 26].

Parts und Tracks sind Objekte, die mithilfe des XTS Configurators
im TwinCAT-Projekt angelegt werden kdnnen. Ein einfaches XTS
System kann dabei mit nur einem Part und einem Track fur alle Mo-
ver angelegt werden. Komplexere XTS Systeme kdnnen aus mehre-
ren Parts bestehen, die zu verschiedenen Tracks zusammengefigt
werden. So ergeben sich komplett neue Mdglichkeiten im Umgang
mit den XTS Komponenten.
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8.3.1 XTS Configurator 6ffnen
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- C{} £} ToolWindowTheme ~ £}

i

Bevor Sie den XTS Configurator 6ffnen, missen Sie ein Projekt an-
legen, Ihre Hardware Uberprifen, das System mit dem Ziel-PC ver-
binden und die 10 Devices scannen. Weitere Informationen dazu fin-
den Sie im Kapitel ,Inbetriebnahme®, [Seite 200].

» Das XTS Tool Window aktivieren

» Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,XTS Tool
Window*, [Seite 226].

» Auf die Schaltflache Start the XTS Configurator... klicken

(@ XTS Configurator — [u] X

Welcome!

The XTS Configurator will guide you through the
configuration process. After you have entered the
required data the XTS Configurator will create the new 3
configuration objects and do the parametrization for [ -
you.

>

Der XTS Configurator 6ffnet sich.

» Bei Bedarf Fenster flr bessere Bedienbarkeit vergréern

» Auf die Schaltflaiche Go To Next Step klicken, um fortzufahren
ODER

» Auf die Schaltflache >> klicken, um die Seitenleiste auszuklap-
pen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Seitenleiste,
[Seite 314].

Navigation mit Schaltflichen oder der Seitenleiste

Die Seiten konnen mit den Schaltflachen Go To Previous Step und
Go To Next Step oder mit der Seitenleiste aufgerufen werden. Beide
Varianten lassen sich jederzeit miteinander kombinieren.

Die einzelnen Schritte werden beispielhaft an der Variante mit den
Schaltflachen Go To Next Step beschrieben.
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8.3.2 System konfigurieren

(@ xTs Configurater - [m] X

XTS

=D Processing Units
+ %8 :

§} XesProcessingUnit 1 X =

4 General
Operation Mode: Normal -
4 Mover
Mover Type: AT9014_0055 -
Magnet Plate Type: AT9001_0550 -

Mover Sort Order: Ascending -

.

Mover ID Detection

ID Detection Mode: Standard -

S

Teaching

Is Teaching Enabled:

S

Diagnostic

Auto Dump Writing:

Die Seite Processing Units 6ffnet sich.
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8.3.2.1  Processing Units

Bedienelemente
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9

Auf der ersten Seite des XTS Configurators wird die Processing
Unit, die zentrale Recheneinheit des XTS Systems, angelegt. Fur
einen besseren Uberblick ist es mdglich, die Objekte der Processing

Unit zu filtern.

Seit der Softwareversion 3.21.700 ersetzt die Processing Unit das

XTS 10 Driver Objekt.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Processing Unit hinzufiigen
Fugt eine Processing Unit hinzu.

Benennungsassistent
Offnet das Dialogfenster Rename...

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Processing Unit entfernen

Entfernt die ausgewahlte Processing Unit.

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

TF5850
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Processing Unit hinzufligen

(@ XT3 Configurater - O X
XTS = =
&> Processing Units
Z
Elx o
&) XsProcessingUnit 1 ;
4 General
Operation Mode: Normal -
4 Mover
Mover Type: AT9014_0055 -
Magnet Plate Type: AT001_0550 -
Mover Sort Order: Ascending -
4 Mover ID Detection
ID Detection Mode: Standard -
4 Teaching
Is Teaching Enabled:
4 Diagnostic
Auto Dump Writing:
» < >

» Auf die Schaltflache + klicken, um eine weitere Processing Unit
hinzuzufligen

» Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um eine ausgewahlte
Processing Unit zu entfernen

In dieser Beispielkonfiguration ist eine Processing Unit ausreichend.

66 Mehrere Processing Units werden genutzt, wenn sich mehr als ein
unabhangiges System am IPC oder im Projekt befindet. Unabhangig
bedeutet, dass kein Modul oder kein Mover von einem anderen XTS
System mitbenutzt werden.

Fir die Processing Unit missen folgende Einstellungen vorgenom-

men werden:
Operationmode
@ KtsProcessingUnit 1 > Genera/ aUSkIappen
e » Normal im Dropdown-Menu Operation Mode auswéhlen, um
_ festzulegen, dass das System in Betrieb ist
Operation Mode: MNormal i
4 Mover MNormal ODER
Simulati . . . . . -
Mover Type: e » Simulation im Dropdown-Men( Operation Mode auswahlen, um
ok o AT9001.0550 . festzulegen, dass das System in Simulation 1duft
Maover Sort Order: Ascending -
4  Mover ID Detection
ID Detection Mode: Standard -
4 Teaching
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Mover

ﬂ KisProcessingUnit 1

P General
4  Mover
Mover Type: AT9014_0055 v
Magnet Plate Type: UserSpecific
AT9011_0050
Maover Sort Order:
AT9011_0070
4  Mover ID Detection AT012_0050
ID Detection Mode: AT9014_0055
AT9014_0070
4 .
b ATH9011_0075

Is Teaching Enabled:

ﬂ KtsProcessingUnit 1

P General

4 Mover
Maover Type: AT9014_0055 -
Magnet Plate Type: AT9001_0550 -
Mover Sort Order: ATS001_0550

AT9001_0450

4 5
Mover ID Detection ATO001_0AAD
ID Detection Mode: ATO001_0775

4 Teaching ATH9001_0550

Is Teaching Enabled:

ﬂ XtsProcessingUnit 1

P General
4  Mover
Mover Type: AT9014_0055 -
Magnet Plate Type: AT9001_0550 A
Maover Sort Crder: Ascending -
4 Mover ID Detection FEEILE)
Descending
ID Detection Mode: STETTCETY
4 Teaching
Is Teaching Enabled:
Mover ID-Erkennung
ﬂ KtsProcessingUnit 1
I General
P Mover
4 Mover ID Detection
ID Detection Mode: Standard b
4 Teaching SEEE)
Moverl
Is Teaching Enabled: MultipleMovert
4 Diagnostic
Auto Dump Writing:

266 —

» Mover ausklappen

» Den Movertyp im Dropdown-MenU Mover Type auswahlen

» Das Magnetplattenset im Dropdown-Menu Magnet Plate Type
auswahlen

» Ascending im Dropdown-Menu Mover Sort Order auswahlen,
wenn die Mover aufsteigend vom System-Nullpunkt aus gezahlt
werden sollen

ODER

» Descending im Dropdown-Meni Mover Sort Order auswahlen,
wenn die Mover absteigend vom System-Nullpunkt aus gezahlt
werden sollen

» Mover ID Detection ausklappen

» Die Anzahl der Mover 1 im Dropdown-Menu /D Detection Mode
auswahlen
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Teaching

el o

[P

ﬂ XtsProcessingUnit 1

P General
P Mover

P Mover ID Detection

4 Teaching
Is Teaching Enabled: E
Teaching File Number: D
P Diagnostic
Diagnostic

@ XtsProcessingUnit 1

P General

P Mover

P Mover ID Detection
P Teaching

4 Diagnostic

Auto Durmp Writing: D

& XesProcessing gUnit 1
> General
> Mover
> Mover ID Detection
> Teaching

4 Diagnostic

Revisionsnummer auf dem Modul beachten

Das Teaching wird nur fur Module mit einem Revisionsstand kleiner
oder gleich 17 bendtigt. Weitere Informationen dazu finden Sie im
Kapitel ,Typenschild“ in der Original-Betriebsanleitung XTS Stan-
dard.

Teaching File Number dndern

Andern Sie die Nummer der Teaching-Datei immer bevor Sie mit ei-
nem neuen Teaching beginnen. Wenn die Nummer der Teaching-
Datei nicht gedndert wird oder die Konfiguration nicht geladen wird,
wird die alte Datei verwendet und tberschrieben.

Beckhoff empfiehlt fur die Nummer der Teaching-Datei das aktuelle
Datum zu verwenden. Fiur das erste Teaching am 03. April 2021
kénnen beispielsweise die Ziffern 202104031 verwendet werden
und fiir das zweite Teaching am selben Tag die Ziffern 202104032
und so weiter.

» Teaching ausklappen

» Kontrollkastchen Is Teaching Enabled aktivieren, um das Ein-
gabefeld Teaching File Number einzublenden

ODER

» Kontrollkastchen Is Teaching Enabled deaktivieren, um das
Eingabefeld Teaching File Number auszublenden

» In das Eingabefeld Teaching File Number eine Teaching File
Number eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Teaching-Funk-
tionalitat®, [Seite 115].

» Diagnostic ausklappen

» Kontrollkdstchen Auto Dump Writing aktivieren, um das auto-
matische Schreiben von Dump-Dateien einzuschalten

ODER

» Kontrollkdstchen Auto Dump Writing deaktivieren, um das au-
tomatische Schreiben von Dump-Dateien auszuschalten

Wenn das Auto Dump Writing aktiviert ist, kbnnen Sie festlegen, in

welchen Fallen eine Dump-Datei geschrieben werden soll.

» Kontrollkastchen On Mover Detection Error, On Mover Lost,
On Failing ID Detection, On Module Error und On Module
Warning aktivieren, um eine Dump-Dateien zu schreiben

ODER

» Kontrollkdstchen On Mover Detection Error, On Mover Lost,
On Failing ID Detection, On Module Error und On Module
Warning deaktivieren, um keine Dump-Dateien zu schreiben

— » Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

BECKHOFF Version: 1.1.1
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8.3.2.2 Parts

Bedienelemente

®

XtsProcessingUnit 1 =

9%
o

Configurator Theme +

Parts Modules
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Nachdem Sie die Processing Unit angelegt und eine Task hinzuge-
fugt haben, werden im ndchsten Schritt Parts hinzugefigt.

Ein geschlossenes XTS System besteht in der Regel aus einem ein-
zigen Part. Fir ein XTS System mit Track Management werden
mehrere Parts bendtigt.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Filter Processing Unit
Filtert die Liste anhand der ausgewahlten Processing Unit.

Dropdown-Menii Processing Unit
Zeigt die ausgewahlte Processing Unit an und listet die verfligbaren
Processing Units auf.

Part hinzufiigen
Flgt einen Part zur ausgewahlten Processing Unit hinzu.

Part entfernen

Entfernt den ausgewahlten Part aus der ausgewahlten Processing
Unit. Der Part bleibt weiterhin in der Liste der verfigbaren Parts er-
halten.

Benennungsassistent
Offnet das Dialogfenster Rename. ..

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Dropdown-Menii Theme
Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

Schaltflache Parts und Module
Schaltet zwischen der Anzeige von Parts und Modulen um.

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.

Zoom OriginalgroRe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte Originalgrofie.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofe.

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.
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Bedienelemente im Reiter Parts

+
X

Bedienelemente im Dialogfens-

ter Choose Devices for Part...
EW-
i

OK

Cancel

BECKHOFF Version: 1.1.1

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

Device hinzufiigen
Offnet das Dialogfenster Choose Devices for Part... und zeigt die
verfugbaren Einspeisestrange.

Device entfernen

Entfernt das ausgewahlte Device aus dem ausgewahlten Part. Das
Device bleibt weiterhin in der Liste der verfiigbaren Devices verfug-
bar.

Device nach oben verschieben
Verschiebt das ausgewahlte Device eine Ebene nach oben.

Device nach unten verschieben
Verschiebt das ausgewahlte Device eine Ebene nach unten.

Filter Devices
Zeigt nur verfugbare Devices in der Liste an.

Filter Einspeisestrang
Zeigt nur verfligbare Einspeisestrange in der Liste an.

Filter Modul
Zeigt nur verfigbare Module in der Liste an.

Schaltflache OK
Bestatigt die Eingaben und schlie3t das Dialogfenster.

Schaltflache Cancel
Schlie3t das Dialogfenster ohne die Eingaben zu speichern.
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Part hinzufiigen

ﬂ XT5 Configurater

XtsProcessingUnit 1

E

XtsProcessingUnit 1

-_ Parts

q‘x o

Parts

T

Filtern

¥tsProcessingUnit 1

- 3%

Part Eigenschaften

Parts Modules
4 Ppart List

Name Module Side

4

Length [mm]

4 Details: Part 1

Module Side: | Front
Length: 2000
X: 0
Y 0
Alpha: 0

+
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» Die Processing Unit im Dropdown-MenU XTS Processing Unit
auswahlen, zu der ein Part hinzugefugt werden soll

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen neuen Part hinzuzufu-
gen

» Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um einen ausgewahl-
ten Part zu entfernen

» Die Schaltflache Filter aktivieren, um nur die Parts der ausge-
wahlten Processing Unit einzublenden

ODER

» Die Schaltflache Filter deaktivieren, um die Parts des gesamten
Projekts einzublenden

» Auf einen Part in der Part List klicken, um seine Eigenschaften
einzublenden

Die Eigenschaften des ausgewahlten Parts werden unter Details:

Part 1 eingeblendet. Die Informationen kdénnen auch mithilfe der

XTS Utility in der PLC ausgelesen werden.
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Geschlossenes XTS System

Devices zuweisen

4 Details: Part 1
Module Side: | Front b
X 0 mm
¥: 1] mm
Alpha: 0
[+ s
Choose Devices for Part... a X
J_ln- g v
Device 1
|| u u L] - [ ]
= e = =
Device 3
B e = R
)
oK Cancel
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Je nachdem ob Sie ein geschlossenes XTS System oder ein XTS
System mit Track Management konfigurieren méchten, unterschei-
den sich die folgenden Schritte voneinander.

Die folgenden Schritte sind erforderlich, wenn Sie ein geschlosse-
nes XTS System konfigurieren mochten.

Weitere Informationen zur Konfiguration eines XTS Systems mit
Track Management finden Sie im Kapitel ,XTS System mit Track
Management®, [Seite 275].

Im unteren Bereich der Detailanzeige kdnnen Sie Devices fur lhren
Part auswahlen. Wahlen Sie die Reihenfolge der Devices entspre-
chend ihrem Auftreten im XTS System aus.

» Auf die Schaltflache + klicken, um Devices hinzuzufiigen

Das Dialogfenster Choose Devices for Part... 6ffnet sich.
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Select devices

Choose Devices for Part... o X

(-~ :

4

Device 1

w.m.m.m-h-w.

Device 3

w-m-w-m-h-w.

0K Cancel

Select infeed lines

Choose Devices for Part... o X

2 [F]=

Device 1

R-

Device 3

w.m.m-m-h-w.

oK Cancel

4

Select individual modules

Choose Devices for Part.. = 4

S |

Device 1

o T

Device 3

w.m.m.m.h-w.

oK Cancel

4l

Choose Devices for Part... = 4

o :

Device 1

w.m.m.m-h-p.

Device 3

E&QIWIWIWIE-F.

Cancel
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Sie haben die Méglichkeit, die Devices zu filtern oder nur einzelne
Einspeisestrange oder Module zu dem ausgewahlten Part hinzuzu-

fugen. Folgende Filter stehen lhnen zur Auswahl:

« Select devices
» Select infeed lines
« Select individual modules

» Auf die Schaltflache Select devices klicken, um den Filter zu ak-
tivieren

» Auf ein Device klicken
ODER

» Die Taste Strg gedriickt halten, um mehrere Devices in entspre-
chender Reihenfolge auszuwahlen

» Auf die Schaltflache Select infeed lines klicken, um den Filter
zu aktivieren

» Auf einen Einspeisestrang klicken
ODER

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mehrere Einspeisestrange in
entsprechender Reihenfolge auszuwahlen

» Auf die Schaltflache Filter Modul klicken, um den Filter zu akti-
vieren

» Auf ein Modul klicken
ODER

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mehrere Module in entspre-
chender Reihenfolge auszuwahlen

» Mit OK bestatigen
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Devices prifen
Haa » Auf die Schaltflache Zoom to fit klicken
Der konfigurierte Part wird angezeigt und kann auf das passende

Format skaliert werden.
» Uberpriifen, ob die richtigen Devices in der passenden Reihen-

folge ausgewahlt wurden

Devices sortieren
Wenn die Reihenfolge nicht korrekt ist:

*
» Auf ein Device klicken

» Mit den Pfeiltasten Device nach oben oder unten verschieben

» Auf die Schaltflache x klicken, um ein Device zu entfernen

y-m.m.m-b » Bei Bedarf weitere Devices hinzufligen

b

1
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Eigenschaften festlegen Als nachstes konnen Sie die Eigenschaften der Parts festlegen. Da-
bei kbnnen Sie fUr jeden Part auswahlen, ob die Vorderseite oder
die Ruckseite der Module angezeigt wird und wie die Position und
Einbaulage dargestellt werden sollen. Mit diesen Eigenschaften
kann jede mdgliche Ansicht Ihres XTS Systems abgebildet und an
Ihr reales XTS System angepasst werden.

Modulseite

Vorderseite, Front Rickseite, Back

= Der Wert fur die Lange kann in den Eigenschaften nicht verandert

werden.
Parts Modules » Modulseite im Dropdown-Menu Module Side auswahlen
4 part List » In die Eingabefelder X und Y die Position des Parts eingeben
Neme Module Side | Length [mm] » In das Eingabefeld Alpha einen Wert fir die Einbaulage des

‘Pat1 Fomt 20 0 Parts eingeben

1 »

4 Details: Part 1

Module Side: | Front .t
Length: 2000 mm
X 0 mm)
¥ 0 mm
Alpha: 0 g

Beispielkonfiguration

66 In dieser Beispielkonfiguration wird der Part in der Mitte der XTS
System View positioniert, als Ansicht die Vorderseite ausgewahit
und die Einbaulage bei 0° belassen.

L s Sie koénnen die Werte flr die Position des Parts manuell eingeben
oder den Part mit gedrickter linker Maustaste und gedriickter Taste
Alt in die richtige Position bringen.

_ » Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

° Auf den folgenden Seiten werden die benétigten Schritte zur Konfi-

1 guration der Parts fir ein XTS System mit Track Management be-
schrieben. Die weiteren Schritte fiir ein geschlossenes XTS System
finden Sie im Kapitel , Tracks®, [Seite 280].
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XTS System mit Track Management

Die folgenden Schritte sind erforderlich, wenn Sie ein XTS System
mit Track Management konfigurieren mdchten.

Weitere Informationen zur Konfiguration eines geschlossenen XTS
Systems finden Sie im Kapitel ,Geschlossenes XTS System®, [Seite
271].

Devices zuweisen

Wahlen Sie die Reihenfolge der Devices entsprechend ihrem Auftre-
ten im XTS System aus. Bendtigt werden in dieser Beispielkonfigu-
ration vier Parts mit jeweils einem Device. Davon bestehen zwei
Parts aus je einem beweglichen Modul und zwei weitere Parts be-
stehen jeweils aus vier Modulen, die einen 1 m langen, feststehen-
den Modulstrang bilden.

P EE » Auf die Schaltflache + klicken, um Devices hinzuzufliigen

Module Side: | Front -
x 0 mm
¥: 0 mm
Alpha: 0
[#]% :
Choose Devices for Part.: = x | Das Dialogfenster Choose Devices for Part... 6ffnet sich.

4l

Device 1

= w

Device 2

-

Device 3

w-m-m-m.

Device 4

w-m-m-m.

CK Cancel
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Select devices

Choose Devices for Part... 4

Device 2
*
Device 3

w-m-m-m.

Device 4
T e e " e’

CK Cancel

Select infeed lines

Choose Devices for Part... 4

[

Device 1

=

Device 2

= w

Device 3

»

Device 4
A e

OK Cancel

4l

276 —

Sie haben die Méglichkeit, die Devices zu filtern oder nur einzelne
Einspeisestrange oder Module zu dem ausgewahlten Part hinzuzu-
fugen. Folgende Filter stehen Ihnen zur Auswahl:

» Device
» Einspeisestrang
* Modul

» Auf die Schaltflache Select devices klicken, um den Filter zu ak-
tivieren

» Auf ein Device klicken
ODER

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mehrere Devices in entspre-
chender Reihenfolge auszuwahlen

» Auf die Schaltflache Select infeed lines klicken, um den Filter
zu aktivieren

» Auf einen Einspeisestrang klicken
ODER

» Die Taste Strg gedriickt halten, um mehrere Einspeisestrange in
entsprechender Reihenfolge auszuwahlen
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Select individual modules

Choose Devices for Part... n X

= wfw] .

Device 1

=
—to

Device 2

-~ W
~—lD
Device 3

o e

Device 4

w-m-m-m.

K Cancel
Choose Devices for Part... o X
e :
Device 1

* w

Device 2

=

S

Device 3

T ™ ™ e
>

Device 4

w.m.m.m.

Cancel
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» Auf die Schaltflache Select individual Modules klicken, um den
Filter zu aktivieren

» Auf ein Modul klicken
ODER

» Die Taste Strg gedrlckt halten, um mehrere Module in entspre-
chender Reihenfolge auszuwahlen

» Mit OK bestatigen

Fiar die Konfiguration des XTS Systems mit Track Management
missen noch drei weitere Parts konfiguriert werden.
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Devices prifen

o @ » Auf die Schaltflache Zoom to fit klicken

Die konfigurierten Parts werden angezeigt und kénnen auf das pas-
sende Format skaliert werden.

» Uberpriifen, ob die richtigen Devices in der passenden Reihen-
folge ausgewahlt wurden

» Bei Bedarf die linke Maustaste und die Taste Alt gedriickt hal-
ten, um Parts in die richtige Position bringen

Devices sortieren
+X ] - Wenn die Reihenfolge nicht korrekt ist:
» Auf ein Device klicken

» Mit den Pfeiltasten das Device nach oben oder unten verschie-

ben

m.m.m.m-b » Auf die Schaltflache x klicken, um ein Device zu entfernen

» Bei Bedarf weitere Devices hinzufligen

1
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Eigenschaften festlegen

i

Parts Modules

4 Part List
Name Module Side Length [mm]
1 »

4 Details: Part 1

Module Side: | Front bt
Length: 2000 mm
X 0 mm)
¥ 0 mm
Alpha: 0 g

BECKHOFF Version: 1.1.1

Als nachstes kénnen Sie die Eigenschaften der Parts festlegen. Da-
bei kénnen Sie fir jeden Part auswahlen, ob die Vorderseite oder
die Ruckseite der Module angezeigt wird und wie die Position und
Einbaulage dargestellt werden sollen. Mit diesen Eigenschaften
kann jede mdgliche Ansicht Ihres XTS Systems abgebildet und an
Ihr reales XTS System angepasst werden.

Modulseite

Vorderseite, Front Ruickseite, Back

Der Wert fur die Lange kann in den Eigenschaften nicht verandert

werden.

» Modulseite im Dropdown-Meni Module Side auswahlen
» In die Eingabefelder X und Y die Position des Parts eingeben

» In das Eingabefeld Alpha einen Wert fur die Einbaulage des
Parts eingeben

Beispielkonfiguration

In dieser Beispielkonfiguration werden die Parts in der Mitte der XTS
System View positioniert, als Ansicht die Vorderseite ausgewahlt
und die Einbaulage bei 0° belassen.

Sie kdnnen die Werte fur Position der Parts manuell eingeben oder
die Parts mit gedrickter linker Maustaste und gedriickter Taste Alt
in die richtige Position bringen.

» Auf die Schaltflaiche Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.3.2.3 Tracks

Bedienelemente

280—

®

XtsProcessingUnit 1~

9

o

Configurator Theme +

Im nachsten Schritt werden Tracks hinzugefugt.

Ein geschlossenes XTS System besteht in der Regel aus einem ein-
zigen Track, der einen oder mehrere Parts beinhaltet. Fir ein XTS
System mit Track Management werden mehrere Tracks bendtigt,
damit die Mover zwischen verschiedenen Part-Kombinationen
wechseln kénnen.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Filter Processing Unit
Filtert die Liste anhand der ausgewahlten Processing Unit.

Dropdown-Menii Processing Unit
Zeigt die ausgewahlte Processing Unit an und listet die verfligbaren
Processing Units auf.

Track hinzufiigen
Flgt einen Track zur ausgewahlten Processing Unit hinzu.

Track entfernen

Entfernt den ausgewahlten Track aus der ausgewahlten Processing
Unit.

Benennungsassistent
Offnet das Dialogfenster Rename. ..

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Dropdown-Menii Theme

Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.

Zoom OriginalgroRe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte OriginalgrofRe.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofe.

Part hinzufiigen
Fugt einen Part zur ausgewahlten Processing Unit hinzu.

Part entfernen

Entfernt den ausgewahlten Part aus der ausgewahlten Processing
Unit. Der Part bleibt weiterhin in der Liste der verfligbaren Parts er-
halten.
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Track hinzufligen

K

ﬂ XT5 Configurator

_ Tracks

|@| XtsProcessinglUnit 1 TI)( H

XtsProcessingUnit 1

4 Triscwerse

o

Filtern

XtsProcessingUnit 1 - + ¥ -

Track Eigenschaften

4 Track List

1

Mame lsclosed | Isincluded.. | Length [

4 Details: Track 1

Is closed: x

Is included in detection: |X

Length: 2000

Part Configurations

+
-_ Part 1 -

[mm]
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Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

» Die Processing Unit im Dropdown-Menu XTS Processing Unit
auswahlen, zu der ein Track hinzugefligt werden soll

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen neuen Track hinzuzufu-
gen

» Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um einen ausgewahl-
ten Track zu entfernen

» Die Schaltflache Filter aktivieren, um nur die Tracks der ausge-
wahlten Processing Unit einzublenden

ODER

» Die Schaltflache Filter deaktivieren, um alle Tracks des gesam-
ten Projekts einzublenden

» Auf einen Track in der Track List klicken, um seine Eigenschaf-
ten einzublenden

Die Eigenschaften des ausgewahlten Tracks werden unter Details:
Track 1 angezeigt. Die Informationen kénnen auch mit Hilfe der XTS
Utility in der PLC ausgelesen werden.
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Parameter festlegen

4 Details: Track 1
Is closed: E
Is included in detection: %

Length: 3000 [mimn]

4 Details: Track 1
Is closed: X
Is included in detection: E

Length: 3000 [mim]

o
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Far jeden Track mussen die drei wichtigsten Parameter festgelegt
werden:

HINWEIS

Schaden am Produkt und Funktionsfehler vermeiden

Achten Sie auf die korrekte Angabe, ob Sie ein geschlossenes
XTS System oder ein XTS System mit definierten Endpunkten
konfigurieren.

Ist die Angabe fehlerhaft, kbnnen bei einem offenen XTS System
die Mover das XTS System verlassen. Bei einem geschlossenen
XTS System mit falscher Angabe kénnen die Mover nicht wie ge-
wohnt im Kreis fahren.

» Kontrollkdstchen Is closed aktivieren, wenn das XTS System
geschlossen ist

ODER

» Kontrollkastchen Is closed deaktivieren, wenn das XTS System
offen ist

» Kontrollkastchen Is included in detection aktivieren, wenn das
XTS System geschlossen ist oder nur einen Track hat

ODER

» Kontrollkastchen Is included in detection deaktivieren, wenn
das XTS System offen ist oder mehrere Tracks hat

Wenn das XTS System Tracks enthalt, die sich Parts teilen, missen
Sie definieren, welche Tracks die Erkennung durchfihren. Dabei ist
es wichtig, dass jeder Part innerhalb einer Processing Unit nur ein-
mal im Erkennungsprozess vorkommt, da ansonsten moglicherwei-
se zu viele Mover angezeigt werden und deshalb das Aufstarten des
XTS Systems verhindert wird.
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Parts hinzufiigen

4 Track List

Name Is closed | Isincluded.. | Length |

| »
4 Details: Track 1

Is closed: x

Is included in detection: |X

Length: 3000 [mm]

Part Configurations

Part Configurations

+

Al

Al

Part 1 | X
Part 1

s

Geschlossenes XTS System

XTS System mit Track Management

U
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Wahlen Sie die Reihenfolge der Parts entsprechend ihrem Auftreten
im XTS System aus. Achten Sie darauf, dass die Parts eine durch-
gangige Linie bilden, auf der sich die Mover bewegen kénnen.

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen XTS Part hinzuzufligen

» Den Part im Dropdown-MenU XTS Part auswahlen, der zu dem
aktuellen Track hinzugefligt werden soll

In dieser Beispielkonfiguration enthalt der Track nur den zuvor konfi-
gurierten Part. So erscheint automatisch die rundumlaufende Stre-
cke des XTS Systems als farbige Linie.

AuRerhalb der Tracks, die dem Part zugeordnet sind, erscheint eine
farbige Linie. Anhand dieser Linie kdnnen Sie Uberprifen, ob der
gewabhlte Track gultig ist und ob die Parts in der richtigen Reihenfol-
ge hinzugefligt wurden.

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

AuRerhalb der Tracks, die dem Part zugeordnet sind, erscheint eine
grune Linie. Anhand der griinen Linie kdnnen Sie Uberprufen, ob der
gewabhlte Track gultig ist und ob die Parts in der richtigen Reihenfol-
ge hinzugefligt wurden.

In dieser Beispielkonfiguration gibt es zehn mdgliche und sinnvolle
Konfigurationsvarianten der Tracks:

* jeder Part als einzelner Track = 4 Tracks

* beide beweglichen Module stehen jeweils neben dem oberen
oder neben dem unteren Part = 2 Tracks

* nur eine der beweglichen Module steht jeweils neben dem unte-
ren und neben dem oberen Part = 4 Tracks
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IE‘ KtsProcessingUnit 1 ~ [ == % % 'ﬂ' Configurator Theme

Track 2 249 a

Track 3 249 s

Track 4 x 249
= o |

Track & 1497

Track 7 498

Track 8 1248

Track 9 488

Track 10 1248

L] 4
4 Details: Track 5

Is closed:
Is included in detection: |X

Length: 14497 [mm]
Part Configurations

+

-l

Part 1 | K

= W
1 e S][x
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Je mehr Parts sich im XTS System befinden, desto mehr Mdglich-
keiten gibt es diese mechanisch zu verbinden, um daraus Tracks zu
bilden. Oft ist es jedoch nicht sinnvoll mdglichst viele Tracks zu kon-
figurieren. Jeder Part muss einem Track zugeordnet sein, damit die
Mover-Erkennung durchgefiihrt werden kann. Zusatzliche Tracks
kdénnen je nach erforderlichen Bewegungen der Mover auf dem XTS
System erstellt werden.

In dieser Beispielkonfiguration verflgt keiner der Tracks Uber eine
geschlossene Strecke, daher wird das Kontrollkastchen Is closed
bei keinem der konfigurierten Tracks aktiviert.

Da es einige Tracks gibt, die sich einzelne Parts teilen, kann das
Kontrollkastchen Is included in detection nicht fir jeden Track akti-
viert werden. Das Kontrollkdstchen muss fur die Tracks aktiviert
werden, die mit der aktuellen Hardwarekonfiguration im Moment der
Mover-Erkennung Ubereinstimmen.

4l

L @

Wenn beide beweglichen Parts neben dem oberen Part stehen, gibt
es in der aktuellen Konfiguration zwei Tracks.

* Track 5 besteht aus Part 1, Part 2 und Part 3
* Track 4 besteht aus Part 4

Bei diesen beiden Tracks wird das Kontrollkastchen Is included in
detection aktiviert, damit die korrekte Anzahl an Movern auf dem
XTS System erkannt wird. Bei allen anderen Tracks wird das Kon-
trollkastchen nicht aktiviert.

Wenn sich bis zum Zeitpunkt der Inbetriebnahme Anderungen an
der Hardwarekonfiguration ergeben, kdnnen Sie den Parameter Is
included in detection Uber die PLC neu festlegen. Wenn nétig, sollte
diese Anderung wahrend der Inbetriebnahme des XTS Systems
stattfinden.

Oftmals ist es ausreichend, den Track in den Erkennungsprozess
aufzunehmen. Das funktioniert jedoch nur, wenn sich kein Mover
auf dem Ubergang zwischen zwei Parts befindet, da sonst zu viele
Mover vom XTS System erkannt werden.

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.3.2.4 Stations

Bedienelemente

BECKHOFF

o

S

o

Configurator Theme ~

Part 1 (XtsProcess

Version: 1.1.1

v

Die Funktion Stations befindet sich momentan noch in der Betapha-
se. Zukunftig werden noch mehr Funktionen und Informationen ver-
fugbar sein und auch das aktuelle Interface kann sich noch andern.

Die Stations sind daflir vorgesehen, um das XTS System und dazu-
gehdrige Applikationen zu visualisieren. Eine Station liefert Informa-
tionen darlber, wo einzelne Prozesse innerhalb des XTS Systems
stattfinden, um so den Aufbau der gesamten Applikation zu veran-
schaulichen.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Station hinzufiigen
Flgt eine Station hinzu.

Part entfernen
Entfernt die ausgewabhlte Station.

Benennungsassistent
Offnet das Dialogfenster Rename...

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Dropdown-Menii Theme

Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.

Zoom OriginalgroRe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte OriginalgrofRe.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofe.

Part hinzufiigen
Flgt einen Part zur ausgewahlten Station hinzu.

Dropdown-Menii Partauswahl
Zeigt den ausgewahlten Part an und listet die verfligbaren Parts auf.

Part entfernen

Entfernt den ausgewahlten Part aus der Station. Der Part bleibt wei-
terhin in der Liste der verfliigbaren Parts erhalten. Diese Schaltfla-
che ist nur sichtbar, wenn ein Part zur Station hinzugeflgt wurde.

TF5850 —285



XTS Tools

4 Stoppposition hinzufiigen
Flgt eine Stoppposition zur ausgewahlten Station hinzu.

P Stoppposition entfernen
Entfernt die ausgewahlte Stoppposition aus der Station. Diese
Schaltflache ist nur sichtbar, wenn eine Stoppposition hinzugefligt
wurde.

> Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

« Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

Station hinzuftugen

» Auf die Schaltflache + klicken, um eine Station hinzuzufiigen
» Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um eine ausgewahlte

i Etal ans XTS Station zu entfernen

)( % & Configurator Theme ~

4  Station List

,ﬂ XTS Configurator

Station Eigenschaften

» Auf eine Station in der Station List klicken, um ihre Eigenschaf-
ten einzublenden

Die Eigenschaften der ausgewahlten Station werden unter Details:
Station 1 angezeigt. Die Informationen kénnen auch mit Hilfe der
XTS Utility in der PLC ausgelesen werden.

4 Station List

Color ID MName Start Position

L] »

4 Details: Station 1

Is Enabled: x

ID:

Color I -

Mame: Station 1

Descrnption:

Start Position On First Part: |10 [mm]

End Position On Last Part: 300 [mim]
Parts

-+ 5
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4 Station List
Color D Name Start Position

1 2

4 Details: Station 1

Is Enabled: [x]

Start Position On First Part: 10 [mm]

End Position On Last Part:  |300 [mm]

Parts

+

1
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» Kontrollkastchen Is Enabled aktivieren, um die Station in der
XTS View einzublenden

ODER

» Kontrollkastchen Is Enabled deaktivieren, um die Station in der
XTS View auszublenden

» In das Eingabefeld ID einen Wert eingeben
» Eine Farbe im Dropdown-Menl Color auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Mend
Brush | Color®, [Seite 376].

» In das Eingabefeld Name einen Namen fiir die Station eingeben

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Description eine kurze Beschrei-
bung zu der Station eingeben
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Startposition und Endposition

Fir jede Station missen eine Startposition und eine Endposition
festgelegt werden. Dabei ist es entscheidend, ob Sie einen einzigen
Part oder mehrere Parts in lnrem XTS System angelegt haben.

Ein einzelner Part
Folgende Vorgaben missen bei einem einzelnen Part beachtet wer-
den:

» Der eingegebene Wert im Eingabefeld End Position On Last Part
muss grofler sein als der eingegebene Wert im Eingabefeld Start
Position On First Part

» Der eingegebene Wert im Eingabefeld End Position On Last Part
kann nur kleiner sein als der eingegebene Wert im Eingabefeld
Start Position On First Part, wenn der Part ein zweites Mal zu
den Parts hinzugeflgt wird

0 250 500

0 250 500
Symbol Erlauterung
- Startposition der Station, Start Position On First Part
> Endposition der Station, End Position On Last Part

288 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

4 Station List
Color ID Name Start Position

S swleat 10

1 b
4 Details: Station 1

Is Enabled: X

1D

Color: I -

Marme: Station 1

Description:

Start Position On First Part: [mm]

End Position On Last Part: 300 [mm]

Parts

L

4l
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Mehrere Parts
Folgende Vorgaben mussen bei mehreren Parts beachtet werden:

» Die Startposition befindet sich auf dem ersten und die Endpositi-
on auf dem letzten Part der ausgewahlten Liste

» Die Reihenfolge der Parts muss entsprechend ihrem Auftreten
im XTS System ausgewahlt werden. Die Parts mussen eine
durchgangige Linie bilden, auf der sich die Mover bewegen kon-
nen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Part hinzufigen®,
[Seite 290].

Part 2 Part 3

Part 1 Part 3 Part 2

Symbol Erlauterung
- Startposition der Station, Start Position On First Part
> Endposition der Station, End Position On Last Part

» In das Eingabefeld Start Position On First Part einen Wert einge-
ben

» In das Eingabefeld End Position On Last Part einen Wert einge-
ben
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Part hinzufiigen

[

Geschlossenes XTS System

Die Stations haben genau festgelegte Startpositionen und Endposi-
tionen. Die Startposition befindet sich auf dem ersten und die End-
position auf dem letzten Part der ausgewahlten Liste. Bei allen an-
deren Parts der Liste zieht sich die Station Uber die volle Lange.

Wahlen Sie die Reihenfolge der Parts entsprechend ihrem Auftreten
im XTS System aus. Achten Sie darauf, dass die Parts eine durch-
gangige Linie bilden, auf der sich die Mover bewegen kénnen.

In dieser Beispielkonfiguration enthalt die Station nur den zuvor kon-

66 figurierten Part. So wird beispielsweise eine einfache Station er-

Start Position On First Part: |10 [mm]

End Position On Last Part: | 300 [mm]
Parts

Parts
+

“ Part 1 (XtsProcessi vI K

Part 1 (XtsProcessingUnit 1)

Part 2 (XtsProcessingUnit 1)
Stop Positions

Part 3 (XtsProcessingUnit 1)

41

4l
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zeugt.

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen Part hinzuzufligen

» Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um einen ausgewahl-
ten Part zu entfernen

» Einen Part im Dropdown-Meni auswahlen
» Bei Bedarf weitere Parts hinzufiigen und auswahlen

Die Station wird als Linie auBerhalb des Tracks dargestellt. Wenn
die Linie nicht angezeigt wird oder die Linie nicht durchgangig ist,
Uberprifen Sie die Eingaben der Startpositionen und Endpositionen
sowie die Reihenfolge der Parts.
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XTS System mit Track Management

In dieser Beispielkonfiguration wird auf dem zuvor konfigurierten
Part 3 eine einfache Zufiihrstation erzeugt.

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen Part hinzuzufigen

Start Position On First Part: | 10 [mm]
ek et e B mmy | » Bei Bedarf auf die Schaltflache x klicken, um einen ausgewahl-
ten Part zu entfernen
Parts
:
Parts » Einen Part im Dropdown-Menu auswahlen
i _| » Bei Bedarf weitere Parts hinzufligen und auswahlen

-_ Part 3 (¥tsProcessi vI b4

Part 1 (XtsProcessinglUnit 1)

Part 2 (XtsProcessingUnit 1)

Stop Positions

Part 3 (XtsProcessingUnit 1)

S Die Station wird als Linie aufRerhalb des Tracks dargestellt. Wenn

e die Linie nicht angezeigt wird oder die Linie nicht durchgangig ist,
Uberprifen Sie die Eingaben der Startpositionen und Endpositionen
sowie die Reihenfolge der Parts.
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Stopppositionen hinzufligen

Nachdem alle Parts fur die Station hinzugefluigt und ausgewahlt wur-
den, kdnnen Stopppositionen flr die Mover definiert werden.

Stoppposition innerhalb der Station

Eine neue Stoppposition befindet sich automatisch immer am An-
fang der Station mit der Position 0 mm. Achten Sie bei der Eingabe
der Position darauf, dass Sie die Position vom Anfang der Station
verschieben und sich der Wert innerhalb der definierten Lange der
Station befinden muss.

jlo

Beispiel fiir eine Stoppposition

Station 0 300 900
! TStoppposition !
i EE=] =E=] i
Part 300 600 1200

Wahrend die dargestellte Station eine Startposition von 300 mm und
eine Endposition von 1200 mm auf dem Part hat, gelten diese Werte
fur die Stoppposition nicht. Fir die Stopppositionen kénnen nur
Werte zwischen 0 mm und 900 mm vergeben werden, was der Lan-
ge der Station entspricht. In diesem Beispiel entspricht ein eingege-
bener Wert von 300 mm fiir die Stoppposition einer Position von
600 mm auf dem Part.

Stop Positions » Auf die Schaltflache + klicken, um eine Stoppposition hinzuzufu-
gen

:
Stop Positions » In das Eingabefeld einen Wert fiir die Stoppposition eingeben

&= 7

—— e x
e Die Stoppposition wird als Raute auf der Linie der Station darge-
stellt.

— » Auf die Schaltflaiche Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.3.2.5

Movers
== ]
-] -]

Bedienelemente

BECKHOFF

A1, A1, B1

Version: 1.1.1

In diesem Schritt werden die Mover fir das XTS System hinzuge-
fugt. Jeder Mover wird mit einer NC-Achse verbunden und kommu-
niziert Gber sein SoftDrive Objekt mit der NC. Jedes XTS System
bendtigt mindestens einen Mover.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Filter Processing Unit
Filtert die Liste anhand der ausgewahlten Processing Unit.

Mover hinzufligen
Flgt einen Mover zur ausgewahlten Processing Unit hinzu.

Eingabefeld Moveranzahl
Ermdglicht die Eingabe der bendtigten Moveranzahl.

Mover beibehalten
Deaktiviert Uberschissige Mover, wenn die im Eingabefeld eingege-
bene Moveranzahl kleiner als die vorhandene Moveranzahl ist.

Anzahl iibernehmen
Ubernimmt die Anzahl aus dem Eingabefeld.

Anzeige Mover aktiviert
Zeigt an, dass der Mover im Projekt aktiviert ist.

Anzeige Mover deaktiviert
Zeigt an, dass der Mover im Projekt deaktiviert ist.

Mover entfernen
Entfernt den ausgewahlten Mover.

Parameterset exportieren

Offnet das Dialogfenster Export Parameter Set... zum Exportieren
von Parametersets.

Parameterset importieren
Offnet das Dialogfenster Import Parameter Set... zum Importieren
von Parametersets.

Parameterset zuriicksetzen

Setzt die Parametersets aller Mover auf die Standardeinstellungen
zurlck.

Kopiervorlage der Parametersets aktivieren
Aktiviert oder deaktiviert die Kopiervorlage der Parametersets.

Eingabefeld Kopiervorlage Parameterset

Ermdglicht die Eingabe der Kopiervorlage der Parametersets, die
auf die Mover der ausgewahlten Processing Unit angewendet wer-
den sollen.
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Configurator Theme

B¢

o

v

Anzeige der Kopiervorlage Parametersets
Zeigt die Kopiervorlagen der Parametersets an.

Benennungsassistent
Offnet das Dialogfenster Rename...

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Dropdown-Menii Theme
Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfigbaren Themen
auf.

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.

Zoom Originalgrofe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte Originalgrofe.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofie.

Seitenleiste offnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.
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Mover filtern

XtsProcessingUnit 1 b + 10

> X

Mover hinzuftuigen

Vorhandene Achsen verwenden

5 unused axes with a SoftDrive object have been detected.

Des, but only for selected axes:

Aois 1
Aois 2

Cancel

Would you like to create movers for them and add them 1o the selected processing unit?

Neue Mover anlegen

oy =
-®- o
N —

XtsProcessingUnit 1 =

Movers

@]

XtsProcessingUnit 1
4 G

=+ 0

XtsProcessingUnit 1

4 General Settings

2 )

Maver Type: AT9011_0050

UserSpecific
AT9011_0050
AT9011_0070
e, Namd AT9012_0050
AT9014_0055
AT9014_0070
ATHO011_0075

MagnetPlate Type:

4 Mover List

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Schaltflache Filter aktivieren, um ausschliel3lich die Mover der
ausgewahlten Processing Unit einzublenden

ODER

» Schaltflache Filter deaktivieren, um alle Mover des gesamten
Projekts einzublenden

Sie haben die Mdglichkeit vorhandene Achsen zu nutzen oder neue
Achsen anzulegen.

Das folgende Dialogfenster 6ffnet sich, wenn Sie im Projekt bereits
NC-Achsen mit einem SoftDrive-Objekt konfiguriert haben, die noch
nicht verlinkt sind.

» Die Processing Unit im Dropdown-Menu XTS Processing Unit
auswahlen, zu der Mover hinzugeflugt werden sollen

» Kontrollkastchen Yes, but only for selected axes aktivieren,
wenn nicht alle Achsen gewahlt werden sollen

» Einzelne Achsen auswahlen
» Mit OK bestatigen

Wenn das Dialogfenster mit Cancel abgebrochen wird, 6ffnet es
sich das nachste Mal erneut, wenn noch ungenutzte Achsen im Pro-
jekt vorhanden sind.

» Die Processing Unit im Dropdown-Menu XTS Processing Unit
auswahlen, zu der Mover hinzugefligt werden sollen

» Den verwendeten Movertyp Dropdown-Menl Mover Type aus-
wahlen
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B xtsProcessingUnit 1~ |\=je|0 D » Das verwendete Magnetplattenset des Movers im Dropdown-

Menu MagnetPlate Type auswahlen

4  General Settings

Maver Type: AT9014_0055 -
MagnetPlate Type: | AT9001_0550 -
4 Moo Lt AT9001_0550
AT9001_0450
% Namq xT9001_0AAD
AT9001_0775

ATHI001_0550

Einzelnen Mover

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen neuen Mover hinzuzufi-

XtsProcessingUnit1 = 0 > | gen

4 General Settings
Mover Type: AT9011_0070 -

MagnetPlate Type: | AT2001_0550 A

Mehrere Mover

» In das Eingabefeld Number of Movers die Anzahl bendtigter Mo-

XtsProcessingUnit1 = + E ‘ ver eingeben

B> » Auf die Schaltflache Apply klicken, um die Anzahl an Movern
Mover Type: ATO011_0070 - hinzuzufligen
MagnetPlate Type: | ATO001_0550 - Der Abstand von Movermitte zu Movermitte betragt 80 mm.
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Mover entfernen

Einzelnen Mover

XtsProcessingUnit 1 - + 10
4 General Settings =
Mover Type: AT9011_0070 -
MagnetPlate Type: | AT9001_0550 -

4 Mover List

Q} Mame Huis =

@ Moverl Maover Axis 1 SoftD

()]

@ Mover3 Mover Axis 3 SoftD

Mehrere ausgewahlte Mover

KtsProcessingUnit 1+ + 10

4 General Settings

Maover Type: AT9011_0070 -
MagnetPlate Type: | AT9001_0550 g
4 Mover List

*} Name Aoiis Sof &

@

@ Mover2

Maover Auxis 2 SoftDrive

Mehrere beliebige Mover

KtsProcessingUnit 1~ + 10 D *K
XtsProcessingUnit 1 -. + E i 4
© Moverl Mover Axis 1 SoftDrive -
© Mover2 Mover fxis 2 SoftDrive
© Mover3 Mover Axis 3 SoftDrive
© Moverd Maover Axis 4 SoftDrive
© Movers Mover Axis 5 SoftDrive
© Moveré Maver Axis & SoftDrive
Y P, PSR o SofDisiu
BECKHOFF Version: 1.1.1

Sie haben die Moglichkeit einen einzelnen oder mehrere Mover
gleichzeitig zu entfernen. Beim Entfernen von mehreren Movern ste-
hen Ihnen zwei Varianten zur Verfigung.

Auf einen Mover in der Mover List klicken, der entfernt werden
soll

Auf die Schaltflache x klicken, um den ausgewahlten Mover zu
entfernen

Die Taste Strg gedruckt halten, um mehrere Mover in der Mover
List auszuwahlen

Auf die Schaltflache x klicken, um die ausgewahlten Mover zu
entfernen

Schaltflache Keep existing Movers on Apply deaktivieren

In das Eingabefeld Number of Movers die Anzahl benétigter Mo-
ver eingeben

Auf die Schaltflache Apply klicken
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XisProcessinguine 1~ [N » % Am Ende der Mover List werden so viele Mover geloscht, bis die An-
zahl der Mover dem Wert im Eingabefeld Number of Movers ent-

© Moverl Mover Axis 1 SoftDirive - SpriCh’[.

© Mover?2 Mover fxis 2 SoftDirive

© Mover3 Mover Axis 3 SoftDirive

© Moverd Mover Axis 4 SoftDirive

© Movers Mover Axis 5 SoftDirive
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Mover deaktivieren

Einzelnen Mover

XtsProcessingUnit 1 = | == 10 |:| X
© Mover1 Mover Auis 1 SoftDrive -
@ Mover2 Mover Axis 2 SoftDrive

@ Mover3 Mover Axis 3 SoftDrive

@ Mawer 4 Mover Axis 4 SoftDirive

QO Mover5s Mover fuxis 5 SoftDrive

0 Moverb Mover Axis & SoftDrive

o T P 4 | Py - CnftDicie

Mehrere Mover

XtsProcessingUnit 1 - + 10

|

XtsProcessingUnit 1

T+ B

Maover 1 Maover Auxis 1 SoftDrive g
0 Mover2 Maver Axis 2 SoftDrive
@ Mover3 Mover Axis 3 SoftDrive
Mover 4 Mover Axis 4 SoftDrive
Maover 5 Mover Axis 5 SoftDrive
@ Moveré Mover Axis 6 SoftDrive
D e T M i et Dii

KtsProcessingUnit 1+ + 5

[ ]» %

@ Moverl Mover Axis 1 SoftDirive B
@ Mover2 Mover Axis 2 SoftDrive
& Mover3 Mover Axis 3 SoftDrive
Mower 4 Mover Axis 4 SoftDrive
Mover 5 Mover Axis 5 SoftDrive
& Moverb Mover Axis & SoftDriv
U Y Rlcnios Noce T Cofilici,
BECKHOFF Version: 1.1.1

Sie haben die Moglichkeit einen einzelnen oder mehrere Mover
gleichzeitig zu deaktivieren. Durch das Deaktivieren bleiben die Mo-
ver und ihre Eigenschaften erhalten und muissen spéater nicht neu
angelegt werden.

» Auf die Schaltflache Enable/Disable State eines Movers Kkli-
cken, um den Mover zu deaktivieren

» Bei Bedarf auf die Schaltflache Enable/Disable State eines Mo-
vers klicken, um den Mover wieder zu aktivieren

Wenn die Schaltflache Keep existing Movers on Apply aktiviert ist,
werden die Mover nicht entfernt, sondern deaktiviert.

» Schaltflache Keep existing Movers on Apply aktivieren

» In das Eingabefeld Number of Movers die Anzahl bendtigter Mo-
ver eingeben

» Auf die Schaltflache Apply klicken

Am Ende der Mover List werden so viele Mover deaktiviert, bis die
Anzahl der Mover dem Wert im Eingabefeld Number of Movers ent-
spricht.
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Mover Eigenschaften

4 Mover Details

In dieser Beispielkonfiguration werden dem XTS System insgesamt

66 zehn Mover hinzugefligt. Diese Mover werden automatisch auf dem

ersten Part der gewahlten Processing Unit aneinandergereiht. Die
Mover kénnen angewahlt werden, um ihre Eigenschaften anzuzei-
gen.

Sie kénnen jedem Mover, jeder NC-Achse und jedem SoftDrive-Ob-
jekt einen eigenen Namen geben. Wird kein Name vergeben, wer-
den die Mover der Reihe nach durchnummeriert. Beachten Sie beim
Hinzufiigen oder Entfernen von Movern, dass sich dadurch die Rei-
henfolge der Benennung verandern kann.

» Bei Bedarf in die Eingabefelder Name, Axis Name und SoftDrive
Name einen Namen eingeben

Marne: IMc\rer‘I

Axis Name: IMo\rerAxis'I

SoftDrive Name: I SoftDrive 1

Simulated Start-Up Settings:

Simulation einstellen

Simulated Start-Up Settings:

Um das Verhalten der Mover virtuell zu testen, kbnnen Sie eine Si-
mulation erstellen. Fir die Mover in dieser Simulation gibt es drei
mdgliche Einstellungen:

* Auswahl eines Parts
» Festlegung einer genauen Position
* Nutzung eines Movers als Mover 1

» Einen Part im Dropdown-MenU Part auswahlen, auf dem der Mo-
ver starten soll

Part: Part 1

Paosition: Part 1

ID:

Simulated Start-Up Settings:

» In das Eingabefeld Position einen Wert firr die genaue Position
des Movers auf dem Part eingeben

Part: Part 1

Position: 60

ID:

Simulated Start-Up Settings:

Wenn die MoverldDetection aktiviert ist, definiert der Wert im Einga-
befeld ID, ob der XTS Mover als Mover 1 angelegt ist. Ansonsten
bleibt das Eingabefeld ID ohne Eintrag.

» In das Eingabefeld ID eine Mover ID eingeben

Part: Part 1

<] » Darauf achten, dass die Anzahl der definierten IDs mit den Ein-

Paosition: 60

stellungen des Reiters Parameter (Init) unter dem Processing
mm Unit-Objekt Gbereinstimmt.

ID:
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Parameter Sets

[P

Parameter Set auswahlen

4 Mover List

Source Set Parameter Set Simul =

art 1

B @UserSpecific
art 1
B @AT9011_0050

@AT9011_0070 fart 1
B esmoizoosop .,
E @AT9014_0055

1
B eamo1400mo |
B ep art 1
Source Set anlegen
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sir

Part 1

Part 1

Part 1

[ |

BECKHOFF Version: 1.1.1

Indem Sie Parameter Sets anlegen und wiederverwenden, kdnnen
Sie spezielle Eigenschaften, wie beispielsweise die Reglereinstel-
lungen flr eine spezifische Beladung der Mover, von einem Mover
auf den anderen Ubertragen. Darliber hinaus haben Sie die Moglich-
keit verschiedene Standard Parameter Sets fiur unterschiedliche Mo-
ver zu nutzen.

StandardmaRig erhalten neue Mover das Parameter Set, das dem
festgelegten Movertyp entspricht. Sie haben jedoch die Mdglichkeit
jedem Mover ein leeres Parameter Set zuzuweisen.

Bereits angelegte Mover haben kein Parameter Set und erfahren
keine Anderung beim Durchlauf des Configurators, falls sie kein an-
deres Parameter Set zugewiesen bekommen.

Die Parameter Sets sind fur Mover ohne Beladung definiert. Wenn
Sie die Mover mit Beladung nutzen, mussen die Parameter Sets an-
gepasst werden. Bei Fragen kontaktieren Sie den fir lhre Region
zustandigen Produktspezialisten.

» Ein Parameter Set im Dropdown-MenU Parameter Set auswah-
len

» Auf die Schaltflache Source Set eines Movers klicken

Ein Source Set wird hinzugefligt. Das erste Source Set erhalt den
Namen A1. Wenn es schon mehrere Source Sets gibt, wird mit dem
nachsten Buchstaben des Alphabets fortgefahren. Gibt es beispiels-
weise bereits drei Source Sets, bekommt das nachste Source Set
den Namen D1.
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Source Set auswahlen

Qe % ] | %
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sim *
= c | | Part1
c1 | | Fart1
B @User ~ Parz]
! 81 =, Part 1
E a1 = Part 1
c1 = Part 1
E E Al | | Part1
! B - | | Part1
E A9 = Part 1
= Part1
Source Set Gibertragen
Auf einen einzelnen Mover
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sim =

B a1 -

E—

Part 1

Part 1

E @UserSpecific
B @AT9011_0050

@ATO011_0070
E @419012_0050
E @a19014 0055
B @aT9014_0070
= Naly

art 1

art 1

art 1

art 1

art 1

art 1

B A

art 1

302 —

» Schaltflache Enable or disable Parameter Copy Pattern akti-
vieren, um das Eingabefeld Edit the Parameter Copy Pattern zu

aktivieren

Das Source Set kann manuell fiir jeden Mover ausgewahlt werden.

Sie haben die Moglichkeit Source Sets auf einzelne oder mehrere
Mover zu Ubertragen. Dabei kdnnen Sie flr jeden einzelnen Mover
ein Source Set auswahlen oder Uber die Funktion Parameter Copy
Pattern ein oder mehrere Source Sets festlegen. Wenn unterschied-
liche Source Sets ausgewahlt werden, wird diese Reihenfolge auf

alle Mover der ausgewahlten Processing Unit Ubertragen.

Sie kdnnen Source Sets Uber das Dropdown-MenU der Parameter
Sets auswahlen und auf andere Mover Ubertragen.

» Ein Parameter Set im Dropdown-Menu Parameter Set auswah-

len

TF5850

Version: 1.1.1
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Auf mehrere Mover

Part 1

Part 1

Part 1

Part 1

o] -
Qs | % [far, c1, a1, 1 IEBEL] e
4 Mover List
Source Set Parameter Set Simngs
E E A9 Part 1
1 Part 1
E A1 Part 1
H &1 Part 1
B Part 1
ci Part 1
E E a1 Part 1
! g1 Part 1
E A1 Part 1
= Fari 1 &8
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sim =
Part 1
Part 1
E - [

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» Auf Enable or disable Parameter Copy Pattern klicken, um
das Eingabefeld fir die Source Sets zu aktivieren

Bestehende Source Sets verwenden

Wenn bereits Source Sets angelegt wurden, kénnen Sie diese nun
in gewinschter Reihenfolge in das Eingabefeld eingeben. Source
Sets kdnnen dabei auch mehrmals verwendet werden.

» In das Eingabefeld Edit the Parameter Copy Pattern ein oder
mehrere Source Sets eingeben

Die eingegebenen Source Sets werden der Reihe nach auf die Mo-
ver Ubertragen.

Neue Source Sets verwenden

Wenn noch keine Source Sets angelegt wurden und Parameter Co-
py Pattern aktiviert ist, werden die neuen Source Sets in der Rei-
henfolge Ubernommen, in der diese ausgewahlt werden.

» Auf die Schaltflache Source Set eines Movers klicken
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4 Mover List

Source Set Parameter Set Sim *
E Al = Part 1
Part 1
=] = W -
! A9 = Part 1
E a1 = Part 1
! A1 = Part 1
=T _ Part 1
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sim *
Part 1
=] B A v
- B1 o Part 1
Part 1
=] B -
- B = Part 1
E 49 x Part 1
= WX = Part 1
[ [, 81, |=2=
4 Mover List
Source Set Parameter Set Sim *
- ! A1 2 Part 1
- B = Part 1
Part 1
=] €1
B a1 || Part1
- B1 x Part 1
1 & Part 1
= X = Part 1
304 —

» Auf die Schaltflache Source Set eines weiteren Movers klicken

» Bei Bedarf auf die Schaltflache Source Set weiterer Mover Kkli-
cken

Die Reihenfolge der neuen Source Sets wird im Eingabefeld Edit the
Parameter Copy Pattern ibernommen.

Die Reihenfolge der neuen Source Sets wird gleichzeitig auf alle
Mover Ubertragen.
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Source Set exportieren

[l-o%®

Export Parameter Set...

Choose Parameter Set: | ] @UserSpecific

Date Created:

MName: 1 @UserSpecific

Comment: E @aAT9011_0050
@AT9011_0070

UserSpecific

E @aT9012_0050
E @aT9014_0055

Ewor B @aTo014 0070

B e

= Y

B s

c1
Export Parameter Set...

Choose Parameter Set: | || @UserSpecific
Date Created: 2/1/2022 5:28:00 PM
Name: IUserSpec ific

Comment:

UserSpecific

Cancel

BECKHOFF Version: 1.1.1

Source Sets kénnen exportiert und importiert sowie auf lhrem Com-
puter gespeichert werden. Auf diese Weise erhalten Sie einen bes-
seren Uberblick Uber die unterschiedlichen Einstellungen der Mover.

» Auf die Schaltflache Export a Parameter Set ... klicken

Das Dialogfenster Export Parameter Set... offnet sich.

» Ein Source Set flr den Export im Dropdown-Menl Choose Para-
meter Set auswahlen

StandardmaRig wird der Name des ausgewahlten Source Sets ei-
nes Movertyps in die Eingabefelder Name und Comment Gbernom-
men. Bei Source Sets, die selbst hinzugefligt wurden, wird der Na-
me des Movers eingefligt, der die Basis fiir das Source Set liefert.

» In das Eingabefeld Name einen Namen fir das Source Set ein-
geben

» Bei Bedarf in das Eingabefeld Comment einen Kommentar ein-
geben

» Mit Export As... bestatigen, um den Export zu starten
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Source Set importieren

»[do=

Import Parameter Set...

Select file to open: D

Date Created:
Name

Comment:

Cancel

Import Parameter Set...

Select file to open:
Date Created: 3/18/2022 1:12:27 PM
Name Maover 3 - Parameter Set

Comment:

Exported from Mover 3

4 Mover List

Source Set Parameter Set

B e -

E @UserSpecific
B @a79011_0050
@AT9011_0070
E ®@419012_0050
E @4T9014_0055
B @at9014_0070
=N
B &1

C1

Sim

Part 1
art 1
art 1
art 1
art 1
art 1
[
art 1

art 1

B en

-

Source Set zuriicksetzen

=+ +[R]%

» Auf die Schaltflache Import a Parameter Set ... klicken

Das Dialogfenster Import Parameter Set 6ffnet sich.

» Auf die Schaltflache ... klicken, um das Dialogfenster Open a
Parameter Set... zu 6ffnen

» Im Dialogfenster Open a Parameter Set... eine entsprechende
Datei auf dem Computer auswahlen

Standardmafig wird der Name des ausgewahlten Source Sets ei-
nes Movertyps in die Eingabefelder Name und Comment ibernom-
men.

» Mit Import bestatigen, um den Import zu starten

Importierte Source Sets werden am Ende der Liste Parameter Set
hinzugefiigt und mit @I sowie einer fortlaufenden Ziffer gekenn-
zeichnet.

Das Source Set wird zu der Liste der Parameter Sets hinzugefigt
und kann im Dropdown-MenlU Parameter Set eines Movers ausge-
wahlt werden.

Sie kénnen alle Mover gleichzeitig auf das Standard Parameter Set
zurlcksetzen.

» Auf die Schaltflache Reset to Defaults klicken

PS> Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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Bedienelemente

Processing Unit

Version: 1.1.1

Im letzten Schritt werden die Real-Time-Einstellungen fir das XTS
System vorgenommen.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Ziel-CPU laden

Ladt eine neue Ziel-CPU und Uberschreibt bereits bestehende
CPUs.

Eingabefeld Anzahl der CPUs
Ermdglicht die Eingabe der Anzahl bendtigter CPUs.

Eingabefeld Anzahl isolierter CPUs
Ermdglicht die Eingabe der Anzahl isolierter CPUs.

Anzahl iibernehmen
Ubernimmt die Anzahl aus dem Eingabefeld.

Anzeige AUX Task
Zeigt die Konfiguration der AUX Task an.

CPU nach oben verschieben
Verschiebt die ausgewahlte Task eine CPU nach oben.

CPU nach unten verschieben
Verschiebt die ausgewahlte Task eine CPU nach unten.

Task entfernen
Entfernt die ausgewahlte Task aus der CPU.

Schaltflache Processing Unit und System
Schaltet zwischen der Anzeige von Processing Unit und System um.

Processing Unit oder TwinCAT System Task hinzufiigen
Flgt eine Processing Unit oder eine TwinCAT System Task hinzu.

Processing Unit entfernen
Entfernt die ausgewabhlte Processing Unit.

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.
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Real-Time-Einstellungen

@ Available TwinCAT Tasks

nat §
CPU O 1/0 Idle Task
1ms - 1
(none) P
Tms
500 ps
33ps +
250 ps
200 s
ﬂ 125us nit1
100 ps
823 ps.
769 us LIE-IE B ST
714 ps XTS Task 1
66.6 ps. 1
623 ps
50 us B
Verfligbare Kerne scannen
ﬂ XTS5 Configurator
Processing Unit
1 0 P AUX
0 Available TwinCAT Tasks
@ Info X
Do you really want to overwrite the current CPU config and load the
0 target CPU info?
Cancel
ﬂ XTS5 Configurator
Processing Unit
@ [4 | [»  aux
@ Available TwinCAT Tasks
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Schaltflache Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

Sie haben die Mdglichkeit Einstellungen fir die verfiigbaren
TwinCAT Tasks und die Processing Units vorzunehmen.

» Einen Wert im Dropdown-Menu Base Time der CPU auswahlen

Der eingestellte Wert wird fur die mit der CPU verbundenen Task
Ubernommen. Die Anzahl der Cycle Ticks wird entsprechend ange-
passt.

Wenn Sie ein reales XTS System mit einem entsprechenden IPC
verwenden, missen die verfligbaren Kerne des IPCs gescannt wer-
den. Die Isolation der Kerne kann auch nach dem Scannen erfol-
gen.

» Auf die Schaltflache Read target CPU klicken, um die verflgba-
ren Kerne zu scannen

Das Dialogfenster Info 6ffnet sich.
» Mit Yes bestatigen

Die Anzahl der verfugbaren Kerne wird nach dem Scannen im lin-
ken Feld angezeigt.

Die Anzahl der davon isolierten Kerne, die vollstandig fur TwinCAT
genutzt werden, wird im rechten Feld angezeigt.

Weitere Informationen zum Isolieren von Kernen finden Sie im Kapi-
tel ,Kerne isolieren®, [Seite 313].
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Kerne flr TwinCAT freigeben

%} Real-Time

Add TwinCAT Task

x

10 Idle Task
1

Tms

NCTask 1

2ms

e te et raflae ot fem 1
o 1/0 tdle Tasc XTS Task1 NCTask 1 NCTask 15VB
ims v 1 1 2 10
s s 2ms T0ms
crut
B +
L
2
e
L
3
. +
ok
Add TwinCAT Task x
nd ot fem ot Bem oty ot aE

NC-Tasic 1SVB

10
10ms

XTS Task 1

U0
ims v

U2

CPU3
o

Ok

BECKHOFF
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Beispiel IPC mit 4 Kernen
Die Vorgehensweise zur Verteilung der Tasks auf die Kerne wird
beispielhaft fir einen IPC mit 4 Kernen dargestellt.

» Auf die Schaltflache + von Available TwinCAT Tasks klicken, um
die Ubersicht der verfligbaren Kerne und Tasks aufzurufen

Das Dialogfenster Add TwinCAT Task 6ffnet sich.

In der Ubersicht werden die verfligbaren Kerne und Tasks aufgelis-
tet. Die isolierten Kerne werden durch eine farbige Markierung der
jeweiligen Zeile gekennzeichnet.

Jede Task darf nur auf einem Kern laufen und muss auf 250 us ein-
gestellt sein.

» Kontrollkastchen des Kerns CPU 3 aktivieren
» Darauf achten, dass die Base Time auf 250 us eingestellt ist
» Bei Bedarf 250 ps im Dropdown-MenU Base Time auswahlen

» Auf die Pfeiltasten Mover task CPU up und Mover task CPU
down klicken, um die XTS Task 1 auf den Kern CPU 3 zu ver-
schieben
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Add TwinCAT Task

w1 e 3]
cPuo 1/0 Idle Task: NC-Task 1
- : >
. 2ms

8
NC-Task 15VB.

10ms

U3

250ps ~

ok

Add TwinCAT Task

Bt B ot

w2 NCTask 158 NCTask 1
tms v 0 2
Toms 2ms

U3
250us ~

ok

Add TwinCAT Task

LUIET B

10 Idle Task

1ms

x
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v

vVvyvyVvVvyy

Darauf achten, dass die Cycle Ticks der XTS Task 1 des Kerns
CPU 3 auf 1 eingestellt sind

Bei Bedarf 1 im Dropdown-Meni Cycle Ticks auswahlen
Kontrollkastchen des Kerns CPU 2 aktivieren
Darauf achten, dass die Base Time auf 1 ms eingestellt ist
Bei Bedarf 1 ms im Dropdown-Meni Base Time auswahlen
Auf die Pfeiltasten Mover task CPU up und Mover task CPU

down klicken, um die NC-Task 1 SVB und die NC-Task 1 auf

den Kern CPU 2 zu verschieben

vVvyyvyy

Kontrollkastchen des Kerns CPU 1 aktivieren

Darauf achten, dass die Base Time auf 1 ms eingestellt ist
Bei Bedarf 1 ms im Dropdown-Meni Base Time auswahlen
Auf die Pfeiltasten Mover task CPU up und Mover task CPU

down klicken, um die I/O Idle Task auf den Kern CPU 1 zu ver-

schieben

» Kontrollkastchen des Kerns CPU 0 deaktivieren

» Mit OK bestatigen

Das Dialogfenster Add TwinCAT Task wird geschlossen.

TF5850
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Im XTS Configurator werden die Einstellungen angezeigt und die
XTS Task 1 wird zu der XtsProcessingUnit 1 hinzugefugt.

Alternative Ansicht

Sie haben die Mdglichkeit, sich die Verteilung der Kerne und Tasks
in einer alternativen Ansicht anzeigen zu lassen. Diese Ansicht ent-
spricht der Darstellung der Kerne und Tasks im Dialogfenster Add
TwinCAT Task.

» Auf den Reiter System klicken, um die alternative Ansicht anzu-
zeigen

Wenn Sie weitere Kerne fir lhre Konfiguration bendtigen, kénnen
Sie diese zur XtsProcessingUnit 1 hinzuftigen.

» Auf die Schaltflache + von XtsProcessingUnit 1 klicken, um wei-
tere Kerne hinzuzufligen
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AUX Task fiir die Leave and Arrive-Funktionalitat

Fur die Leave and Arrive-Funktionalitat wird eine AUX Task unter
der XtsProcessingUnit 1 bendtigt.

4 -7 » Aufdie Schaltflache AUX klicken, um eine XTS Aux Task zur
PPPPP r%. FealTime XtsProcessingUnit 1 hinzuzufiigen

— | » Auf die Schaltflache + von XTS Aux Task klicken, um eine Task

Assign Aux-Task to XtsPracessingUnit 1 x | Das Dialogfenster Assign Aux-Task to XTSProcessingUnit 1 6ffnet
sich.
r & 0O » Kontrollkdstchen einer Task aktivieren, um sie auszuwahlen
C1PU1 1/0 Idle Task » Mit OK bestétigen
s Die ausgewahlte Task wird zur XTS Aux Task hinzugeflgt.
|
CPU 2 EID EID
e NC SVB NC SAF
10ms 2 ms
Cancel
‘*“L% i - ° | » Darauf achten, dass die Base Time auf 250 us eingestellt ist
=T o | > Bei Bedarf 250 us im Dropdown-Men( Base Time auswahlen

L1 - 1 - NSNS | p Darauf achten, dass die Cycle Ticks der /O Idle Task der XTS
Aux Task auf 1 eingestellt sind

— .ﬁ_ » Bei Bedarf 7 in das Eingabefeld Cycle Ticks eingeben

S
ﬁl » Auf die Schaltfliche Go To Next Step klicken, um fortzufahren

312— TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

Kerne isolieren

ORI
’ @
Solution Explorer - I X
comt-|o-alk -
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~

2] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)
4 s TwinCAT Project
4[] SYSTEM
H License
b €% Real-Time

b Tesks
=%= Routes
215 Type System
b [0 TeCOM Objects

3 MOTION
[ T
Seftings  Online  Priorties  C++ Debugger
Router Memary Global Task Corfig
Corfigured Size [MBL Mamal Stack Size [KE]
Alocated / Avalable:

Avalable cores {Shared/lsolated}

Core [Rr-Core [Base Time [ core Limit

) [ Default 1ms ~|s0%

Seftings  Online Priorties C++ Debugger

Router Memary Global Task Cartig

Configured Size [MB]: Maximal Stack Size [KE]

AMlocated / Available: 32/31

Avalable cores (Shared/lsalated): Read from Target
Core [R-Core [Base Time

[ Core Limit

0 [ Default 1ms ~ls0%

Change number of shared cores *

Available (Shared/Isolated):

LESE

(T

Cancel |
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Die Anzahl der verfugbaren Kerne ist von dem verwendeten IPC ab-
hangig. Die meisten Systeme verfligen Uber 4 oder 12 Kerne, aber
auch 8 oder 64 Kerne sind moglich. Jeder Kern, der fir das XTS
System verwendet wird, muss isoliert sein. Mindestens ein Kern darf
nicht isoliert werden, um ihn fir Windows nutzen zu koénnen. Fir
weitere Informationen zur Verteilung der Kerne kontaktieren Sie den
fur lhre Region zustandigen Produktspezialisten.

XTS Configurator muss geschlossen sein

Das Isolieren von Kernen ist nur méglich, wenn der XTS Configura-
tor geschlossen ist.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen
» Doppelklick auf Real-Time

» Auf Read from Target klicken, um die Verteilung der Kerne auf-
zurufen

» Auf Set on Target klicken, um die Verteilung der Kerne zu an-
dern

HINWEIS

Speichern und SchlieBen anderer Anwendungen

Da der IPC nach der Eingabe der Kerne, die isoliert werden sol-
len, automatisch neu gestartet wird, speichern und schlie3en Sie
alle anderen Anwendungen, die auf dem IPC gedffnet sind.

Das Dialogfenster Change number of shared cores 6ffnet sich.
» Anzahl der isolierten Kerne mithilfe der Pfeiltasten eingeben
ODER

» In das Eingabefeld Aviable (Shared/Isolated) die Anzahl der iso-
lierten Kerne eingeben

» Mit Set bestatigen
Der IPC startet automatisch neu.
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8.3.2.7

Bedienelemente

314 —

Seitenleiste

Welcome

Processing Units

»

Edit the processing unit configuration.

Parts
Edit the part configuration.

Tracks
Edit the track configuration.

Stations
Edit the station configuration.

Movers
Edit the mover configuration.

Real-Time

Edit the real time configuration.

Summary

Build
Build the modified project.

Die Seitenleiste kann auf jeder Seite des Configurators ausgeklappt
werden. Die Seitenleiste bietet einen Uberblick tiber die Seiten des
Configurators und kann zum Navigieren zwischen den Seiten ge-
nutzt werden.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Seitenleiste 6ffnen
Offnet die Seitenleiste.

Seitenleiste schlieRen
Schliel3t die Seitenleiste.

Projekt geladen
Zeigt an, dass das Projekt geladen wurde. Diese Schaltflache lasst
sich nicht anklicken.

Startseite
Zeigt die Startseite des XTS Configurators an.

Schaltflache Processing Units

Offnet die Seite Processing Units zum Bearbeiten der Processing
Units.

Schaltflache Parts
Offnet die Seite Parts zum Bearbeiten der Parts.

Schaltflache Tracks
Offnet die Seite Tracks zum Bearbeiten der Tracks.

Schaltflache Stations
Offnet die Seite Stations zum Bearbeiten der Stations.

Schaltflache Movers
Offnet die Seite Movers zum Bearbeiten der Mover.

Schaltflache Real-Time

Offnet die Seite Real-Time zum Bearbeiten der Real-Time Einstel-
lungen.

Schaltflache Summary

Offnet die Seite Summary. Das Kontrollkastchen Close automatical-
ly after finished kann aktiviert oder deaktiviert werden.

Schaltflache Build
Ubernimmt alle Einstellungen und erstellt die Konfiguration.

Schliel3t den XTS Configurator.
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Finished

M

N

Navigation

il 75 Configuator

Thank You!
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Seite Finished

Zeigt an, dass alle Einstellungen ibernommen wurden und die Kon-
figuration abgeschlossen ist. Diese Seite wird nur angezeigt, wenn
das Kontrollkastchen Close automatically after finished deaktiviert
ist.

Anzeige Seite gedffnet

Zeigt an, dass die Seite gedffnet wurde und mit einer Schaltflache
der Seitenleiste verlassen wurde.

Anzeige Seite bearbeitet

Zeigt an, dass die Seite gedffnet wurde und mit der Schaltflache Go
To Next Step verlassen wurde.

Statt mit den Pfeiltasten zu navigieren, haben Sie die Mdoglichkeit
die Seitenleiste zu 6ffnen und mit den Schaltflachen zwischen den
Seiten des XTS Configurators zu navigieren.

» Auf die Schaltflache klicken, um die Seitenleiste zu 6ffnen

Die Seitenleiste 6ffnet sich. Sie haben die Mdglichkeit mit den
Schaltflachen zwischen den Seiten des XTS Configurators zu navi-
gieren:

» Auf eine Schaltflache klicken, um die entsprechende Seite auf-
zurufen

» Auf die Schaltflache Build klicken, um die Konfiguration zu er-
stellen

ODER

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Die Konfiguration wird erstellt und der XTS Configurator schlief3t
sich.
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8.3.3 Konfiguration abschlieRBen

316 —

Nachdem alle bendtigten Einstellungen vorgenommen wurden, kdn-
nen Sie die Konfiguration abschlief3en.

| TS Configurator - O X

Thank You!

All information is red now.
Just click the Next Button pply the changes. 3

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Die Anderungen werden gespeichert und der XTS Configurator
schlief3t sich.

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

8.3.4 Konfiguration tiberpriifen

Solution Explorer
NE- | o-a| -

Search Solution Explorer (Ctrl+ )

] Solution "TwinCAT Project’ (1 project)

4 7 TwinCAT Project
4 (] SYSTEM
f License
b @ Real-Time
4 % Tasks
sT= Routes
2m Type System

4 [ TeCOM Objects

4 XtsProcessingUnit 1

4 [ Part1

R A A A A S

[m Module 1

Module 2

Module 3

Module 4

Module 5

Module 6

[m@ Module 7

(@ Module 8

[m@ Module 9

(@ Module 10
Module 11
Module 12
Track 1

(A Mover 1

(A Mover 2
(A Mover 3
(A3 Mover4
[ Mover 5
[ Mover &
(] Mover 7
[ Mover 8
[ Mover 9
[ Mover 10

R R A

4 Info Server

BECKHOFF
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Alle konfigurierten TcCOM-Objekte werden im Projektbaum des So-
lution Explorers angezeigt.

XTS Tool Window *a8Xx

TwinCAT Project ~C® BT WM TolWndowTheme ~ F v

5
-
=
&

Das konfigurierte XTS System koénnen Sie sich in der XTS System
View des XTS Tool Windows ansehen. Nutzen Sie fir eine bessere
Detailansicht die Funktion Zoom to fit.
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KtsProcessingUnit 1 -

sped

el Mame Axis Sof
il Moverl ~ MoverAxisl  SoftDriv
B over 2 Mover Axis 2 SoftDrive
I Mover 3 Mover Axis 3 SoftDrive
§-' Mover 4 Mover Axis 4 SoftDrive
[l: Mover 5 Mover Axis 5 SoftDrive

Mover & Mover Axis 6 SoftDrive
‘é‘ Mover 7 Mover Axis 7 SoftDrive
= Mover & Mowver Axis 8 SoftDrive
@ Mover 9 Mover Axis 9 SoftDrive

Maover 10 Mover Axis 10 SoftDrive

XtsProcessingUnit 1 -

4l
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Die Einstellungen und Eigenschaften aller konfigurierten Objekte
konnen Sie nun in den Informationsfenstern der Parts, Tracks, Mo-
vers und Stations abrufen.

» Uberpriifen, ob alle Einstellungen und Eigenschaften korrekt
sind

» Bei Bedarf Einstellungen und Eigenschaften andern

» Die Schaltflache Filter aktivieren, um nur die Objekte der ausge-
wahlten Processing Unit einzublenden

ODER

» Die Schaltflache Filter deaktivieren, um alle Objekte des gesam-
ten Projekts einzublenden

Wenn alle Einstellungen korrekt sind, kdnnen Sie die Konfiguration
in Betrieb nehmen. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapi-
tel ,Inbetriebnahme®, [Seite 200].
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8.3.5 Benennungsassistent

el o

"

8.3.5.1

% A Be careful to generate names that are unique and will not match names of existing objects.

Processing Unit Naming  Task Naming

0 >

4 Apply a naming patter to the selectzd items:
Base Name: XPU

Starting Number: 1

Apply Naming Pattern (0)
Current Name: New Name

* XesProcessingUnit 1
XtsProcessingUnit 2 XtsProcessingUnit 2

XisProcessingUnit 3 XtsProcessingUnit 3

v v v v

XisProcessingUnit 4 XtsProcessingUnit 4

Close

% Rename Tasks and Processing Units... o X

8.3.5.2

i Rename Tasks and Processing Units... ]
% A, Becareful to generate names that are unique and will not match names of existing objects.

Processing Unit Naming Task Naming

o >

4 Apply a naming patter to the selected items:

| =) |

Starting Number: {10 |

Base Name:

Apply Naming Pattern (0)
Current Name New Name

XtsProcessingUnit 1 XtsProcessingUnit 1

XtsProcessingUnit 2 XtsProcessingUnit 2

XtsProcessingUnit XtsProcessingUnit 3

v v v v

XtsProcessingUnit 4 XtsProcessingUnit 4

Apply (0) Close

x

BECKHOFF Version: 1.1.1

Der Benennungsassistent ist im XTS Configurator fur alle Kompo-
nenten verfugbar. Die Vorgehensweise wird beispielhaft an der Um-
benennung einer Processing Unit gezeigt.

Der Name der Schaltflache des Benennungsassistenten ist abhan-
gig von der Komponente, die umbenannt werden soll. Das Ausse-
hen der Schaltflache ist auf jeder Seite des XTS Configurators iden-
tisch und der Name beginnt immer mit Choose names for.

» Auf die Schaltflache klicken, um den Benennungsassistenten zu
offnen

Der Benennungsassistent Rename Tasks and Processing Units...
offnet sich.

Sie haben die Moglichkeit eine Komponente oder mehrere Kompo-
nenten gleichzeitig umzubenennen.

HINWEIS

Keine doppelten Namen verwenden

Achten Sie darauf, dass Sie keine Namen eingeben, die bereits
verwendet werden. Dies kann zu Problemen bei der Konfigura-
tion flhren.

Einzelne Komponente umbenennen

» In das Eingabefeld New Name einen Namen eingeben
» Mit Apply bestatigen
Die Eingabe wird gespeichert und das Dialogfenster schlief3t sich.

Mehrere Komponenten umbenennen

» In das Eingabefeld Base Name einen Namen eingeben
» In das Eingabefeld Starting Number eine Ziffer eingeben
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' Rename Tasks and Processing Units... (=R
% L Be careful to generate names that are unique and will not match names of existing objects.
Processing Unit Naming  Task Naming
4 Apply anaming pattern to the selected items:
Base Name: XPU
Starting Number: |1
Apply Narming Pattern (3)
Current Name New Name
XtsProcessingUnit 1
XesProcessingUnit 2 B XtsProcessingUnit 2
XisProcessingUnit 3
XisProcessingUnit 4
Apply (0) Close
 Rename Tasks and Processing Units... =N
% A, Be carsful to generate names that are unique and will not match names of existing sbjects.
Processing Unit Naming  Task Naming
3 | 3 s
4 Apply anaming pattern to the selected items:
Base Name: XPU

Starting Number: 10

Apply Naming Pattern (3)

Current Name New Name

[XPU 10

P XtsProcessingUnit 2

[xpU 11
[xpU 12

XtsProcessingUnit 2

Close

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mehrere Processing Units in
der Liste auszuwahlen

Die Anzahl der ausgewahlten Processing Units wird im Feld Count
of selected renamings to which the pattern is applied angezeigt.

Zweiter Reiter fiir die Umbenennung der Tasks

Der Benennungsassistent der Processing Unit verfugt als Einziger
Uber einen zweiten Reiter. Mit diesem zweiten Reiter lassen sich
Tasks auf dieselbe Weise umbenennen.

» Auf die Schaltflache Apply Naming Pattern klicken

Der Base Name und die Starting Number werden fur die ausgewahl-
ten Processing Units Ubernommen. Dabei wird die Starting Number
der Reihe nach um den Wert 1 erhdht.

> Mit Apply bestatigen
Die Eingabe wird gespeichert und das Dialogfenster schlief3t sich.

8.3.6 Dialogfenster Options... 6ffnen

XtsProcessingUnit 1+ | o= X % E Configui

320—

» Auf Schaltflache Options... klicken
Das Dialogfenster Options... 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dialogfenster Op-
tions...“, [Seite 355].
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8.4 10 Timing Configurator

8.4.1 10-Devices tiberpriifen

a1 Selution "TwinCAT Project’ (1 project)
F] HI TwinCAT Project
b (@l SYSTEM
b MOTION
PLC

ANALYTICS
4 Fwo
4 4% Devices

—
-
e
Selution Explorer * 1 X
@8- oI p-
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) pel

b = Devicel
I == Device2

=%, Masginas

8.4.1.1 Deaktivieren

Selution Explorer
AE-|o-a|p=
Search Selution Explorer (Ctrl+ )
3] Selution "TwinCAT Project’ {1 project)
4 o] TwinCAT Project
b (@l SYSTEM
b MOTION
b PLC
[ saFeTY
E C++
ANALYTICS
4 170

b B3 Device 1
P &= Device2 Copy
-

Cut

3

Paste with Links

Remove Del

Ctrl+C
Ctrl+X

Disable
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Der 10 Timing Configurator tragt zu einer schnellen Inbetriebnahme
und einer intuitiven Arbeitsweise bei. Er unterstitzt die Einstellung
der Distributed Clocks, die zur Synchronisation aller EtherCAT-Teil-
nehmer des XTS Systems bendétigt werden.

Die 10-Devices, die nicht fir das XTS System genutzt werden, mis-
sen deaktiviert sein, damit die automatischen Einstellungen fir das
XTS System verwendet werden kénnen. Ob die Devices aktiviert
oder deaktiviert sind, kdnnen Sie an der Darstellung der Devices im
Solution Explorer erkennen:

Aktiviert
Das Device ist aktiviert.

Deaktiviert
Das Device ist deaktiviert

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-
pen

» Uberpriifen, ob alle XTS relevanten Devices deaktiviert sind

Wenn die Devices aktiviert sind, missen die Devices deaktiviert
werden.

» Die Taste Strg gedrickt halten, um alle XTS relevanten Devices
auszuwahlen

» Mit der rechten Maustaste auf alle XTS relevanten Devices Kli-
cken, um das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmenu auf Disable klicken
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8.4.2 10 Timing Configurator 6ffnen

XTS Tool Window

TwinCAT Project -Cc® E@ B ool WindowTheme ~ | &
&/ e Q

@ 10 Timing Configurator - a X

8.4.3 DCSettings

322—

» Das XTS Tool Window aktivieren

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,XTS Tool Window
aktivieren®, [Seite 226].

» Auf die Schaltflache Start the 10 Timing Configurator ... im

XTS Tool Window klicken

Der IO Timing Configurator 6ffnet sich.

» Bei Bedarf Fenster fur bessere Bedienbarkeit vergré3ern
» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

1@ 10 Timing Configurator

& DC Settings

@  XTS 11 (EtherCAT) v

4 2 CU2508 1 (RT-Ethernet Adapte

XTS 1.1 (EtherCAT)
L -
'O el - -
XTS 12 (EtherCAT)

L 2 @ ‘
: v m-m-m 1478 s 0 us 25 ps
S

BusTerminals (EtherCAT)

@] 32/ Ops 0 bs Ops

4

Die Seite DC Settings 6ffnet sich.

Device Shift time User shift time Input shift time

Input user

shift time.

s

s

s
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Reference Clock

Term 1 (AT2001-0250) =

Term 13 (AT2001-0250) ~
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8.4.3.1 Bedienelemente
Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

® Schaltflache Automatische Konfigurationseinstellungen
Ubernimmt die voreingestellten Konfigurationseinstellungen fir die
Devices.

Term 1 (AT2001-0250) Dropdown-Menii Reference Clock
Zeigt die fur das Device ausgewahlte Reference Clock an und listet
die verfigbaren Reference Clocks auf.

n Schaltfliche Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

u Schaltfliche Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

Anzeige DC Master
Kennzeichnet den ausgewahlten DC Master.

8.4.3.2 Device suchen

Im MenlU DC Settings haben Sie die Mdglichkeit nach Devices zu
suchen.

Namensteile fiir die Suche ausreichend

Fir die Suche wird nur ein Teil des Device-Namens bendtigt. Alle
Devices, die die eingegebene Buchstabenfolge an einer beliebigen
Stelle im Device-Namen enthalten, werden aufgelistet.

el o

» Einen Begriff oder Teile des Device-Namens in das Eingabefeld

ﬂ 10 Tirning Configurator ; h .
eingeben, um nach einem oder mehreren Devices zu suchen

@, DC Settings
I:I @  XTS 1.1 (EtherCAT) ~

Device

“ fﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Aday

XT5 1.1 (EtherCAT)

Das Suchergebnis zu der eingegebenen Buchstabenfolge wird an-

ﬂ 10 Timing Configurator
gezeigt.

@, DC Settings

XTS 1.1 (EtherCAT) -

Device

BusTerminals (EtherCAT)

O =
~2.
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8.4.3.3 Automatische Konfigurationseinstellungen

ﬂ 1Q Tirming Configurator

@_ DC Settings
XTS5 1.1 (EtherCAT)  ~

Davice

“ fﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Aday

XT5 1.1 (EtherCAT)

| —

8.4.3.4 DC Master auswahlen

a 10 Tirning Configurator

@_ DC Settings
XT5 1.1 (EtherCAT) =

XT5 1.1 (EtherCAT)
XTS5 1.2 (EtherCAT)

“ % CU2 [BusTerminals (EtherCAT) Jot Aday

XTS 1.1 {EtherCAT)
P

@ | XTS 1.1 (EtherCAT)

Device

4 #ﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Adag

XTS 1.1 (EtherCAT)

L1-@]/ T x
s

XTS 1.2 (EtherCAT)

| — il

HINWEIS

Automatische Konfigurationseinstellungen verwenden
Beckhoff empfiehlt die automatischen Konfigurationseinstellun-
gen zu verwenden und diese Werte nicht zu verandern.

Fir die Benutzung der automatischen Konfigurationseinstellungen
missen die 10-Devices, die keine XTS Komponenten enthalten, de-
aktiviert sein. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,10-
Devices Uberprifen®, [Seite 321].

» Auf die Schaltflache Automatic configure settings klicken, um
die automatischen Konfigurationseinstellungen zu Gbernehmen

» Einen DC Master im Dropdown-MenU Select a DC Master aus-
wahlen

Der ausgewahlte DC Master wird mit einer Krone gekennzeichnet.

Der DC Master ist immer der erste Einspeisestrang, der spater als
Master fur alle anderen CU2508 dient. Der Port-Multiplier, der die-
sen Einspeisestrang enthalt, ist der Master Port-Multiplier, von dem
die Leitungen zu weiteren Port-Multipliern gezogen werden. Weitere
Informationen dazu finden Sie in den Dokumentationen Real-Time
und Distributed Clocks.

<> » Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.4.4 DCSync Cables

Sichtbarkeit in Abhédngigkeit von CU2508

Die Seite DC Sync Cables wird nur angezeigt, wenn in der Konfigu-
ration ein CU2508 verwendet wird. Weitere Informationen dazu fin-
den Sie in der Dokumentation Real-Time.

o

8.4.4.1 Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Schaltflache Go To Previous Step
Offnet die vorherige Seite.

u Schaltfliche Go To Next Step
Offnet die nachste Seite.

8.4.4.2 Portsuchen

Im Menl DC Sync Cables haben Sie die Moglichkeit nach Ports zu
suchen.

e » Eine Ziffer in das Eingabefeld eingeben, um nach einem oder

mehreren Ports zu suchen
%@E DC Sync Cables
[ 1]

4 fﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Adap

L 3. @] @ Unused -

I 19 Timing Ceriligusatos Das Suchergebnis zu der eingegebenen Ziffer wird angezeigt.

i}% DC Sync Cables

4 #ﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Adap

L 4. @ @ Unused -
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8.4.4.3 Porteinstellen

10 Timing Configuator

i;% DC Sync Cables

+ 25 CU2508 1 (RT-Ethernet Adapter)

L3, @) @uns
La @) | @unsea

© Sync-Master v
@ Unused

© Sync-Master

-© sync-Siave

L
L
L
L

5
6.
73
8.

BE@E@

@ Unused

10 Timing Configuator

i;vﬁ DC Sync Cables

“ #ﬁ CU2508 1 (RT-Ethernet Adapter)

Fir jeden Port haben Sie die Mdéglichkeit auszuwahlen, ob dieser
ungenutzt bleiben soll, als Sync-Master oder als Sync-Slave ver-

wendet werden soll.

Beispiel CU2508

Das Einstellen einer Sync-Verbindung zwischen Port 5 und Port 8
wird beispielhaft fur zwei CU2508 dargestellt.

» Sync-Master im Dropdown-MenU des Ports 5 auswahlen

Der untergeordnete CU2508 empfangt die Daten vom Sync-Master

und wird zu einem Sync-Slave.

» Sync-Slave im Dropdown-Meni des Ports 8 Auswahlen

PR > Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren
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8.4.5 Konfiguration abschlieRBen

8.4.6 10-Devices aktivieren

Solution Explorer * I x
WE-|o-a|p-

&1 Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 g l] TwinCAT Project
b |l SYSTEM
b MOTION
b PLC
SAFETY
m C++
& anaLyTIcS
4 ]
4 "5 Devices
b &g Device l
b &g Device2

&’ Mappings ! Copy Ctrl+C
X cut Ctrl+X
Paste with Links
X Remove Del
= Disable

Search Solution Explorer (Ctrl+0) P -

BECKHOFF Version: 1.1.1

Nachdem alle bendtigten Einstellungen vorgenommen wurden, kdn-
nen Sie die Konfiguration abschlief3en.

@ 10 Timing Configurater - o x

Thank You!

All information is entered now.
Just click the Next Button to apply the changes.

B Close automatically after finshed.

» Auf die Schaltflache Go To Next Step klicken, um fortzufahren

Die Anderungen werden gespeichert und der /O Timing Configurator
schlief3t sich.

Nachdem der /O Timing Configurator geschlossen wurde, kénnen
alle 10-Devices wieder im Solution Explorer aktiviert werden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices ausklap-
pen

» Die Taste Strg gedrickt halten, um die XTS relevanten Devices
auszuwahlen

» Mit der rechten Maustaste auf die XTS relevanten Devices kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Disable klicken
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8.5 XTS Viewer

8.5.1 Viewer offnen

T T[T —
KI5 Viewer

8.5.2 Bedienelemente

<Local>

Front v

XTS Viewer Theme v

ﬂﬂlilﬂllll
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Nachdem Sie erfolgreich TF56850 TC3 XTS Extension installiert ha-
ben, kénnen Sie den XTS Viewer wie jede andere Windows-Anwen-
dung o6ffnen.

Sie finden den XTS Viewer unter dem Dateipfad C:\TwinCAT\Functi-
ons\TF5850-TC3-XTS-Technology\TcXtsViewer oder als lcon auf
Ihrem Desktop.

» Doppelklick auf das Symbol XTS Viewer auf Ihrem Desktop
Der XTS Viewer 6ffnet sich.

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Dropdown-Menii Ziel-PC
Zeigt die Konfiguration des ausgewahlten Ziel-PCs an und listet die
verfigbaren PCs auf.

Mit Ziel-PC verbinden
Ermdglicht die Verbindung mit dem Ziel-PC.

Kontinuierliche Aktualisierung
Aktualisiert kontinuierlich die Verbindung mit dem Ziel-PC.

Zusitzliche View hinzufiigen
Flgt ein zusatzliches Fenster fir den Ziel-PC hinzu.

Optionen
Offnet das Dialogfenster Options...

Dropdown-Menii Modulseite
Zeigt die ausgewahlte Modulseite an und listet die verfigbaren Mo-
dulseiten auf.

Dropdown-Menii Drehung

Ermdglicht die Auswahl eines voreingestellten Winkels zwischen
-180° und 180° oder die Eingabe eines eigenen Werts. Bezugspunkt
ist das erste Modul eines Parts.

Dropdown-Menii Theme
Zeigt das ausgewahlte Thema an und listet die verfligbaren Themen

auf.

View konfigurieren
Offnet das Dialogfenster Configure View.

Zoom Fensterbreite
Skaliert die Ansicht auf die Fensterbreite.
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Zoom OriginalgroRe
Skaliert die Ansicht auf die voreingestellte Originalgrofie.

Zoom benutzerdefiniert
Skaliert die Ansicht auf die benutzerdefinierte Grofe.

8.5.3 Verbinden mit dem Zielsystem

8.5.3.1 Startbildschirm

3210730)

XTS Viewer

<Local>

Connect

L
[

BECKHOFF Version: 1.1.1

Eine XTS Viewer Anwendung kann nur mit einem Ziel-PC verbun-
den werden. Das Hauptfenster XTS Viewer und die zusatzlichen
Fenster XTS View kénnen individuell angepasst werden, obwohl sie
dasselbe Ziel und dieselben Optionen verwenden. Um mehrere Ziel-
PCs zu verbinden, missen weitere XTS Viewer Anwendungen ge-
offnet werden.

Zum Verbinden einer XTS Viewer Anwendung mit einem Ziel-PC
haben Sie zwei Mdglichkeiten:

« Startbildschirm
¢ |Im Viewer

» Den Ziel-PC im Dropdown-Menu auswahlen
» Auf die Schaltflache Connect klicken

Im XTS Viewer wird das XTS System des Ziel-PCs eingeblendet,
das sich im Run Mode befindet.

Ziel auch fiir zusatzliche Views gililtig
Der gewahlte Ziel-PC gilt auch fur jeden zuséatzliche View, die Uber
die Schaltflache Add additional View hinzugefugt wird.
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8.5.3.2 Im Viewer

e XTS Viewer (Version 3.2107.3.0) » Auf die Schaltflache Connect to selected Target klicken, um
den bisherigen Ziel-PC zu deaktivieren

+ &

XTS Viewer Theme v off

7% XTS Viewer (Version 3.2107.3.0) » Einen Ziel-PC im Dropdown-MenU Choose Target... auswahlen

<Local>
<Local>

DESKTOP-VU102DE

7% XTS Viewer (Version 3.2107.3.0) » Auf die Schaltflache Connect to selected Target klicken, um
den neuen Ziel-PC zu aktivieren

Im XTS Viewer wird das XTS System des Ziel-PCs eingeblendet,
das sich im Run Mode befindet.

UEEEEuuoev
.

-
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8.5.4 Kontinuierliche Aktualisierung

Durch das Deaktivieren der kontinuierlichen Aktualisierung werden
die Positionen der Mover und Module nicht mehr aktualisiert. Falls
sich die Mover zu schnell bewegen, ist es durch das Deaktivieren
der kontinuierlichen Aktualisierung mdglich, eine Stillstandsansicht
zu erstellen.

Deaktivierung gilt auch fiir weitere XTS Views
Die Deaktivierung der kontinuierlichen Aktualisierung gilt auch fir al-
le XTS Views, die Uber die Schaltflache hinzugefiigt wurden.

el o

7% XTS Viewer (Version 3.2107.3.0) » Auf die Schaltflache Continous Update klicken, um die kontinu-
ierliche Aktualisierung zu deaktivieren

ODER

» Auf die Schaltflache Continous Update klicken, um die kontinu-
ierliche Aktualisierung zu aktivieren

8.5.5 View erstellen

ﬁgXTSVlewer(\fersmn 3.2107.3.00 > Auf d|e SCha|tf|aChe Additional VieW k|ICken

Ein zusatzlicher XTS View 06ffnet sich.

T TOTTOoT
=N

=
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8.5.6 Dialogfenster Options... 6ffnen

< XTS Viewer (Version 3.2107.3.0)

+ &

XTS Viewer Theme = off

8.5.7 Pop-up-Menii 6ffnen

e XTS Viewer (Version 3.2107.3.0)
+ &

XTS Viewer Theme ~ o

Show all parts
Hide all parts
Configure view...
Scope..

Show mover infos
Show module infos

Show diagnosis history

@i Snapshot

8.5.8 ToolTips

8.5.8.1 Mover

Mover 1

59.9933 mm
59.9953 mm
59.9977 mm

" Hardware Position:

;ﬁ NC Position:

NC Modulo Position:

332 —

Zur Konfiguration der XTS Views und fir die grundséatzlichen Ein-
stellungen der XTS Tools stehen zahlreiche Optionen zur Verfu-
gung. Die Einstellungen der XTS Views werden in sogenannten
Themen gespeichert. Diese Themen kdnnen bearbeitet werden und
von anderen Fenstern mit XTS View Integration, wie z. B. dem XTS
Tool Window, benutzt werden.

» Auf die Schaltflache Options... klicken
Das Dialogfenster Options... 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dialogfenster Op-
tions...“, [Seite 355].

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Meni zu 6ffnen

Das Pop-up-Menii 6ffnet sich. Weitere Informationen dazu finden
Sie im Kapitel ,,Pop-up-Meni*, [Seite 339].

Mit den ToolTips erhalten Sie Informationen zu den meisten Be-
dienelementen des XTS Viewers und den Komponenten.

» Den Mauszeiger tber den Mover bewegen
Der ToolTip zeigt den Namen des Movers und seine Position an.
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8.5.8.2

8.5.8.3

8.5.8.4

BECKHOFF

Module

» Den Mauszeiger tber das Modul bewegen

Der ToolTip zeigt den Namen und den Typ des Moduls sowie die
Zugehorigkeit zum Part.

T — —
kName Module 12

Type: AT2050_0501
Device Name:

Drive Name:

Encoder Name:

Part: Part 1

Tracks

» Den Mauszeiger tber den Track bewegen
Der ToolTip zeigt den Namen des Tracks an.

Parts

» Den Mauszeiger uber den Part bewegen
Der ToolTip zeigt den Namen des Parts an.
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8.6  XTS Support Assistant, Beta

Der XTS Support Assistant sammelt Debug-Informationen des aktu-
ell auf dem TwinCAT-Zielsystem laufenden XTS Systems. Die
Desktop-Anwendung speichert die gesammelten Debug-Informatio-
nen in sogenannten Reports. Die Reports kdnnen an einen XTS
Spezialisten oder den XTS Support gesendet werden, um einen
schnelleren Uberblick tiber das XTS System zu bekommen.

Momentan kénnen Reports nur auf dem TwinCAT Ziel-PC generiert
werden. Das Ausfiihren des XTS Support Assistant auf einem Engi-
neering-PC liefert nicht alle benétigten Informationen.

Der XTS Support Assistant befindet sich momentan noch in der Be-
taphase. Zukiinftig werden noch mehr Funktionen und Informationen
verflgbar sein.

i

8.6.1 XTS Support Assistant 6ffnen

Nachdem Sie erfolgreich TF5850 TC3 XTS Extensions installiert ha-
ben, kdnnen Sie den XTS Support Assistant wie jede andere Win-
dows-Anwendung 6ffnen.

Sie finden den XTS Support Assistant als Icon auf lhrem Desktop
oder unter dem Dateipfad C:\TwinCAT\Functions\TF5850-TC3-XTS-
Technology\TcXtsSupportAssistant.

» Doppelklick auf das Symbol XTS Support Assistant auf lhrem
Desktop

Der XTS Support Assistant 6ffnet sich.

Accistant

8.6.2 Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Informationsbereich
Offnet die Eingabefelder des Informationsbereichs.

Treiber und Versionen
Offnet die Liste der TwinCAT-Treiber und deren Versionen.

|E| Anhinge
Offnet die Liste der Anhange.

Speichern
Offnet das Dialogfenster zum Speichern des Reports.
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Bedienelemente im Bereich An-
hdnge

Schaltfliche Boot Files
Aktiviert oder deaktiviert, ob die Boot Files als Anhang versendet

werden sollen.

Schaltfliche Target Files
Aktiviert oder deaktiviert, ob die Target Files als Anhang versendet
werden sollen.

Schaltfliche TcloXts Dump Files

Aktiviert oder deaktiviert, ob die TcloXts Files als Anhang versendet
werden sollen.

8.6.3 Informationshereich

i e e e e o~ P Indas Eingabefeld Customer den Kundennamen eingeben
XTS Support Assistant . Lo . . .
» In das Eingabefeld Description eine detaillierte Beschreibung
des aufgetretenen Problems eingeben
TR AT it Die Felder ID und Date Created werden automatisch ausgefilllt.

Date Created

1072772021 64629 AM

Customer

Description

8.6.4 Treiber Versionen

B e A V221020 » Auf die Schaltflache Driver Versions klicken
XTS Support Assistant

Die Seite Drivers Versions zeigt alle installierten TwinCAT-Treiber
und deren verwendeten Versionen an.

Name File Version Product Version
Teanalytics 3119 31402411
Tene 3130720 31402410
Tdo 3102102 31402411
TcloBAChetRO 3104024 31402411
TloCCAT 3102503 31402411
TeloDrivers: 31,0401 31402411
TeloECat 3101720 31402411
TeloECatSimu 310100 31402411
TeloESHv 31,0401 31402411
Telofth 3101511 31402411
Telokthlp 3101123 31402411
TeloPNet 3101430 31402411
TelotDrivers. 310229 31402411
3217000 3140240
3104525 31402411
3161648 31664
3161648 31664
TeNcObjects 3104500 31402411
TePle30 3101926 31402411
TeRouter 3102205 31402411

» Auf die Schaltflache File Attachements klicken

Die Seite File Aftachements zeigt alle Dateien an, die als Anhang

versendet werden. Die Dateien sind in drei Kategorien aufgeteilt:

- . e Boot Files

» Target Files

TCNCbootdata
T "

e e + TcloXts Dump Files

\CAT\3.1\Target\ConfighTc
TeloXts 3F7E6515353E bootdata (CAT\3:1\Target\Config\TcloX. Target-Files
loX: Target-Files
TeloXts.687B5C Torget-Files
TeloXts BIEBIC21232 bootdata Target-Files

Target-Files
TeloXts A66B5237F36C bootdata Torget-Files
Target-Files

Torget-Files
< \Config\TeloX  Target-Files
ATwinCAT\3.1\Target\ConfigTcloX: Target-Files
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Boot Files

Target Files

TcloXts Dump Files

8.6.5.1 Auswahlen

¥ XTS Support Assistant (Test Version = 3.2107.3.0)

XTS Support Assistant

TeloXts 2VAK9ITSIFL2 bootd:

\ConfighTeloX Target:Files

TeloXts.

62 bootd

\ConfighTeloX Tar
fig\Te

TeloXts3F7E6515353E bootdata

Target\Config\TcloX

4\ Config\Tel

TeloXts 6878:

\Config\Tel

TeloXts7B1EBIC21232 bootdata

TeloXts AB6BS237F36Chootdata

4\ Config\Tel

\Config\Tel

\ConfighTck

4\ Config\Tel

Torget\Config\TcloX

4\ Config\Tel

\Config\Tek

\ConfighTek

ATwinCAT3.1\Ta

fig\Te

Einzelne Datei ausschlie

Ren

8.6.5.2 Speichern

& xTs Sup

E, XTS Support Assistant
e

Directory

ATwinCAT\3.1\Boot
ATWinCAT\3.1\Boot
ATwinCAT\3.1\Boot
ATWinCAT\3.1\Boot

ATWInCAT\3.1\Ta

ATWinCAT\3. 1\ Target

ATWInCAT\3.1\Target

\CAT\3.1\Target

TeloXts D162E74EC64Tbootdata  cATWInCAT\3.1\Ta

ATWInCAT\3.1\Ta

rget\ConfighTeloX Tar
et\ConfighTcloX Tar
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Die Informationen, die als Anhang mit dem Report gesendet wer-
den, sind in folgende Kategorien unterteilt:

Die Boot Files sind kundenspezifische Dateien, auf dem Projekt ba-
sieren. Sie enthalten beispielsweise die aktuelle Projektkonfiguration
ohne das SPS-Projekt und protokollierte Ereignisse aus dem An-
wendungsprotokoll.

Target Files sind projektunabhangige Basisdateien, beispielsweise
Teaching-Dateien des Systems.

TcloXts Dump Files sind Dateien, die alle relevanten Daten enthal-
ten, die mithilfe des Parameters WriteDump oder der automatischen
Dump-Funktionalitdt aus dem Processing Unit-Objekt oder dem
XtsloDrv-Objekt des TcloXts Drivers geschrieben werden

Beckhoff empfiehlt mdglichst alle Informationen mit dem Report zu
senden, damit dem fir Ihre Region zustandige Produktspezialist alle
bendtigten Informationen vorliegen.

Standardmafig sind alle Kategorien aktiviert. Deaktivierte Kategori-
en werden aus dem Report ausgeschlossen.

» Bei Bedarf auf die Schaltflache Boot Files, Target Files oder
TcloXts Dump Files klicken, um die Kategorie zu deaktivieren
und sie vom Report auszuschliel3en

ODER

» Bei Bedarf auf die Schaltflache Boot Files, Target Files oder
TcloXts Dump Files klicken, um die Kategorie zu aktivieren und
sie als Anhang zu versenden

Einzelne Dateien kdnnen nicht aus der Liste einer Kategorie entfernt
werden. Sie kénnen einzelne Dateien nur aus dem Report aus-
schlieBen, indem Sie die Dateien von ihrem urspringlichen Spei-
cherort an einen anderen Speicherort verschieben. Nach der Erstel-
lung des Reports missen die Dateien wieder an ihrem urspringli-
chen Speicherort eingefligt werden.

» Auf die Schaltflache Speichern klicken
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8.6.5.3 Dump-Dateien schreiben

Solution Explorer

D o-a| s =
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
R Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 ] TwinCAT Project

4 @ SvSTEM
¥ License
b @ Real-Time

3 % Tasks

=Tz Routes
¥12 Type System
4 [E§] TcCOM Objects
4 [ XesProcessingUnit 1

Track 1
|3 @ Mover 1

Manuell

Object Cnﬂlextl Parameter (Init) |Parame1a (Orline) Irterfaces  Event Cl;

sssss

[ Name Value

IsAutoDumpWritingEnsbled FALSE
IslnputCheckEnabled FALSE
WriteDump

UsedEventLogger Eventl

& Download

S

& Upload
Copy To..

BECKHOFF Version: 1.1.1

Das Dialogfenster Safe report... 6ffnet sich.
» Einen Dateipfad auswahlen
» In das Eingabefeld Dateiname einen Namen eingeben

StandardmaRig setzt sich der Dateiname aus Report, dem Datum
und der Uhrzeit zusammen, zu der der XTS Support Assistant gest-
artet wurde, beispielsweise Report-2023-10-28-09-22-40.zip

» Mit Speichern bestatigen

Die Dump-Dateien kénnen uber die TcCom-Objekte XtsProcessing-
Unit oder XtsloDriver geschrieben werden.

Beispiel XtsProcessingUnit
Das Schreiben der Dump-Dateien wird beispielhaft am TcCom-Ob-
jekt XtsProcessingUnit gezeigt.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Diagnostics ausklappen

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld Write Dump Kli-
cken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken

Die Dump-Dateien werden manuell geschrieben und unter C:\ auf
Ihrem Ziel-PC gespeichert.

Error List

Entire Solution - | €3 0Errors | | @ 0 of 30 Messages | Clear |

i Description

LB ol mell w0 N ey e smee C R R

Error List et ¢liis

In den Meldungsfenstern Error List und Output erscheinen Meldun-
gen, dass das Schreiben der Dump-Dateien erfolgreich war.
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Automatisch
e R e e » Diagnostics ausklappen
» TRUE im Dropdown-MenU IsAutoDumpWritingEnabled auswah-
len

IsAutoDumpWritingEnabled

IsinputCheckEnabled
WriteDump

UsedEventLogger

Zur Ubernahme der Einstellungen muss die Konfiguration neu akti-
viert und das TwinCAT System muss neu gestartet werden.

» TwinCAT neu starten

Die Dump-Dateien werden beispielsweise bei Ereignissen wie einer
Mover-Erkennung oder einer Mover ID-Erkennung automatisch ge-
schrieben und unter C:\ auf lhrem Ziel-PC gespeichert.

338 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

8.7 Pop-up-Menl

Das Pop-up-Menti ist im XTS Tool Window und XTS Viewer verflug-
bar.

Unterschiedliche Darstellungsart

66 Die farbliche Darstellung des Pop-up-Menis unterscheidet sich im
XTS Tool Window und im XTS Viewer. Die Funktionsweise ist in bei-
den Tools identisch. Die Beschreibung der Funktionsweise wird bei-

spielhaft am XTS Tool Window dargestellt.

Show all parts

Hide all parts
Configure view...
Scope..

Show mover infos
Show module infos

Show diagnosis history

Snapshot

Ef

Show all parts
Hide all parts
Configure view...
Scope...

Show mover infos
Show module infos

Show diagnosis history

:l Snapshot

XTS Tool Window

XTS Viewer

8.7.1 Parts einblenden

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Meni zu 6ffnen

» Auf Show all parts im Pop-up-Mendu klicken, um alle Parts ein-
zublenden

8.7.2 Parts ausblenden

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Ment zu 6ffnen

CBOO W wowmomene - & [4]

» Auf Hide all parts im Pop-up-Menti klicken, um alle Parts auszu-
blenden

BECKHOFF
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8.7.2.1 Einen Part ausblenden

Ein Pop-up-Menu mit weniger Einstellméglichkeiten wird eingeblen-
det, wenn Sie auf ein Modul statt auf den Hintergund klicken.

T || T | » Mit der rechten Maustaste auf ein Modul klicken, um das Pop-
up-Meni zu 6ffnen

» Auf Hide Part 1 im Pop-up-Men klicken, um Part 1 auszublen-
den

8.7.2.2 Einen Part nicht ausblenden

s To

G080 W e -8 | » Mit der rechten Maustaste auf ein Modul klicken, um das Pop-
up-Meni zu 6ffnen

» Auf Hide all but Part 1 im Pop-up-Menu klicken, um alle Parts
bis auf den Part 1 auszublenden
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8.7.3 Ansicht konfigurieren

Das Dialogfenster Configure View... wird im XTS Tool Window und
im XTS Viewer auf die gleiche Weise geoffnet. Der XTS Viewer hat
zudem eine zusatzliche Schaltflache zum Offnen des Dialogfens-
ters.

Dialogfenster im XTS Tool Window und XTS Viewer 6ffnen

0 ot Wi
e CEBO M wovioumen - @ (5]

Configure View - A X

A [ A [l [ ] ;

4 X KtsPrn:ncessingUniH
> % = Dimensions
> [®| * Parts
b M| ™ Tracks

> [% 2 Mover

Dialogfenster im XTS Viewer 6ffnen

ﬁ‘g XTS5 Viewer (Version 3.2107.3.0)

+ &

XTS Viewer Theme v | off

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Ment zu 6ffnen

» Auf Configure View... im Pop-up-Menu klicken

Das Dialogfenster Configure View 6ffnet sich.
» Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-
ters einstellen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
und Deckkraft”, [Seite 353].

Das Dialogfenster ermdglicht Ihnen nach Komponententypen oder
nach einer bestimmten Komponente zu suchen. Sie kénnen zudem
Komponenten filtern und einblenden oder ausblenden.

Im XTS Viewer haben Sie zudem die Moglichkeit, das Dialogfenster
Configure View mithilfe einer Schaltflache zu 6ffnen:

» Auf die Schaltflache Configure View klicken
Das Dialogfenster Configure View 6ffnet sich.
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8.7.3.1

342 —

Bedienelemente

—Y

ElL

I

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

Filter Parts
Aktiviert oder deaktiviert die Parts in der Liste.

Filter Tracks
Aktiviert oder deaktiviert die Tracks in der Liste.

Filter Mover
Aktiviert oder deaktiviert die Mover in der Liste.

Filter Part Info Bars
Aktiviert oder deaktiviert die Part Info Bars und Dimensions in der
Liste.

Filter Info Bars
Aktiviert oder deaktiviert die Info Bars in der Liste.

Eingabefeld Komponentensuche
Ermdglicht die Eingabe eines Suchbegriffs. Es wird nach allen Kom-
ponenten gesucht, die diesen Begriff beinhalten.

Kontrollkdastchen exakte Suche

Aktiviert oder deaktiviert die Suche nach einem exakten Suchbegriff.
Wenn das Kontrollkdstchen aktiviert ist, wird nur nach der Kompo-
nente gesucht, die exakt dem Suchbegriff entspricht.

Eingaben zuriicksetzen
Loscht alle Eingaben im Eingabefeld Komponentensuche.
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8.7.3.2  Komponenten suchen

&3

Standardsuche
Configure View - Ao X
EAndGIEIE] ;
||:n.rer1 | X

d x AtsProcessingUnit 1

4 % 3 Mover

b @aner'l

X @ Mower 10
Exakte Suche
Configure View - A A

41

A || [ | ]

X/ | X

Configure View - g X
A [ ] A |l | ] ;
IMDVEF1 | X | X

4 |x KtsPrncessingUniH
4 X © Mover
x @aner'l

Configure View - A X
A [ A [l [ ] ;
X
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Beispielsuche nach Mover 1
Die Auswirkungen der Schreibweise eines Suchbegriffs wird bei-
spielhaft an der Suche nach dem Mover 1 dargestellt.

Bei der Standardsuche ist es ausreichend, wenn Sie nur einen Teil
des Suchbegriffs eingeben. Die GroRschreibung oder Kleinschrei-
bung des Suchbegriffs ist irrelevant.

» Suchbegriff over 1 in das Eingabefeld Search eingeben

In der Ergebnisliste werden alle Komponenten angezeigt, die den
Teil des Suchbegriffs enthalten. Sowohl Mover 1 als auch die Mo-
ver 10 bis 19 enthalten den Suchbegriff over 1.

Bei der exakten Suche muss der Suchbegriff exakt eingegeben wer-
den. Die Grof3schreibung oder Kleinschreibung des Suchbegriffs ist
relevant.

» Kontrollkastchen Exact text match aktivieren

» Suchbegriff Mover 1 in das Eingabefeld Search eingeben

In der Ergebnisliste wird nur die Komponente angezeigt, die exakt
dem eingegebenen Begriff entspricht. Nur Mover 1 entspricht exakt
dem Suchbegriff. Die Mover 10 bis 19 werden nicht angezeigt, da
ihr Name noch eine weitere Ziffer enthalt.

Wenn die Suche kein Ergebnis liefert, Uberpriifen Sie die Schreib-
weise des Suchbegriffs. Achten Sie dabei auf die GroRRschreibung
und Kleinschreibung sowie die korrekte Schreibweise des Suchbe-
griffs.

Wenn auch eine erneute Suche kein Ergebnis liefert:

» Kontrollkastchen Exact text match deaktivieren, um die Stan-
dardsuche zu verwenden
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8.7.3.3 Komponenten filtern
Configure View -
v N GIEIE

4 |x #AtsProcessingUnit 1

[

-

X

b X = Dimensions
x| * Parts

b [X| ™ Tracks

b [% £ Mover

344 —

Sie kdnnen nach Komponententypen filtern und so bestimmte Kom-
ponenten in der Ansicht einblenden oder ausblenden. Standardma-
Big sind alle Filter aktiviert.

Abhéngigkeit von Parts und Tracks

Es ist nicht mdglich nur den Part oder den Track auszublenden.
Parts und Tracks sind abhangig voneinander und kénnen nur ge-
meinsam eingeblendet oder ausgeblendet werden. Einzelne Module
kénnen ebenfalls nicht ausgeblendet werden.

» Die Schaltflache Filter Parts deaktivieren

Die Parts sind deaktiviert und kdnnen im Configure View nicht aus-
geklappt werden.

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

8.7.3.4 Komponenten einblenden oder ausblenden

Mithilfe der Komponentenliste kdnnen einzelne Komponenten oder
ganze Komponententypen eingeblendet oder ausgeblendet werden.

Beispiel Komponenten einblenden oder ausblenden
Das Einblenden und Ausblenden der Komponenten wird beispielhaft
an den Movern dargestellt.

Einzelne Komponenten
» Mover ausklappen

Configure View - A X
» Kontrollkastchen eines Movers aktivieren, um den Mover einzu-
rA N GIEIE s blenden
ODER
» Kontrollkdstchen eines Movers deaktivieren, um den Mover aus-
4 m KtsPrn:ncessingUniH - zublenden

B ¥ ' Dimensions
B % * Parts

B (X T Tracks

E] B 7 Mover

x @Mwer'l

@ Mower 2

x @Mwerﬂ

Komponentengruppe

» Kontrollkdstchen der Komponentengruppe Mover aktivieren, um
alle Mover einzublenden

A Gl EIE s ODER

» Kontrollkastchen der Komponentengruppe Mover deaktivieren,
um alle Mover auszublenden

Configure View - m|

X
4 W [B #tsProcessingUnit 1 -

B ¥ ' Dimensions

B %X * Parts
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8.7.4 Scope einblenden

Beispielscope fiir einen Mover und einen Parameter

66 Das Einblenden eines Scopes wird in den Grafiken beispielhaft an
dem Mover 1 und dem Parameter Hardware Position dargestellt. Die
Vorgehensweise ist fir alle Mover und Parameter identisch.

e e . » Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Meni zu 6ffnen

» Auf Scope... im Pop-up-Men klicken

e ® * Das Dialogfenster Scope 6ffnet sich.
I'lf.f'.’ q+ » Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-
SR ters einstellen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
und Deckkraft®, [Seite 353].

» Einen Mover im Dropdown-Menu Select target mode auswahlen

e — ® *| > Aufdie Schaltflache + klicken, um den Mover zum Scope hinzu-
. zufiigen

e -2

e * " » Auf die Schaltflache klicken

Palrnrber .

346 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



XTS Tools

SelectParameters

Neme.

Shorcut
SoftDrive - Scope Variables

S(actpes

5

Sintror

sise
s6:

SiActio)
Siactoton
SinConro)

J
Siactiveos)
eiccs)
etcur)
Sleterkts)
siseots)
ssetvloe)
s

SlrWarning)

Sihame)

S(AcicPos)

x

=
sz "
wor cBEd o1 BLEL
Targets
rarver s *
o 2
Parameters
s Fouics | 4,
Scope o
Mover ~ W i@ © 3 &l
Targets
Mover 1 Il X
Mover 2 -+
Parameters
Hardware Position [mm] X _
Qf +1E
=
©
£
E
2 i 16
t[s]
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Sie haben die Mdglichkeit verschiedene Parameter aus den folgen-

den Kategorien auszuwahlen:
» SoftDrive — Scope Variables

e General

Das Dialogfenster Select Parameters 6ffnet sich.
» Auf einen Parameter klicken

» Mit OK bestatigen

» Auf die Schaltflache + klicken, um den Parameter hinzuzufiigen

Ein Scope fir den ausgewahlten Mover und Parameter wird einge-

blendet.

TF5850
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8.7.5 Mover Informationen

XI5 Tool Window,

Aeprojec 23

CBSO W ool WindowTheme

2 (7]

Movers S el
@ Name Hardware Position [mm]|NC Position [mm]|NC Modulo Position [mm]
4 XtsProcessingUnit 1
Wiowver 1 29241911 2524.1383 2524.2000
WMover 2 1400015 139.9047 140.0018
Mover 3 219.9987 219:9990 219:9959
Mover 4 2999981 300.0070 299:9978
Mover 5 380.0088 379.9995 380.0021
Mover 6 459.9935 4599979 459,991
Mover 7 540,0000 540.0033 530.9090
Mover 8 §20.0040 £19:9970 £19:9085
Mover 9 §99.9941 700.0014 7000023
WMover 10 780.0094 779:9938 779990
Sae Color e x
X Nome U Descrpt -

SoftDrive - Scope Variables
Actual Commutaton Posiion mm

Actual Current A

Retuns the actual commutation position for W,

Retums the actual current.

Error mm

Ret

Retums the DSA02 control word of the soft drive.

Retums the actual soft drive error.

interpolator.

Retums the setpoint current from velog

interpolator,

Status

Warning

Retumns the DSA02 control word of the soft dive.

Retuns the actual soft drve warnins.

Concel

Mover auswahlen

05 oo Wi,

ssprject 23
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» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Menu zu 6ffnen

» Auf Show mover infos im Pop-up-Menii klicken

Das Dialogfenster Movers 6ffnet sich.
» Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-
ters einstellen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
und Deckkraft®, [Seite 353].

Die Positionen der Mover werden angezeigt.

» Bei Bedarf auf die Schaltflache klicken, um das Dialogfenster
Select Column Values zu 6ffnen

Sie haben die Mdglichkeit verschiedene Parameter aus den folgen-
den Kategorien auszuwahlen:

» SoftDrive — Scope Variables
* General

Das Dialogfenster Select Column Values 6ffnet sich.
» Kontrollkdstchen der Parameter aktivieren
ODER

» Kontrollkastchen der Parameter deaktivieren

» Mit OK bestatigen

» Auf einen Mover in der Ansicht klicken
ODER
» Auf einen Mover im Dialogfenster Movers klicken

Der ausgewahlte Mover wird im Dialogfenster Movers und in der An-
sicht farblich hervorgehoben. Diese Funktion erleichtert die Suche
nach dem entsprechenden Mover und nach seiner Position auf dem
System.
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» Auf einen Mover in der Ansicht klicken

ODER

» Auf einen Mover im Dialogfenster Movers klicken

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mit der linken Maustaste auf
weitere Mover zu klicken

Die ausgewahlten Mover werden im Dialogfenster Movers und in
der Ansicht farblich hervorgehoben. Diese Funktion erleichtert die
Suche nach den entsprechenden Movern und nach ihrer Position

auf dem System.

TF5850 — 349
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8.7.6 Module Informationen

T L= | » Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das

Aeprojec 23

Pop-up-Menu zu 6ffnen
» Auf Show module infos im Pop-up-Men klicken

Modules ~ o x| Das Dialogfenster Modules 6ffnet sich.

£l

» Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-

Name Length [mm] Type DriveBtn Angle [deg] .
A KtsProcessingUnit 1 ters eInSte”en
AlEart] Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
Module 1 250 AT2001_0250 0 d Deckkraft* [Seite 353]
Module 2 250 AT2000_0250 0 un ’ .
Module 3 250 AT2000_0250 0
Meodule 4 250 AT2000 0250 0 » Bei Bedarf auf die Schaltflache klicken, um das Dialogfenster
it = — 2 Select Column Values zu 6ffnen
Module & 250 AT2050_0501 90
Module 7 250 AT2001_0250 0
Module & 250 AT2000_0250 0
Module 9 250 AT2000_0250 0
Module 10 250 AT2000_0250 0
Module 11 250 AT2050_0500 90
Module 12 250 AT2050_0501 90
Sie haben die Mdoglichkeit verschiedene Parameter aus den folgen-
den Kategorien auszuwahlen:
* Drive CoE - I2T Diag Data
* General
» Drive CoE — Info Data
» Drive CoE — Vendor Data
» Drive CoE — General
» Drive CoE — Amplifier Settings
» Drive Info
*| Das Dialogfenster Select Column Values 6ffnet sich.
o Pt » Kontrollkastchen der Parameter aktivieren
= PR ODER

» Kontrollkastchen der Parameter deaktivieren
» Mit OK bestatigen

Setthe object 1D of the conrsponding sensor termina.

Returnsthe type o the module,

[ B W e - | » Auf ein Modul in der Ansicht klicken
...| ODER
» Auf ein Modul im Dialogfenster Modules klicken

Harduare Postion [mm] NC osiion [ NC Moduo Posiion ]

Das ausgewahlte Modul wird im Dialogfenster Modules und in der
Ansicht farblich hervorgehoben. Diese Funktion erleichtert die Su-
che nach dem entsprechenden Modul und nach seiner Position im
System.
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8.7.7 Diagnoseverlauf

XI5 Tool Window,

ceeo @

Diagnosis Messages

etV e 8

| €3 Errors | Wamings | €D Messages  + Acknowledge 7/ F

Severity Time | Description  Module | Box

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» Auf ein Modul in der Ansicht klicken
ODER
» Auf ein Modul im Dialogfenster Modules klicken

» Die Taste Strg gedrickt halten, um mit der linken Maustaste auf
weitere Module zu klicken

Die ausgewahlten Module werden im Dialogfenster Modules und in
der Ansicht farblich hervorgehoben. Diese Funktion erleichtert die
Suche nach den entsprechenden Modulen und nach ihrer Position

im System.

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Menu zu 6ffnen

» Auf Show diagnosis history im Pop-up-Menu klicken

Das Dialogfenster Diagnosis Messages o6ffnet sich.

» Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-
ters einstellen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
und Deckkraft®, [Seite 353].

Im Dialogfenster werden Fehlermeldungen, Warnmeldungen und
Hinweise angezeigt.

» Auf ein Modul klicken, um die zugehdrigen Fehlermeldungen,
Warnmeldungen und Hinweise anzuzeigen

» Bei Bedarf die Schaltflachen Errors, Warnings und Messages
aktivieren, um die entsprechenden Meldungen einzublenden

ODER

» Bei Bedarf die Schaltflachen Errors, Warnings und Messages
deaktivieren, um die entsprechenden Meldungen auszublenden
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8.7.8 Ansicht speichern

» Mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund klicken, um das
Pop-up-Menu zu 6ffnen

» Auf Snapshot im Pop-up-Meni klicken

Export image.. = % Das Dialogfenster Export Image... 6ffnet sich.
Select the view to export: Current View -

Select the background color - » Bei Bedarf die Positionierung und die Deckkraft des Dialogfens-
ters einstellen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Positionierung
und Deckkraft®, [Seite 353].

» Current View im Dropdown-Menu Select the view to export aus-
wahlen, um nur eine Ansicht vom System ohne Rander zu spei-
chern

ODER

» Full View im Dropdown-MenU Select the view to export auswah-
len, um die gesamte Ansicht zu speichern

» Bei Bedarf eine Farbe fiir den Hintergrund im Dropdown-Men(i
Select the background color auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Meni
Brush | Color®, [Seite 376].

» Auf Copy klicken, um die Ansicht in die Zwischenablage zu ko-
pieren

ODER

» Auf Save As... klicken, um die Ansicht als png-Bild zu speichern
und den Speicherort auszuwahlen

ODER
» Mit Close abbrechen

| cory |l sovess.. | ciose |
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8.7.9 Positionierung und Deckkraft

Configure View - |

X

8 £} Dialog Settings

4l

*  Close

d [x H){tsPrncessingUniﬂ
B % = Dimensions

X = Part Info Bars

P [ L Parts
4 >
2910’0 @
[ 1

O & [

v v v

O« B3 »3
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Die mit dem Pop-up-Menl gedffneten Dialogfenster kdnnen beliebig
im XTS Tool Window oder im XTS Viewer positioniert werden. Mit
den Schaltflachen des Dialogfensters Dialog Settings haben Sie zu-
dem die Mdglichkeit das jeweilige Dialogfenster an den Auflienkan-
ten zu positionieren und die Deckkraft einzustellen.

» Mit der rechten Maustaste auf die Kopfzeile des Dialogfensters
klicken, um das Kontextmen( aufzurufen

» Auf Dialog Settings klicken

Das Dialogfenster Dialog Settings 6ffnet sich.
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8.7.9.1 Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

O« Oben links
Richtet das Dialogfenster oben links im gedffneten XTS Tool aus.

= Oben

Richtet das Dialogfenster oben Uber die gesamte Breite des geoff-
neten XTS Tools aus.

»0 Oben rechts
Richtet das Dialogfenster oben rechts im gedffneten XTS Tool aus.

M« Links
Richtet das Dialogfenster links Uber die gesamte Hohe des gedffne-
ten XTS Tools aus.

= Mittig

LD_I
Richtet das Dialogfenster mittig im gedffneten XTS Tool aus.

v Rechts

Richtet das Dialogfenster rechts Gber die gesamte Hohe des geoff-
neten XTS Tools aus.

=~ . Unten links
Richtet das Dialogfenster unten links im gedffneten XTS Tool aus.

= Unten

Richtet das Dialogfenster unten Uber die gesamte Breite des gedff-
neten XTS Tools aus.

= Unten rechts
Richtet das Dialogfenster unten rechts im gedéffneten XTS Tool aus.

® Regler fiir die Deckkraft
Stellt die Deckkraft fur das Dialogfenster ein.

» Auf eine Schaltflache klicken, um die Ausrichtung fiir das Dialog-
fenster einzustellen

» Mit dem Regler Opacity die Deckkraft flir das Dialogfenster ein-
stellen

1
|
H
1
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8.8 Dialogfenster Options...

8.8.1

n Options...

XT5 View Themes | General

Configurator Theme | ¥

Base Theme

XT5 Viewer Theme

Tool Window Theme

Configurator Theme

Drive Status

b Mover

8.8.1.1

£ Options...

XTS View Themes General

View

Tool Window Theme =

¥ Module XTS View Background 'I

x

b Mover
Track
Close-Gap
Station
Part

XTS View Themes

Simulation Builder Theme TS View Background

el o

Extured Background (X

Das Kapitel Dialogfenster Options... ist fiir alle XTS Tools giiltig
In diesem Kapitel werden alle Einstellungen beschrieben, die Sie in
allen XTS Tools im Dialogfenster Options... einstellen kénnen.

Im Dialogfenster Options... kdnnen Sie mithilfe der Reiter XTS View

Themes und General die Einstellungen fur die XTS Views anpas-
sen.

Zunachst muss ein Thema ausgewahlt werden, fir das die Einstel-
lungen angepasst werden sollen.

» Auf den Reiter XTS View Theme klicken

» Das Thema im Dropdown-Menl auswahlen, das angepasst wer-
den soll:

* Base Theme

* XTS Viewer Theme

» Simulation Builder Theme
* Tool Window Theme

» Configurator Theme

» Auf View klicken

» Kontrollkastchen Textured Background aktivieren, um einen
texturierten Hintergrund einzublenden

ODER

» Kontrollkdstchen Textured Background deaktivieren, um einen

einfarbigen Hintergrund einzublenden

» Eine Farbe im Dropdown-Menu XTS View Background auswah-

len

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Men(
Brush | Color, [Seite 376].

Eigenschaft

Erlauterung Standardeinstellung
Textured Background Texturierter Hintergrund, Schachbrettmuster Aktiviert
XTS View Background Farbe fur den Hintergrund im XTS View AliceBlue

BECKHOFF Version: 1.1.1
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8.8.1.2  Module
£t options.. » Module ausklappen
XTS View Themes  General . . .
— » Auf ... von Module Dialog Columns klicken, um das Dialogfens-
ter Select Components zu 6ffnen
View Module Dialog Columns E P
Text Hezt map transparency ® 100
daoiup Heat map component | PCBTemperatures  +
Drive Status
b Mover
Track
Close-Gap
Station
= x| Das Dialogfenster Select Components 6ffnet sich.
Drive GoE- T DingData » Kontrollkastchen des Parameters aktivieren, um den Parameter
Ge"er:r;phﬂev\ETTempevature; % Returns the 12T values for eac auszuwéhlen
j cmiesmerms. | ODER
" pereseseente | B> Kontrollk&stchen des Parameters deaktivieren, um den Parame-
ter aus der Auswahl zu entfernen
. ~oniiiZ)| > Mit OK bestatigen
[ e
£¥ Opiors.. » Kontrollkastchen Show heat map aktivieren, um die Temperatur
XTS View Themes General emZUb'enden
Tool Window Theme
ODER
View Module Dialog Calumns . o .
2 Csilie Shownestmap ] » Kontrollkédstchen Show heat map deaktivieren, um die Tempe-
Text ) Heat map transparency @ 100 ratur auszublenden
daolup Heat map component | PCB Temperatures =
y Piesstates PCE Temperatures » Mit dem Regler Heat map transparency die Deckkraft einstellen
b Mover Amplifier 12T Temperatures
Track DC Link Voltage » Die Komponente im Dropdown-MenUu Heat map component aus-
Close-Gap Max DC link voltage - last 500 ms o .
. S wahlen, deren Temperatur eingeblendet werden soll
. o overal current - st 500 ms
Part
Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Show heat map Temperaturanzeige Deaktiviert
Heat map transparency Regler fir die Deckkraft der Temperaturanzeige 100
Heat map component Auswahl der Komponente PCB Temperatures
* PCB Temperatures PCB Temperaturen -

» Amplifier I2T Temperatures

12T Reglertemperaturen -

* DC Link Voltage

Gleichstromspannung -

* Max DC link voltage - last
500 ms

Maximale Gleichstromspannung der letzten 500 ms |-

* Max overall current - last
500 ms

Maximaler Gesamtstrom der letzten 500 ms -
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Text

£ Options...
XTS View Themes General

Tool Window Theme ~

4 Module

Horizontal Alignment [=| =

Tooltip Vertical Alignment  [T] M L
Drive SttUs | 1t Baceline T T
b Mover
Text Brush -
Track
Close-Gap Font Size 16 -
Station s Eo o
argin
Part Eq Lo

Modke componerts

Name St [ Descrpton
Drive Co - 12T Diag Data
Ampler 2T Temperatures

£ Options...
XTS View Themes  General

Tool Window Theme ~

View
Text C\
4 Module
Text Horizontal Alignment [=| = =
Tooltip Vertical Alignment [T 1 Lu
Drive Status | - Baseline T F T
b Maver
s ]
Track
Close-Gap Font Size 16 -
Station o o
Margin
Part = 0 Lo

BECKHOFF Version: 1.1.1

» Auf Text klicken
» Bei Bedarf in das Eingabefeld Text einen Parameter eingeben
ODER

» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Module Components
zu 6ffnen

Das Dialogfenster Module Components 6ffnet sich.

» Auf einen Parameter klicken
» Mit OK bestatigen

» Auf die Schaltflachen von Horizontal Alignment, Vertical
Alignment und Text Baseline klicken, um die Ausrichtung des
Textes auszuwahlen

» Eine Farbe im Dropdown-MenU Text Brush auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Men(
Brush | Color®, [Seite 376].

» Voreingestellten Wert im Dropdown-Meni Font Size auswahlen
ODER
» In das Eingabefeld Font Size einen Wert eingeben

» In die Eingabefelder Margin Werte fur die Abstédnde des Textes
zum Rahmen eingeben
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Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Text Eingabefeld fur einen Parameter, der auf den Mo- |-
dulen angezeigt werden.
Horizontal Alignment Horizontale Ausrichtung des Textes zum Modul Left
= Left Linksbulindig -
= Center Zentriert -
= Right Rechtsbindig -
Vertical Alignment Vertikale Ausrichtung des Textes zum Modul Top
T Top Oben -
 Center Zentriert -
L Bottom Unten -
Text Baseline Text Grundlinie Top
T Top Oben -
T Middle Mittig -
T Bottom Unten -
Text Brush Schriftfarbe AliceBlue
Font Size Schriftgrole 16
Margin Abstand des Textes zum Rahmen -
E Left Links 0
2 Right Rechts 0
w Top Oben 0
L Bottom Unten 0
358 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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ToolTip

£ Options...
XTS View Themes General

Configurator Theme =

Name Sronct
Drive Co - 12T Diag Data

[T E——

General

View ToolTip Format
4 Module + *®
Text Description Value
Tooltip Name: §(Name)
Drive Status
Type: $(Type)
k Mover
e Device Name: §(DeviceName)
Close-Gap Drive Name: §(DriveTerminalName)
Statien Encoder Name: | ${EncoderTerminalName)
Part
BTN: $(BTN)
s

ToolTip hinzufigen

£¥ Options...
XTS View Themes  General

Configurator Theme

View ToolTip Format
4 Module )(
Text Description Value
Tooltip Name: ${Name) Q
Drive Status Type: $(Type) Q
b Mover
Track Device Name: ${DeviceName) Q,
Close-Gap Drive Name: §(DriveTerminalName) | G
Station Encoder Name:  S(EncoderTerminalName) | Oy,
Part
BTN: ${BTN) Q
BECKHOFF Version: 1.1.1

Mit den ToolTip Parametern legen Sie fest, welche Informationen Ih-
nen angezeigt werden, wenn Sie die Maus Uber die Module bewe-
gen.

» Auf ToolTip klicken

» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Module Components
zu offnen

Das Dialogfenster Module Components 6ffnet sich.

» Auf einen Parameter klicken
» Mit OK bestatigen

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen neuen ToolTip hinzuzu-
figen

Ein neuer ToolTip wird zur Liste hinzugefugt.
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ToolTip entfernen

£¥ Options...
XTS View Themes General
Tool Window Theme  ~

View ToolTip Format

4 Module +

Text Description Value
Tooltip I Name: I §(Name) I I

Q
Drive Status Type: S{ype) q
b Mover

S Device Name: §(DeviceName) Q,
Close-Gap Drive Name: §(DriveTerminalName) = O
Stahian Encoder Name:  ${EncoderTerminalName)| | O

Part
BTN: ${BTN) Q

» Auf einen ToolTip klicken, der entfernt werden soll

» Auf die Schaltflache x klicken, um den ausgewahlten ToolTip

aus der Liste zu entfernen

Der ToolTip wird aus der Liste entfernt.

TF5850

Version: 1.1.1
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Drive Status

£¥ Options...
XTS View Themes  General

Tool Window Theme ~

View Show Module drive waming] (X
4 Module Show Module drive error | %

ODER

Text

b Mover

lcon Vertical Baseline
Track

lcon Horizontal Alignment | = [=]

Tooltip =

lcon Vertical Alignment T
Drive Status| _

lcon Horizontal Baseline | =[]

Close-Gap E 0
lcon margin
Station EM]

RN
=)

=
=

Part

ODER

» Auf Drive Status klicken

» Kontrollkéastchen Show Module drive warning aktivieren, um
Warnungen einzublenden

» Kontrollkédstchen Show Module drive warning deaktivieren, um
Warnungen auszublenden

» Kontrollkastchen Show Module drive error aktivieren, um Feh-
lermeldungen einzublenden

» Kontrollkadstchen Show Module drive error deaktivieren, um
Fehlermeldungen auszublenden

» Auf die Schaltflachen von Icon Horizontal Alignment, Icon
Vertical Alignment, Icon Horizontal Baseline und Icon Verti-
cal Baseline klicken, um die Ausrichtung des Symbols auszu-

wahlen

» In die Eingabefelder Icon margin Werte fur die Abstande des

Symbols zum Rahmen eingeben

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Show Module drive warning  |Anzeige der Modul-Warnung Aktiviert
Show Module drive error Anzeige des Modul Fehlers Aktiviert
Icon Horizontal Alignment Horizontale Ausrichtung des Symbols Center
= Left Linksbuindig -

= Center Zentriert -

= Right Rechtsblndig -

Icon Vertical Alignment Vertikale Ausrichtung des Symbols Bottom
T Top Oben -

1+ Center Zentriert -

L. Bottom Unten -

Icon Horizontal Baseline Horizontale Symbol-Grundlinie Center
= Left Linksbundig -

= Center Zentriert -

= Right Rechtsblndig -

Icon Vertical Baseline Vertikale Symbol-Grundlinie Bottom
T Top Oben -
 Center Zentriert -

L Bottom Unten -

Icon margin Abstand Symbol zum Rahmen -

E Left Links 0

2 Right Rechts 0

w Top Oben 0

L Bottom Unten 0

BECKHOFF Version: 1.1.1
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8.8.1.3 Mover

£¥ Options...
XTS View Themes General

Tool Window Theme  ~

View
b Module
Text
D
Tooltip
Track
Close-Gap
Station
Part

Select Components

3 Name
Drive CoE - 12T Diag Data
D Amplifier [2T Temperatures %

General

%] Angle deg
Device Name
Drive Terminal Name
Encoder Termina| Name
Gap mm
Instance Name
Isinfecd

x| Length mm

MotorTerminalOID.

Unit | Parameter PTCID  Parameter Type.

urns the 12T values for eac

ums the angle of the mod

urns the name of the corn

Returns the name of the corn

Defines the gap between the

Retums the name of the TCor

Retums whether the module

Retums the length of the mo

et the object D of the corres

XTS View Themes  General

Teol Window Theme =

View
Text
P Module
4 Mover Horizontal Alignment 5] = =
Vertical Alignment  [T1] h Lu
12 Text Baseline T T
Tooltip
Text Brush hd
Track
Close-Gap Font Size 16
Station =0
Margin
Part ENi]

=

offset ot Define an offet for the mod _
‘ >
= 1 -
Text
£ Options...

Name Shorteut Unie
Variables

S(ActNePos) Retums th actual NC position.
Simulsted Sisrtup 1D

Simulated Sartup Part
Simulated Sartup Positon o

Returms the name of the TComObjct nstance.

362 —

» Mover ausklappen

» Eine Farbe fir ausgewahlte Mover im Dropdown-Meni Mover
Selection Color auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Meni
Brush | Color®, [Seite 376].

» Auf ... von Mover Dialog Columns klicken, um das Dialogfenster
Select Components zu 6ffnen

Das Dialogfenster Select Components 6ffnet sich.

» Kontrollkastchen des Parameters aktivieren, um den Parameter
auszuwahlen

ODER

» Kontrollkastchen des Parameters deaktivieren, um den Parame-
ter aus der Auswahl zu entfernen

» Mit OK bestatigen

» Auf Text klicken
» Bei Bedarf Parameter in das Eingabefeld Text eingeben
ODER

» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Mover Components
zu 6ffnen

Das Dialogfenster Mover Components 6ffnet sich.

» Auf einen Parameter klicken
» Mit OK bestatigen

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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£ Options...
XTS View Themes  General

Tool Window Theme ~

View
Text
P Module

4 Mover Horizontal Alignment
Text

D

Vertical Alignment

Text Baseline
Tooltip

Track

Text Brush

Close-Gap Font Size 16

Textes auszuwahlen

Brush | Color, [Seite 376].

Station
Margin
Part el

ODER

» Auf die Schaltflachen von Horizontal Alignment, Vertical
Alignment und Text Baseline klicken, um die Ausrichtung des

» Eine Farbe im Dropdown-MenU Text Brush auswahlen
Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Men(

» Voreingestellten Wert im Dropdown-Meni Font Size auswahlen

0 » In das Eingabefeld Font Size einen Wert eingeben

zum Rahmen eingeben

» In die Eingabefelder Margin Werte fur die Abstéande des Textes

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

Text

Eingabefeld fur Parameter, die auf den Movern an-
gezeigt werden

Horizontal Alignment Horizontale Ausrichtung des Textes zum Modul Left

= Left Linksbindig -

= Center Zentriert -

= Right Rechtsblindig -
Vertical Alignment Vertikale Ausrichtung des Textes zum Mover Top

™ Top Oben -

I+ Center Zentriert -

L. Bottom Unten -

Text Baseline Text Grundlinie Top

T Top Oben -

T Middle Mittig -

T Bottom Unten -

Text Brush Schriftfarbe AliceBlue
Font Size Schriftgrofie 16
Margin Abstand des Textes zum Rahmen -

E Left Links 0

gk Right Rechts 0

w Top Oben 0

L Bottom Unten 0
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —363
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ID

£¥ Options...
XTS View Themes General

Tool Window Theme  ~

View Shade Mover IDs
» Module ID 1 Color
4 Mover
Text
Tooltip
Track

Other Color

Close-Gap
Station
Part

x

» Auf ID klicken

» Kontrollkastchen Shade Mover IDs aktivieren, um die Mover IDs

hervorzuheben
ODER

» Kontrollkdstchen Shade Mover IDs deaktivieren, um die Mover

IDs nicht hervorzuheben

» Eine Farbe fir die farbliche Hervorhebung der Mover 1 im Drop-

down-MenU /D 1 Color auswahlen

» Eine Farbe fir die farbliche Hervorhebung der Mover im Drop-

down-MenU Other Color auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Men

Brush | Color®, [Seite 376].

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

Shade Mover IDs

Farbliche Hervorhebung der Mover IDs

Aktiviert

ID 1 Color Farbe fur die farbliche Hervorhebung der ausge- |PaleGreen
wahlten Mover 1
Other Color Farbe fur die farbliche Hervorhebung der ausge-  |Steelblue

wahlten Mover

364 —
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ToopTip

£ Options...
XTS View Themes  General

Tool Window Theme ~

Value

l ${Name)

View ToolTip Format
b Module + X
4 Mover Description
Text Name:
= Hardware Position:
Track NC Position:
Close-Gap NC Modulo Position:
Station
Part

S(ActHwPos) mm

S{ActNcModuloPos) mm

S{ActNcPos) mm

Shorteut Uit
SoftDrive - Scope Variables
[ StactComPos)

S(actCor)

Wt S(AcPosCHOuY
S(actielo)
S(Actielotirer)

S(nControl

s(satpostp)

Set Velocity Interpoleted  S(SetVeloltp)
Staus S(ostatus)
Warning S(ataring)
General
Instance Name S(Nome) Returms the name of the TComObject nstance.
o c
NC Positon SlaciNePos) e Returs the actual NC posion

x

ToolTip hinzufiigen

£¥ Options...
XTS View Themes  General

Tool Window Theme ~

Value

lstNama) IO\I

View ToolTip Format
P Module )f.
4 Mover Description
Text Name:
1B Hardware Position:
Tooltip
Track NC Position:
Close-Gap NC Madulo Position:
Station
Part

a
Q

S(ActNeModuloPos) mm. | O

S(ActHwPos) mm

S(ActNcPos) mm

ToolTip entfernen

¥ Options...
XTS View Themes General

Tool Window Theme ~

Value

l §$(Name) IQI

View ToolTip Format
b Module +
4 Mover Description
Text Name:
& Hardware Positicn:
Tooltip
Track NC Position:
Close-Gap NC Modulo Pesition:
Station
Part

a
Q

S(ActNcModuloPos) mm |4

S{ActHwPos) mm

S{ActNcPos) mm

BECKHOFF

Version:

1.1.1

» Auf ToolTip klicken

» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Mover Components
zu offnen

Das Dialogfenster Mover Components 6ffnet sich.

» Auf einen Parameter klicken
» Mit OK bestatigen

» Auf die Schaltflache + klicken, um einen neuen ToolTip hinzuzu-
fugen

Ein neuer ToolTip wird zur Liste hinzugefugt.

» Auf einen ToolTip klicken, der entfernt werden soll

» Auf die Schaltflache x klicken, um den ausgewahlten ToolTip
aus der Liste zu entfernen

Der ToolTip wird aus der Liste entfernt.
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8.8.1.4 Track
£ optons. » Kontrollkéstchen Enabled, Show Name und Show name on
I e T S each segment aktivieren
T:I:WWW 'Ena.,.ad = ODER
y md‘ z: m:h mm% » Kontrollkastchen Ena.b!ed, Show Name und Show name on
ot e = E— each segment deaktivieren
Eomp Text Baselne E » Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld Thickness andern
T [ » Auf die Schaltflachen von Text Baseline und Text Alignment
il R klicken, um die Ausrichtung des Textes auszuwahlen ’
Part aaa =)o o » Voreingestellten Wert im Dropdown-Menii Text Font Size aus-
wahlen
ODER
» In das Eingabefeld Text Font Size einen Wert eingeben
» In die Eingabefelder Text Margin Werte fir die Abstande des
Textes zum Rahmen eingeben
Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Enabled Anzeige der Track Informationen Aktiviert
Show Name Name des Tracks Aktiviert
Show name on each segment |Name des Tracks fir jedes Segment Aktiviert
Thickness Linienstarke 8
Text Baseline Text Grundlinie Top
T Top Oben -
T Middle Mittig -
T Bottom Unten -
Text Alignment Textausrichtung Left
= Left Linksbiindig -
= Center Zentriert -
= Right Rechtsbindig -
Text Font Size Schriftgrole 48
Text Margin Abstand des Textes zum Rahmen -
E Left Links 0
g Right Rechts 0
w Top Oben 0
L Bottom Unten 0
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8.8.1.5 Close-Gap
£¥ Options. » Auf Close-Gap klicken
xivl";vmd”:msm' » Kontrollkastchen Track Close-Gap Info aktivieren, um die Ent-
— . fernung vom Startpunkt bis zum Endpunkt des Tracks einzublen-
i Tra-(lz Close-Gap Info |1% den
+ Mover Thickness i I
= e [ ODER
'TD . ::‘BMI El'ﬁ;. » Kontrollkastchen Track Close-Gap Info deaktivieren, um die
et | npmee |23 3] Entfernung vom Startpunkt bis zum Endpunkt des Tracks auszu-
Text Font Size 48 blenden

Station
Part

» Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld Thickness andern
» Eine Farbe im Dropdown-Menu Brush auswahlen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Men

Brush | Color®, [Seite 376].

» Kontrollkastchen Show Text aktivieren, um den Text einzublen-

den
ODER

» Kontrollkastchen Show Text deaktivieren, um den Text auszu-

blenden

» Auf die Schaltflachen von Text Baseline und Text Alignment

klicken, um die Ausrichtung des Textes auszuwahlen

» Voreingestellten Wert im Dropdown-Menu Text Font Size aus-

wahlen
ODER

» In das Eingabefeld Text Font Size einen Wert eingeben

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Track Close-Gap Info Anzeige der Entfernung vom Startpunkt bis zum Aktiviert
Endpunkt des Tracks

Thickness Linienstarke 8

Brush Schriftfarbe LightSkyBlue
Show Text Anzeige des Textes Aktiviert
Text Baseline Text Grundlinie Bottom

T Top Oben -

T Middle Mittig -

T Bottom Unten -

Text Alignment Textausrichtung Center

= Left Linksbundig -

= Center Zentriert -

= Right Rechtsbindig -
Text Font Size SchriftgrolRe 48

BECKHOFF Version: 1.1.1
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8.8.1.6  Station

L3 Options...
XTS View Themes  General
Tool Window Theme  ~
View
b Module

Show Name

Show name on each segment

4 Mover
Text
D

Thickness
Text Baseline

. Text Alignment
Tooltip

Track Text Font Size

Close-Gap

Text Margin

Part

» Auf Station klicken

» Kontrollkdstchen Show Name aktivieren, um den Namen der
Station einzublenden

ODER

» Kontrollkdstchen Show Name deaktivieren, um den Namen der
Station auszublenden

» Kontrollkéastchen Show name on each segment aktivieren, um
den Namen der Station an jedem Segment einzublenden

ODER

» Kontrollkdstchen Show name on each segment deaktivieren,
um den Namen an jeder Station auszublenden

» Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld Thickness andern

» Auf die Schaltflachen von Text Baseline und Text Alignment
klicken, um die Ausrichtung des Textes auszuwahlen

» Voreingestellten Wert im Dropdown-Menu Text Font Size aus-
wahlen

ODER

» In das Eingabefeld Text Font Size einen Wert eingeben

» In die Eingabefelder Text Margin Werte fir die Abstande des
Textes zum Rahmen eingeben

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Show Name Anzeige des Namens der Station Aktiviert
Show name on each segment |Anzeige des Namens der Station an jedem Seg-  |Deaktiviert
ment
Thickness Linienstarke 8
Text Baseline Text Grundlinie Top
T Top Oben -
T Middle Mittig -
T Bottom Unten -
Text Alignment Textausrichtung Left
= Left Linksbindig -
= Center Zentriert -
= Right Rechtsbundig -
Text Font Size Schriftgroflie 48
Text Margin Abstand des Textes zum Rahmen -
E Left Links 0
2 Right Rechts 0
w Top Oben 0
L Bottom Unten 0
368 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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8.8.1.7 Part
28 Optons.. » Auf Part klicken
xivlyhd:msm' » Kontrollkdstchen Dimensions Enabled aktivieren, um die Ab-
e N T B messungen des Parts einzublenden
g Modille Dimensions Brush 'I ODER
4 Mover N =
- E:DMM"MZZMMM > KontrolIkéstc;henPDirrtnension; Er:jabled deaktivieren, um die Ab-
. S messungen des Parts auszublenden
Track Oimersions Ticoess » Eine Farbe im Dropdown-Menii Dimensions Brush auswahlen
Close-Ga|
. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Dropdown-Mend
it Brush | Color®, [Seite 376].
» Voreingestellten Wert im Dropdown-MenU Dimensions Marker
Font Size auswahlen
ODER
» In das Eingabefeld Dimensions Marker Font Size einen Wert ein-
geben
» Bei Bedarf die Werte in den Eingabefeldern Part Dimensions
Marker Label Modulo, Dimensions Marker Size und Dimensions
Thickness andern
Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
Dimensions Enabled Anzeige der Abmessungen des Parts Aktiviert
Dimensions Brush Farbe der Abmessungen AliceBlue
Dimensions Marker Font Size |SchriftgréfRe fiur die Abmessungen an der Markie- |26
rung
Part Dimensions Marker Label |Intervall fir die Anzeige der Beschriftung der Part |2
Modulo Abmessungen an der Markierung
Dimensions Marker Size Lange der Markierung der Abmessungen 30
Dimensions Thickness Breite der Markierung der Abmessungen 8

BECKHOFF Version: 1.1.1
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8.8.2 General

Im Reiter General kdnnen Sie allgemeine Einstellungen vornehmen.

8.8.2.1  Common
HINWEIS
Parameter Common nicht verdndern
Die Parameter Common sollten nicht geandert werden, um Kom-
munikationsfehler zu vermeiden.
Wenn die Parameter Common doch geandert werden mussen, ge-
hen Sie wie folgt vor:
% Options.. » Auf den Reiter General klicken
XTS View Themes 3
B » Auf Common klicken
Configurator | ¢ UpdateInfa Server ] » Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld CoE Update Intervall [ms]
Simulation Builder Snapshot Default Path D éndern
Tﬁmmpm » Kontrollkéstchen Cycle Update Info Server aktivieren
Location
C\TwinCATY3. 1\Confighlo\EtherCAT\Beckhoff ATH2w0txml O D E R
» Kontrollkastchen Cycle Update Info Server deaktivieren
» In das Eingabefeld Snapshot Default Path einen Speicherort fur
die Momentaufnahmen eingeben
ODER
» Auf Browse klicken, um das Dialogfenster Browse For Folder zu
offnen und einen Speicherort fir die Momentaufnahmen aus-
wahlen
Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
CoE Update Intervall [ms] CoE Aktualisierungsintervall 50
Cycle Update Info Server Zyklusaktualisierung-Infoserver Deaktiviert
EtherCAT Description hinzufigen
13 options.. » Auf die Schaltflache + klicken, um einen Dateipfad hinzuzuftigen
Common Cof Update Intervall [ms] 50
Cenfigurater Cycle Update Info Server
e Snapshot Default Path C\Users\Blgiieg S\ Pictures
X escriptions
Location
CATwinCAT\3. 1\Config\lo\EtherCAT\Beckhoff ATH2soxxml
370— TF5850
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EtherCAT Description entfernen

£3 Optons.. » Auf einen Dateipfad klicken, der entfernt werden soll
XTS View Themes General . . . . .
. » Auf die Schaltflache x klicken, um den ausgewahlten Dateipfad
o CoE Update Intervall [ms] |50
Configurator Cycle zpdm R Al ZU entfemel"l
SMUIGtON BUIder  oehot Defauit Path | CAUzera\agmmeg o Pictures Der Date|pfad wird aus der Liste entfernt.

EtherCAT Descriptions

+[]

CA\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT\Beckhoff AT2wccxml

Location

I CATwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT\Beckhoff ATH2:wworxml I
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8.8.2.2  Configurator

£ Options...

XTS5 View Themes General

Common Default Configuration

Configurator Show Advanced Settings D

Simulation Builder

Die Default Configuration legt standardmafig einen Part und einen
Track mit allen notwendigen Einstellungen an. Diese Einstellung ist
hilfreich, wenn Sie ein geschlossenes XTS System mit dem XTS
Configurator konfigurieren mdchten. Wenn Sie Uberwiegend mit
Track Management arbeiten, sollte diese Einstellung deaktiviert wer-
den.

» Auf Configurator klicken

» Kontrollkastchen Default Configuration aktivieren, um ein ge-
schlossenes System zu konfigurieren

ODER

» Kontrollkastchen Default Configuration deaktivieren, um ein
System mit Track Management zu konfigurieren

» Kontrollkastchen Show Advanced Settings aktivieren, um er-
weiterte Einstellungen einzublenden

ODER

» Kontrollkastchen Show Advanced Settings deaktivieren, um er-
weiterte Einstellungen auszublenden

Eigenschaft

Erlauterung Standardeinstellung

Default Configuration

Vereinfacht die Konfiguration von Parts und Tracks |Aktiviert
in einem geschlossenem XTS System mit dem
XTS Configurator

Show Advanced Settings

Anzeige der erweiterten Einstellungen Deaktiviert

372—
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8.8.2.3 Simulation Builder

£ Options...

XTS5 View Themes General

Common

Configurator

Simulation Builder|

Default chﬁguramunD

Show Intreduction E

Die Default Configuration legt standardmafig einen Part und einen
Track mit allen notwendigen Einstellungen an. Diese Einstellung ist
hilfreich, wenn Sie ein geschlossenes XTS System mit dem XTS Si-
mulation Builder konfigurieren méchten. Wenn Sie tberwiegend mit
Track Management arbeiten, sollte diese Einstellung deaktiviert wer-
den.

» Auf Simulation Builder klicken

» Kontrollkastchen Default Configuration aktivieren, um ein ge-
schlossenes System zu konfigurieren

ODER

» Kontrollkéstchen Default Configuration deaktivieren, um ein
System mit Track Management zu konfigurieren

» Kontrollkastchen Show Introduction aktivieren, um den Will-
kommensbildschirm einzublenden

ODER

» Kontrollkastchen Show Introduction deaktivieren, um den Will-
kommensbildschirm auszublenden

Eigenschaft

Erlauterung Standardeinstellung

* Default Configuration

Vereinfacht die Konfiguration von Parts und Tracks |Aktiviert
in einem geschlossenen XTS System mit dem XTS
Simulation Builder

Show Introduction

Anzeige des Willkommensbildschirms im Simulati- |Aktiviert
on Builder

BECKHOFF

Version: 1.1.1
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8.8.3 Dialogfenster Options... schlieRen

8.8.3.1

Save & Close

el o

cccccc

8.8.3.2 C(lose

View Textured Background X
XIS View Background

g

374 —

Das Dialogfenster Options... lasst sich auf drei unterschiedliche
Weisen schlielen.

Mit Save & Close werden alle Einstellungen dauerhaft gespeichert.

Sofortige Verwendung im XTS Tool Window

Die Einstellungen werden nach dem Speichern im XTS Tool Win-
dow Ubernommen. In anderen Tools werden die Einstellungen erst
nach einem Neustart Gbernommen.

» Auf Save & Close klicken, um die Einstellungen dauerhaft zu
speichern

Das Dialogfenster Options... schlief3t sich.

Mit Close werden die aktualisierten Einstellungen im Dialogfenster
Options... temporar gespeichert. Bei einem erneuten Offnen des
Dialogfensters Options... sind diese Einstellungen noch vorhanden.

HINWEIS

Einstellungen sicher speichern

Achten Sie darauf, dass lhre Einstellungen nicht versehentlich
geldscht oder gespeichert werden.

Nutzen Sie zum Speichern der aktuellen Einstellungen die
Schaltfliche Save & Close, um ein versehentliches Ldschen
durch das Beenden von TwinCAT zu vermeiden.

Nutzen Sie zum Ldéschen der aktualisierten Einstellungen die
Schaltflache Cancel, um ein versehentliches Speichern zu ver-
meiden.

» Auf Close klicken, um das Dialogfenster Options... zu schliel3en
ODER
» Auf x klicken, um das Dialogfenster Options... zu schlief3en

Die Einstellungen werden temporar gespeichert und sind so lange
verflgbar bis TwinCAT beendet wird.
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8.8.3.3 (Cancel

Mit Cancel werden alle aktualisierten und bisher noch nicht mit Sa-
ve & Close gespeicherten Einstellungen geldscht.

= *  p» Mit Cancel abbrechen

——— p— | Alle bisher noch nicht mit Save & Close gespeicherten Einstellungen
’ werden geldscht und sind bei einem erneuten Offnen des Dialog-
fensters Options... nicht mehr verfiigbar.
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8.8.4 Dropdown-Menii Brush | Color

8.8.4.1 System
i
MCustom
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Im Dropdown-Menu Brush | Color haben Sie zwei Moglichkeiten ei-
ne Farbe einzustellen:

« eine vordefinierte Farbe im Reiter System auswahlen
+ eine Farbe im Reiter Custom definieren

Im Bereich System stehen lhnen 141 vordefinierte Farben zur Aus-
wahl.

Den Namen der Farbe einblenden
Wenn Sie den Mauszeiger Uber die Farbe bewegen, wird lhnen der
Name der Farbe eingeblendet.

» Das Dropdown-Meni 6ffnen

» Auf den Reiter System klicken
» Farbe im Dropdown-Menl System auswahlen

Nach Auswahl der gewtinschten Farbe schlieRt sich das Dropdown-
Menu automatisch.
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8.8.4.2 Custom

Im Bereich Custom haben Sie die Mdglichkeit eine Farbe zu definie-

ren.
» Das Dropdown-Menu 6ffnen
A
System [Custom | » Auf den Reiter Custom klicken, um den Einstellbereich Custom
einzublenden

|

e

.

*

as

I

Systern  Custom

R: |70

P

G130

*

B: | 180

#

Az| 255
T —

D e

7 6 5

Position |[Erlauterung

Auswahlwerkzeug im Auswahlbereich
Auswahlbereich

Farbregler

Eingabefelder und Regler fir RGB-Farbwerte
Eingabefeld und Regler fur die Deckkraft
Eingabefeld fur HEX-Farbcode
Anzeigebereich der definierten Farbe

N|O|OalR{W|IN|—

Der Einstellbereich Custom wird eingeblendet.
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Volltonfarbe einstellen

» Farbe mit dem Auswahlwerkzeug [1] im Auswahlbereich [2] und
dem Farbregler [3] definieren

» In die Eingabefelder R, G und B [4] Werte eingeben, um die Far-
be zu definieren

ODER
» Mit den Reglern R, G und B [4] Werte fur die Farbe einstellen

» In das Eingabefeld A [5] einen Wert fur die Deckkraft eingeben
ODER

» Mit dem Regler A [5] die Deckkraft einstellen

HEX-Farbcode eingeben
» In das Eingabefeld [6] einen Code fir die HEX-Farbe eingeben

» Aulerhalb des Einstellbereichs klicken, um das Dropdown-Menti
zu schliel3en
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8.8.5 Positionierung und Deckkraft

StandardmaRig 6ffnet sich das Dialogfenster Options... in der Mitte
des XTS Tools. Sie haben die Moglichkeit das Dialogfenster mit
Schaltflachen an verschiedenen Stellen zu platzieren und die Deck-
kraft des Dialogfensters einzustellen.

=] » Mit der rechten Maustaste auf die Kopfzeile des Dialogfensters
: klicken, um das Kontextmen( aufzurufen

ey » Auf Dialog Settings klicken

Das Dialogfenster Dialog Settings 6ffnet sich.

O @ [
O« 1 0

8.8.5.1 Bedienelemente

Die Auflistung zeigt die wichtigsten Bedienelemente:

O« Oben links
Richtet das Dialogfenster oben links im gedffneten XTS Tool aus.

= Oben

Richtet das Dialogfenster oben Uber die gesamte Breite des geoff-
neten XTS Tools aus.

»0 Oben rechts
Richtet das Dialogfenster oben rechts im gedffneten XTS Tool aus.

M« Links
Richtet das Dialogfenster links Uber die gesamte Hohe des gedffne-
ten XTS Tools aus.

@ Mittig
Richtet das Dialogfenster mittig im gedffneten XTS Tool aus.

»[] Rechts
Richtet das Dialogfenster rechts Gber die gesamte Hohe des geoff-
neten XTS Tools aus.

= Unten links

(mp]
Richtet das Dialogfenster unten links im gedffneten XTS Tool aus.
= Unten
Richtet das Dialogfenster unten Uber die gesamte Breite des geoff-
neten XTS Tools aus.
v Unten rechts

Richtet das Dialogfenster unten rechts im gedéffneten XTS Tool aus.
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® Regler fiir die Deckkraft
Stellt die Deckkraft fir das Dialogfenster ein.

» Auf eine Schaltflache klicken, um die Ausrichtung fiir das Dialog-
fenster einzustellen

» Mit dem Regler Opacity die Deckkraft fir das Dialogfenster ein-
stellen

1
1
H
1
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9 XTS HMI Controls

Zur Installation und Verwendung der XTS HMI Controls bendtigen
Sie die folgenden Softwarepakete:

Software Version

TE2000 HMI Engineering 1.12.748 oder héher
TF2000 HMI Server 1.12.748 oder héher
Beckhoff. TwinCAT.HMI.XTS.Controls 3.2107.1 oder hoéher
Beckhoff. TWinCAT.HMI.XTS 3.2107.1 oder hoher
TF5850 TC3 XTS Extension 3.21.700.0 oder hoher
TwinCAT 3.1 3.1.4024.0 oder héher

Systemvoraussetzungen fiir die XTS HMI Controls

Betriebssystem Version
Windows 10 oder hoher

9.1 Installation des NuGet-Packages

Nachdem Sie erfolgreich TF5850 TC3 XTS Extension und TE2000
HMI Engineering installiert und ein neues HMI-Projekt gedffnet ha-
ben, kénnen Sie die XTS HMI Controls zu lhrem Projekt hinzufigen.
Um die HMI Steuerelemente hinzuzufligen, missen Sie die erfor-
derlichen NuGet-Pakete hinzufligen und konfigurieren.

» Im Solution Explorer mit der rechten Maustaste auf TcHmiPro-
ject klicken, um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenl auf Manage NuGet Packages ... klicken

JH Properties Rebuild
I ences

Clean

Fonts B New Solution Explorer View
Add

g
3
3
3
b Themes Scope to This
3
3
3
b Localization | © Publish to TwinCAT HMI Server.

£a) Desktop.view Start TwinCAT HMI Server
=% packages.confi Eb  CodeBehind Sort Order and Theme Assignment.
b 4T ssconfigtpl] Show all missing files...
B Manage NuGet Packages...
$F  Setas StartUp Project
Debug 3
¥ cu Ctrl+ X
X Remove Del
Rename
Unload Project
€ Open Folderin File Explorer
A Properties Alt+Enter

—— e |m Projektfenster 6ffnet sich der Reiter NuGet: TcHmiProject.

» TwinCAT XTS Technology im Dropdown-Menu Package sour-
ce auswahlen
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=l o

i

Preview Changes x

Visual Studio is about to make changes to this solution. Click OK to proceed with the
changes listed below.

TcHmiProject2

Installing:
Beckhoff. TwinCAT.HMI.XT5.3.2107.1
Beckhoff. TwinCAT.HMIXTS.Contrels.3.2107.1

D Do not show this again Cancel

Toolbox X
Search Toolbox P~
I Common

I Charts

I- Shapes

[ TwinCAT

[ Media

[ System

k  Pointer
wma KTS View

I General

382 —

» Auf Browse klicken
» Auf Beckhoff. TwinCAT.HMI.XTS.Controls klicken

Sie finden das HMI XTS Paket und das HMI XTS Controls Paket

‘ auch in Ihrem Explorer unter folgendem Dateipfad:
C:ATwinCAT\Functions\TF5850-TC3-XTS-Technology\TcXts-
HmiControl.

NuGet Package Manager: TcHmiProject2

@) Beckhoff.winCATHMIXTS Controls

» Mit Install bestatigen, um das Beckhoff. TwinCAT.HMI.XTS.Con-
trols Paket zu installieren

Mit der Installation des Beckhoff. TwinCAT.HMI.XTS.Controls Pakets
wird automatisch auch das Beckhoff. TwinCAT.HMI.XTS Paket in-
stalliert.

Das Dialogfenster Preview Changes 6ffnet sich.
> Mit OK bestatigen

Nach der Installation ist der XTS View unter XTS Controls in der
Toolbox verfugbar.
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9.2 Server Extension Konfiguration

Solution Explorer

4[] TeHmiProject2
4 m Server

b {} ADS

p [} TeHmiSrv
4 Eﬁ TcXtsHmiServerExtension

b Properties
b %5 References
b ¥ Imports

b 38 Themes

b Fants

b Images

b

4 Localization
fa Desktop.view

T @E-o-a| -
Search Solution Explorer (Ctrl+ )

[ Solution "TeHmiProject?' (1 project)

KeyboardLayouts

9 packages.config
b £T tsconfig.tpljson

TortsHmiserverExten: sion

el o

Add Q
Name l l
NETID 127.0.01.1.1
UDH.ATEE‘-\TE £}

BECKHOFF Version: 1.1.1

Um ein XTS System in der XTS View zu sehen, missen Sie eine
Verbindung zum Ziel-PC konfigurieren. Auf dem Ziel-PC muss sich
ein XTS Projekt im Run Mode befinden. Eine lokale Verbindung ist
vorkonfiguriert.

» Solution Explorer > TcHmiProject > Server ausklappen
» Doppelklick auf TcXtsHmiServerExtension

Im Projektfenster 6ffnet sich der Reiter TwinCAT HMI Server Confi-
guration.

» Auf TcXtsHmiServerExtension klicken
» TARGET_SYSTEMS ausklappen
» Auf + Add klicken

Namen zur besseren Ubersicht vergeben
Der Name fiir die Verbindung hat keine Funktion. Beckhoff empfiehlt
die Vergabe eines Namens, um den Ziel-PC zu identifizieren.

Das Dialogfenster Add offnet sich.

» In das Eingabefeld Name einen Namen fir die Verbindung ein-
geben

» In das Eingabefeld NETID die AMS Net Id des Ziel-PCs einge-
ben, mit dem die Verbindung aufgebaut werden soll

» Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld UPDATE _RATE anpassen,
um die Aktualisierungszeit einzustellen

» Mit Add bestatigen
» Weitere Verbindungen auf die gleiche Weise hinzufligen

TwinCAT HMI Server Configuration # X [T
ADS Publish Configuration: | default + | [ Manage Configurations...
TeHmiSr

TcXtsHmiServerExtension
TeXtsHmiServerExtension

Add successful

« TARGET_SYSTEMS
XTS target sy: Can be set fi

5 target sy

> Local

» XTS Documentation

+ Add

» Mit Accept bestatigen, um die Konfiguration abzuschlieRen
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9.2.1

Eingaben bearbeiten

Rename 3

New name
I(TS Documentation I

Sie haben die Mdéglichkeit, lhre Eingaben zu entfernen oder zu bear-
beiten:

TwinCAT HMI Server Configuration £ < [Jif220d
ADS Publish Configuration: | default - | [ Manage Configurations... |
TeHmiSry
TcXtsHmiServerExtension
Add successful
v XTS Documentation
NETID 127.0.0.1.1.1
UPDATE_RATE 3
+ Add
» Auf den Namen der Verbindung klicken, um die Eingabefelder
auszuklappen

» Auf die Schaltflache x klicken, um die Verbindung zu entfernen

ODER
» In die Eingabefelder von NETID und UPDATE_RATE Klicken,
um die Eingaben zu bearbeiten

TwinCAT HMI Server Configuration + < i34

~ || Manage Configurations...

ADS Publish Configuration: def‘autt

TeHmiSry

TcXtsHmiServerExtension
TcXtsHmiServerExtension

Add successful

w TARGET_SYSTEMS

XTS targer sysems. Can be set for specific remote configuration

» Local

w XTS Documentation
NEND 127.00.1.1.1

UPDATE_RATE z

in milliseconds

+ Add

» Auf die Schaltflache zum Bearbeiten klicken
Das Dialogfenster Rename 6ffnet sich.
» In das Eingabefeld New name einen neuen Namen eingeben

» Mit Rename bestatigen

384 —

ODER

» Auf die Schaltflache x klicken, um den Vorgang abzubrechen
und um das Dialogfenster zu schlieen

TF5850 Version: 1.1.1
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9.3 XTS View Konfiguration

9.3.1 XTS View hinzufiigen

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Nach der Installation des NuGet-Packages und der Server Extensi-
on-Konfiguration kann nun eine XTS View Control-Instanz hinzuge-
fugt werden und anschlielRend eingestellt werden.

' BECKHOFF

FEEE @ @
i
3
5

aaaaa

» Toolbox > XTS Controls ausklappen

» Die Taste Strg gedrickt halten, um XTS View aus der Toolbox
in die Desktop View zu ziehen

Detizpvien”

BECKHOFF

iz

Wenn sich das XTS System im Run-Modus befindet, wird das Sys-
tem sofort im gleichen Layout wie im XTS Viewer angezeigt. Befin-
det sich das XTS System nicht im Run Mode, bleibt die Desktop
View leer.

Wenn Sie eine Verbindung zu einem anderen Ziel-PC haben, wird
das System des Ziel-PCs angezeigt, nachdem der TargetName des
Controls geandert wurde. Befindet sich das XTS System auf dem
Ziel-PC nicht im Run Mode, bleibt die Desktop View leer.
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9.3.2 XTS View-Eigenschaften

Zusatzlich zu den Ublichen Layout-Eigenschaften wie Rahmen, Lay-
out und Hintergrundbild unterstutzt der Kontroller einige spezifische
Eigenschaften.

File Edit [ View | Project Build Debug TwinCAT TwincAT| B> |m Menid View auf den Menlpunkt Properties Window klicken
Q- & Open - | Del
% Build 4024 Open With... :
fa]  Solution Explorer Ctrl+Alt+L
olution Exp,
| ¥& Team Explorer Ctrl+*, Ctrl+M
@
| B9 Bookmark Window Ctrl+ K, Ctrl+W o
Search Solut| -
| [@ ErrorList Ctrl+*, E
] Selutio
i [ [ Output Ctrl+Alt+Q
4« B¢ B Task List Ctrl+#, T
b { & Toolbox Ctrl+Alt+X
P 4 W otifications Ctrl+W, N
b g
N fll Find Results 3
b | Other Windows ’
boY i Toolbars 3
4 22 Full Screen Shift+ Alt+Enter
4 |
i All Windows Shift+Alt+M
[ @ Mavigate Backward Ctrl+-
14 | MNavigate Forward Ctrl+Shift+-
E : Mext Task
Previous Task
G
| A Properties Window F4 l
L Property Pages Shift+F4

XtsView muss ausgewahlt sein

Das XtsView-Element muss ausgewahlt sein, um die XTS HMI
View-Eigenschaften zu andern. Das Fenster Properties bleibt leer,
wenn das XtsView-Element nicht ausgewahlt ist.

el o

BECKHOFF

Das Properties Window 6ffnet sich.

» Im Projektfenster auf das XtsView-Element klicken

Im Fenster Properties werden die verfligbaren Eigenschaften ange-
zeigt und kdnnen nach Bedarf angepasst werden.
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9.3.2.1

Einstellungen zurlicksetzen

&3

Bei dem XTS HMI Controller haben Sie die Mdglichkeit, gednderte
Einstellungen auf die voreingestellten Einstellungen zurlckzuset-
zen.

Beispiel anhand der Einstellungen unter System Layout

An den Einstellungen unter System Layout wird beispielhaft gezeigt,
woran Sie erkennen kdnnen, bei welchen Parametern Sie Werte ge-
andert haben.

Nachdem Sie Einstellungen in einem Dropdown-Menl ausgewahlt
oder Werte in die Eingabefelder eingeben haben, andert sich die
Schriftstarke des Parameters und das Kontrollkastchen hinter dem
Eingabefeld wird aktiviert.

Standardeinstellungen

Einstellungen gedndert

4 System Layout
Layout

Infolmages

PartTransformations

SystemView

(no items)

(no items)

4 System Layout
A Layout InvertedSystemView b
[ ] I Infolmages {1 item) [ ] H
[ ] PartTransformations, (1 itern) o]

 Schrift normal

* kein Element hinzugefligt
« Kontrollkastchen deaktiviert

* Schrift fett
* ein Element hinzugeflgt

» Kontrollkastchen aktiviert

ESystem Layout
Layout
Infolmages

PartTransformations

» Mover Layout
» Pan & Zoom
» Selections

4 System Layout
Layout
Infolmages
PartTransformations
» Mover Layout

» Pan & Zoom
» Selections

BECKHOFF

InvertedSystem\iew

(1 item)

(1 item)

InvertedSystemView

(1 item)

(1 item)

Lafe

Reset

Create data binding...

Create function binding

Version: 1.1.1

» Properties > System Layout ausklappen

» Auf das aktivierte Kontrollkastchen PartTransformations Kkli-
cken

» Im Pop-up-Ment auf Reset klicken

Die bisherigen Einstellungen werden geldscht und auf die voreinge-
stellten Werte zurlickgesetzt.
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9.3.2.2 Formel verkniipfen

Bei dem XTS HMI Controller haben Sie die Mdglichkeit, Eingabefel-
der umzuwandeln, um Formeln einzugeben.

Beispiel anhand der Einstellungen unter System Layout
An den Einstellungen unter System Layout wird beispielhaft gezeigt,
wie Sie das Eingabefeld umwandeln kdnnen.

Nachdem Sie Einstellungen in einem Dropdown-Menl ausgewahlt
oder Werte eingeben haben, verandert sich die Schriftstarke des
Parameters und das Kontrollkastchen hinter dem Eingabefeld wird
aktiviert.

Standardeinstellungen

Einstellungen gedndert

4 System Layout
Layout SystemView
Infolmages (1item)
PartTransformations I(no items)

4 System Layout
v| . Layout SystemView v .
I Infolmages (1 itern) [ ]=
:I PartTransformations I| _,l"x| |E “

* Eingabefeld Standard

* Eingabefeld umgewandelt

4 System Layout
Layout SystemView hd
Infolmages (1 item) |1| .
PartTransformations (no items) lzln

4 System Layout
Layout SystemView -
Infolmages (1 item) |1| .
PartTransformations (ne it

Reset

» Mover Layout

Rt | Create data binding..

» Selections Create function binding

4 System Layout
Layout SystemView =
Infolmages (1 itern) |1| .
PartTransformations |fx‘l It1] =

» Mover Layout

» Pan & Zoom

¥ Selections

Multiline editor x

L

» Auf das deaktivierte Kontrollkastchen klicken

» Im Pop-up-Menu auf Create function binding klicken

Das bisherige Eingabefeld wird umgewandelt und ein Eingabefeld
fur eine Funktion wird eingeflgt.

» In das Eingabefeld PartTransformations eine Funktion eingeben
ODER

» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen

Das Dialogfenster Multiline editor 6ffnet sich, wenn Sie auf die
Schaltflache geklickt haben.

» Eine Funktion in das Eingabefeld eingeben
> Mit OK bestatigen
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9.3.2.3 Colors

[Zlcolors

ModuleSelectionColor
MoverSelectionColor
BackgroundCalor

BorderColor

Theme

Theme

] [

4 Colors
ModuleSelectionColor
MoverSelectionColor
BackgroundColor

BorderColor

40» 100%

» Properties > Colors ausklappen

» In das Eingabefeld ModuleSelectionColor klicken, um die Farbe

fur die Modulauswahl einzustellen

» In das Eingabefeld MoverSelectionColor klicken, um die Farbe

fur die Moverauswahl einzustellen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite

428].

» In das Eingabefeld BackgroundColor klicken, um die Farbe fir

den Hintergrund einzustellen

» In das Eingabefeld BorderColor klicken, um die Farbe fiir den

Rahmen einzustellen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite

428].

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter flr die

Colors-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
ModuleSelectionColor Farbe der Modulauswabhl Solid Color
* None Keine Farbe -

* Theme Grafik -

« Solid Color Volltonfarbe #FF000000
MoverSelectionColor Farbe der Moverauswahl Solid Color
* None Keine Farbe -

* Theme Grafik -

* Solid Color Volltonfarbe #FF000000
BackgroundColor Hintergrundfarbe Theme

* None Keine Farbe -

* Theme Grafik -

* Solid Color Volltonfarbe -

* Gradient Color Farbverlauf -
BorderColor Rahmenfarbe Theme

* None Keine Farbe -

* Theme Grafik -

* Solid Volltonfarbe -

* Gradient Color Farbverlauf -

BECKHOFF

Version: 1.1.1
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9.3.2.4 Connection

Properties
Identifier  XtsWiew_1
s

Search Properties
Arrange by: Category ™
» Colors

] Connection
TargetName
RefreshRate

¥ System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom

» Selections

» Station Layout
» Dimensions

» InfoBars

¥ Layout

» Common

» Border

» Background Image

Type  TcHmi.Contrels. TcktsHmiControls.XtsView

- x| p Properties > Connection ausklappen
» In das Eingabefeld TargetName den Ziel-PC eingeben

ODER
» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen

F ¥ a

| Local

16

“%' » Bei Bedarf den Wert im Eingabefeld RefreshRate anpassen, um
die Aktualisierungsrate einzustellen

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter flr die

Connection-Eigenschaften:

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

390 —

TargetName Name des Ziel-PCs, spezifizierte Verbindung zum Local
XTS System
RefreshRate Aktualisierungsrate zur Anpassung an Endgerate 16
TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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9.3.2.5 System Layout

Properties
- Identifier  KtsWiew_1
Type  TcHmi.Controls, TcXtsHmiControls. XtsView
Search Properties
Arrange by: Category ™
b Colors
» Connection

[Z]system Layout

- 0 x

X ¥F A

Layout SystemView

Infolmages System\fiew

P S — InvertedSystemiew

Custom

» Mover Layout
» Pan & Zoom
» Selections

} Station Layout
» Dimensions

» InfoBars

» Layout

» Common

» Border

» Background Image

4 System Layout

Layout [ Systemiiew

Infolmages (no items)

PartTransformations (no items)

L,

tsiew | Infolmages

Elements

0 Properties

X |t 4 Xsinfolmage ~ | Add

oK

X

l|fin ] Properties

[4] General
Image E
View SysternView -
» Layout | SEENEED

InvertedSystemView

Custom

BECKHOFF Version: 1.1.1

Mit dieser Einstellung legen Sie fest, wie Ihr XTS System im HMI
angezeigt wird.

» Properties > SystemlLayout ausklappen
» Die Darstellungsoption im Dropdown-MenU Layout auswahlen

» Auf ... von Infolmages klicken

XtsInfolmages kénnen in den Kontroller eingesetzt werden und sind
mit dem XTS System zoombar und verschiebbar. Xtsinfolmages
werden als Array eingesetzt.

Das Dialogfenster XtsView | Infolmages 0Offnet sich.
» Auf Add klicken

Ein Xtsinfolmage wird hinzugefligt. Die Eigenschaften des XtsInfo-
Images kdonnen im Bereich Properties eingestellt werden.

» General ausklappen

» Auf die Schaltflache Image klicken, um einen Dateipfad fur die
Grafik auszuwahlen

» Die Darstellung im Dropdown-Menu View auswahlen
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]|} Properties

» General

E Layout
PositionX
Position¥
Width
Height
Rotation
Visible

zIndex

Add

4 System Layout
Layout
Infolmages
PartTransformations

HtsView | PartTiansformations

Elements

Itern

X | 1 4 PartTransformation

392—

[ Y

oo

| 1000

Cancel

 SystemView

(no items)

(no items)

01 Properties

~ [ Add

-
C-

Referenzpunkt und Ursprung

Referenzpunkt fur die Grafik ist die linke obere Ecke. Der Ur-
sprung bezieht sich auf das zuerst hinzugefligte Modul im XTS
Configurator.

» Layout ausklappen

» In die Eingabefelder PositionX und PositionY Werte fir die Posi-
tion eingeben

» In die Eingabefelder Width und Height Werte fur die Groflie ein-
geben

» In das Eingabefeld Rotation einen Drehwinkel eingeben
» Kontrollkastchen Visible aktivieren, um die Grafik einzublenden
ODER

» Kontrollkastchen Visible deaktivieren, um die Grafik auszublen-
den

» In das Eingabefeld zIndex einen Wert eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Allgemeine Ein-
stellungen®, [Seite 424].

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster XtsView | Infolmages schlief3t sich.

» Auf ... von PartTransformations klicken

Part Transformations kdnnen in den Kontroller eingesetzt werden
und bestimmen das XTS Layout. Sie kdnnen das Layout fir jeden
XTS Part festlegen. Part Transformations werden als Array einge-
setzt.

Das Dialogfenster XtsView | PartTransformations 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Eine Part Transformation wird hinzugeflgt. Die Eigenschaften der
Part Transformation kénnen im Bereich Properties eingestellt wer-
den.
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1|53 Properties

[4] General

Partindex
Rotation
PartSide

» X-Transformation

» ¥-Transformation

0
0

Default

Default

Front
Back

l|fin ] Properties

» General

[4] X-Transformation
Offset
ValueScale
AxisBinding

E ¥-Transformation
Offset
ValueScale

AxisBinding

Add

Cancel

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» General ausklappen
» In die Eingabefelder Partindex und Rotation Werte eingeben
» Die Darstellungsoption im Dropdown-Menu PartSide auswahlen

» X-Transformation ausklappen

» In die Eingabefelder Offset, ValueScale und AxisBinding Werte
eingeben

» Y-Transformation ausklappen

» In die Eingabefelder Offset, ValueScale und AxisBinding Werte
eingeben

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster XtsView | PartTransformations schlieft sich.
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Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter flr die

System Layout-Eigenschaften:

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

Layout

Ansicht des Systems

SystemView

» SystemView

Ansicht des Systems, wie zuvor im XTS Configurator
konfiguriert

* InvertedSystemView

Ansicht des Systems, wie zuvor im XTS Configurator
konfiguriert, jedoch von der anderen Systemseite

* Custom Ansicht des Systems, die manuell in den PartTranfor-|—
mation-Eigenschaften konfiguriert wird

Infolmages

4 General

* Image Dateipfad fir die Grafik -

* View Ansicht des Systems SystemView

* SystemView

Ansicht des Systems, wie zuvor im XTS Configurator
konfiguriert

* InvertedSystemView

Ansicht des Systems, wie zuvor im XTS Configurator
konfiguriert, jedoch von der anderen Systemseite

e Custom

Ansicht des Systems, die manuell in den PartTranfor-
mation-Eigenschaften konfiguriert wird

4 | ayout

* PositionX

X-Position der Grafik
Referenzpunkt ist der globale Nullpunkt

 PositionY

Y-Position der Grafik
Referenzpunkt ist der globale Nullpunkt

» Width

Breite der Grafik

Standardmafig wird die Breite der Grafik in px tUber-
nommen. Durch Eingabe eines Wertes wird die Brei-
te verandert, proportional dazu verandert sich die
Hohe der Grafik. Die Eingabe von Werten bei Width
und Height kann dazu flihren, dass die Grafik ver-
zerrt wird.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie

 Height

Hohe der Grafik.

Standardmafig wird die Hohe der Grafik in px Gber-
nommen. Durch Eingabe eines Wertes wird die H6he
verandert, proportional dazu verandert sich die Breite
der Grafik. Die Eingabe von Werten bei Width und
Height kann dazu flhren, dass die Grafik verzerrt
wird.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie

* Rotation

Drehwinkel der Grafik.
Einheit: Grad

* Visible

Sichtbarkeit des Werkzeugs

True

e VI True

Kontrollkastchen aktiviert

e [] False

Kontrollkastchen deaktiviert

* zIndex

Z-Position der Grafik. Liefert Informationen Uber die
Aktualisierung der Grafik.

1000
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Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
PartTransformations
4 General
* Partindex Index des konfigurierten Parts 0
* Rotation Drehwinkel des Parts. 0
Einheit: Grad
* PartSide Darstellungsseite des Parts Default
* Default Standardmaflige Verwendung der Ansicht, die in den |—
Layout-Eigenschaften definiert ist
* Front Vorderseite -
* Back Ruckseite -
4 X-Transformation
* Offset Konfiguration des X-Versatzes des Parts. 0
Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie
* ValueScale X-Skalierung des Achsen-Offsets, wenn eine X-Ach- |1
sen-Bindung verwendet wird.
* AxisBinding Einbindung eines TwinCAT-NCs zur Transformation |-

eines X-Versatzes, beispielsweise um eine Schal-
tachse darzustellen.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie

4 Y-Transformation

* Offset Konfiguration des Y-Versatzes des Parts. 0
Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie

* ValueScale Y-Skalierung des Achsen-Offsets, wenn eine Y-Ach- |1
sen-Bindung verwendet wird

* AxisBinding Einbindung eines TwinCAT-NCs zur Transformation |-

eines Y-Versatzes, beispielsweise um eine Schal-
tachse darzustellen.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie
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9.3.2.6

Mover Layout

Properties

Identifier  XtsView
s

Search Properties
Arrange by: Category
» Lolors

» Connection

» System Layout
[EMover Layout

Tools

» Pan & Zoom

» Selections

» Station Layout

» Dimensions

» InfoBars

} Layout

» Commeon

» Border

» Background Image

Type  TcHmi.Controls. TeXtsHmiControls.XtsView

(no items)

-~ 1 x

F ¥

HesView | Tools

Elements

4 XTSTool

0 @ Properties

~ [ Add

oK

]|} Properties

E General

ToolType
MoverSide

4 Image

Image

Image

Text

|} Properties
4 General

ToolType
MoverSide

4 |mage

ImageSource

Image

Front

Front

Back

ilifsa| Properties

» General
E Image
ImageSource
ImageWidth
ImageHeight

(Y]

396 —

Mit dem Mover Layout kdnnen Sie sich personalisierte Werkzeuge
in Form von Bildern oder Text auf einem Mover anzeigen lassen.
Das Mover Layout wird als Array eingesetzt.

» Properties > Mover Layout ausklappen
» Auf ... von Tools klicken

Das Dialogfenster XtsView | Tools 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Ein XTS Tool wird hinzugefiigt. Die Eigenschaften des XTS Tools
kénnen im Bereich Properties eingestellt werden.

» General ausklappen
» Die Darstellungsoption im Dropdown-Menl Tooltype auswahlen

» Die Darstellungsoption im Dropdown-Meni MoverSide auswah-
len

» Image ausklappen

» Auf die Schaltflache ImageSource klicken, um einen Dateipfad
fur die Grafik auszuwahlen

» In die Eingabefelder ImageWidth und ImageHeight Werte einge-
ben

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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il lfsn| Properties
» General
¥ Image
[4] Mover Identification

Moverldentificati... | All

Moverldentificati... || Al

Moverld

¥ ilekt Moverlndex

» Transformation

il g3 Properties
» General
b Image
4 Mover ldentification

Moverldentificati... | All

Moverldentificati... Ifx

3|

P Text

» Transformation

il lfsa| Properties
» General
» Image

» Mover |dentification

E Text

TextType Custom

CustomText Custorn

Moverld

TextOptions
Moverlndex

» Transformation MoverPosition

i Properties
» General
» Image
» Mover Identification
4 Text

TextType Custom

CustomText I Jfx

TextOptions (Object)

» Transformation

1|5 Properties
» General
» Image
» Mover |dentification
» Text
ETransformation

el -

Offseti
Offsety

Rotation

0
0
0

Visible |

zindex | 11000

BECKHOFF Version: 1.1.1

s

X

*

*

» Mover Identification ausklappen

» Die Darstellungsoption im Dropdown-Ment Moverldentification-
Mode auswahlen

» In das Eingabefeld Moverldentification die Mover ID oder den
MoverIindex eingeben

ODER
» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen

» Text ausklappen
» Den Texttyp im Dropdown-MenU TextType auswahlen

» In das Eingabefeld CustomText einen Text eingeben

ODER

» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen
» Auf ... von TextOptions klicken

Das Dialogfenster TextOptions 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,
[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

» Transformation ausklappen

» In die Eingabefelder Position X, Position Y, Width, Height und
Rotation Werte eingeben

» Kontrollkastchen Visible aktivieren, um den Text einzublenden
ODER

» Kontrollkastchen Visible deaktivieren, um den Text auszublen-
den

» In das Eingabefeld zIndex einen Wert eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Allgemeine Ein-
stellungen®, [Seite 424].
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Add

» Mit OK bestatigen

Das Dialogfenster TextOptions schlieft sich.

Cancel

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fir die

Mover Layout-Eigenschaften:

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

Tools
4 General
* ToolType Art des Werkzeugs Image
* Image Grafik -
» Text Text -
* MoverSide Seite des Movers, auf der das Werkzeug dargestellt |Front
wird
* Front Vorderseite -
» Back Ruckseite -
4 Image

* ImageSource

Dateipfad der Grafik, falls der ToolType Image aus-
gewahlt ist

* ImageWidth

Breite der Grafik, falls der ToolType Image ausge-
wahlt ist

Standardmafig wird die Breite der Grafik in px Uber-
nommen. Durch Eingabe eines Wertes wird die Brei-
te verandert, proportional dazu verandert sich die
Hoéhe der Grafik. Die Eingabe von Werten bei Width
und Height kann dazu fihren, dass die Grafik ge-
staucht wird.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie

» ImageHeight

Hoéhe der Grafik, falls der ToolType Image ausge-
wahlt ist

Standardmalig wird die Hohe der Grafik in px Gber-
nommen. Durch Eingabe eines Wertes wird die Hohe
verandert, proportional dazu verandert sich die Breite
der Grafik. Die Eingabe von Werten bei Width und
Height kann dazu fihren, dass die Grafik gestaucht
wird.

Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofe

4 Moverldentification

» MoverldentificationMode  |Festlegung, wie ein Mover oder eine Mover-Gruppe |All
definiert wird
* All Alle Mover auf dem System -
* Moverld Erfordert eine Eingabe der Mover ID im Eingabefeld |-
von Moverldentification
* Moverindex Erfordert eine Eingabe des Mover Index im Eingabe- |—
feld von Moverldentification
» Moverldentification Eingabefeld flur die Moverld oder den Moverindex, |-
entsprechend der ausgewahlten Eigenschaft bei Mo-
verldentificationMode
398 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
A Text
* TextType Eigenschaften des Textes, falls der ToolType Text |Custom
ausgewahlt ist
Art des Textknotens, wenn der ToolType Text ausge-
wahlt ist.
* Custom Benutzerdefiniert -
* Moverld Mover ID -
* Moverindex Mover Index -
* MoverPosition Mover Position -
» CustomText Eingabefeld fur Text, falls der ToolType Text und der |—
TextType Custom ausgewahlt sind
* TextOptions Eigenschaften fir die Textgestaltung
4 Transformation
* OffsetX X-Versatz 0
Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie
* OffsetY Y-Versatz 0
Einheit: mm, bezogen auf die reale Systemgrofie
* Rotation Drehwinkel 0
Einheit: Grad
* Visible Sichtbarkeit True
o VI True Kontrollkdstchen aktiviert -
» [] False Kontrollkastchen deaktiviert -
* zIndex Z-Position der Grafik, Informationen ber die Aktuali- {11000
sierung der Grafik.
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9.3.2.7

Properties
Identifier  XtsView
TS

Type  TeHmi.Controls TeXtsHmiCentrols XtsWiew

Search Praperties
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
b System Layout
» Mover Layout

[2]Pan & Zoom

LockZoomGesture
LockPanGesture

Pan & Zoom

- x| p Properties > Pan & Zoom ausklappen

FF A

p- funktion einzuschalten
ODER

» Kontrollkdstchen LockZoomGesture aktivieren, um die Zoom-

» Kontrolkastchen LockZoomGesture deaktivieren, um die Zoom-

funktion auszuschalten

» Kontrollkastchen LockPanGesture aktivieren, um die Schwenk-

Padding

+ +|EE
=]

= <] #]0 i funktion einzuschalten
px v #0 px v ODER

» Selections

» Station Layout

» Dimensions

» InfoBars

» Layout

» Commen

» Border

¥ Background Image

» Kontrollkastchen LockPanGesture deaktivieren, um die

Schwenkfunktion auszuschalten

» In die Eingabefelder Padding Werte eingeben

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fur die

Pan & Zoom-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
LockZoomGesture Zoomfunktion False
LockPanGesture Schwenkfunktion False
Padding Abstand zwischen dem angezeigten XTS System pX
und dem Rand des Controllers. Standard-Zoom beim
Laden des Controls.
Einheit: px oder %
o - Linker Abstand 0
o = Rechter Abstand 0
ot Oberer Abstand 0
L Unterer Abstand 0
400 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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9.3.2.8 Selections

Mit den Selection-Eigenschaften wird definiert, wie Sie die Mover
und Module im Kontroller auswahlen kénnen.

fippeies - x| B Properties > Selections ausklappen
Identifier  XtsView P ¥ 8
Type  TeHmi,Controls TektsHmiCantrols XisView » Den Auswahlmodus im Dropdown-Menu SelectionMode wahlen
Search Properties P~
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
» System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom
[Z]selections
SelectionMode Off M L
MoverSelection | Off -

oG SingleSelection .
MultiSelection

» Station Layout
» Dimensions

» InfoBars

» Layout

» Common

» Border

» Background Image

Properties 1= p Auf... von MoverSelection klicken

|dentifier  XtsView F AR 28]
Type  TcHmi.Controls. TeXtsHmiControls. XtsView
Search Properties p-
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
» System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom
4 Selections
SelectionMode Off

MoverSelection (no items) E .

ModuleSelection (no items)

» Station Layout
» Dimensions

» InfoBars

» Layout

» Common

» Border

» Background Image

s ovrecton <! Das Dialogfenster XtsView | MoverSelection 6ffnet sich.
Elements G Properties

» Auf Add klicken

Ein XTS Mover wird hinzugefigt. Die Eigenschaften des XTS Mo-
vers kdnnen im Bereich Properties eingestellt werden.

Wenn der SelectionMode SingleSelection oder MultiSelection aus-
gewahlt ist und durch Anklicken die Liste der ausgewahlten Mover
bearbeitet wird, wird das Ereignis onSelectedMoverChanged ausge-
I6st.

Der Mover wird in der Farbe dargestellt, die Sie unter MoverSelec-
tionColor eingestellt haben. Weitere Informationen dazu finden Sie
IO ‘= im Kapitel ,Colors®, [Seite 389].

oK Cancel

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 —401



XTS HMI Controls

X
1|} Properties
E General
Moverlndex IO l
Add
Properties A
Identifier | XtsView 2l Fla
'S
Type  TcHmi.Controls. TcXtsHmiControls. XtsView
Search Properties P -
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
» System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom
4 Selections
SelectionMode Off | .
MoverSelection (no items) [=]=
ModuleSelection (no items) -
» Station Layout
» Dimensions
» InfoBars
» Layout
» Common
» Border
» Background Image
KtsView | ModuleSelection™ x
Elements @ Properties
Item
0K Cancel
>
il lf5n| Properties
m General
Partindex 0
Modulelndex 0

» General ausklappen
» In das Eingabefeld Moverindex einen Wert eingeben

» Mit OK bestatigen

» Auf ... von ModuleSelection klicken

Das Dialogfenster XtsView | ModuleSelection 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Ein XTS Module wird hinzugefiigt. Die Eigenschaften des XTS Mo-

dules kdnnen im Bereich Properties eingestellt werden.

Wenn der SelectionMode SingleSelection oder MultiSelection aus-
gewahlt ist und durch Anklicken die Liste der ausgewahlten Module
bearbeitet wird, wird das Ereignis onSelectedModuleChanged aus-

gelost.

Das Modul wird in der Farbe dargestellt, die Sie unter ModuleSelec-
tionColor eingestellt haben. Weitere Informationen dazu finden Sie

im Kapitel ,Colors®, [Seite 389].

» General ausklappen

» In die Eingabefelder Partindex und Modulelndex Werte eingeben

TF5850 Version: 1.1.1
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Add

» Mit OK bestatigen

Cancel

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fir die

Selections-Eigenschaften:

Eigenschaft

Erlauterung

Standardeinstellung

SelectionMode

Off

« Off

Auswahl eines Moduls oder eines Movers durch
Anklicken nicht moglich

* SingleSelection

Auswahl eines Moduls oder eines Movers durch
Anklicken. Die Auswahl des zuvor ausgewahlten Mo-
duls oder des zuvor ausgewahlten Movers wird auf-
gehoben.

Anklicken einer leeren Stelle hebt die Auswahl von
Modulen und Movern auf.

Auslésen des Ereignisses onSelectedMoverChan-
ged.

* MultiSelection

Auswahl weiterer Module oder Mover durch Ankli-
cken. Bereits ausgewahlte Module und Mover wer-
den durch erneutes Anklicken aus der Auswahl ent-
fernt.

Anklicken einer leeren Stelle hebt die Auswahl von
Modulen und Movern auf.

Auslésen des Ereignisses onSelectedMoverChan-
ged.

MoverSelection

4 General

* Moverindex

Identifikation des ausgewahlten Movers

ModuleSelection

4 General

 PartIndex

Identifikation des ausgewahlten Parts

* Modulelndex

Identifikation des ausgewahlten Moduls

BECKHOFF Version: 1.1.1
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9.3.2.9 Station Layout

Properties v 1 x
Identifier  KisView FARAN |
s
Type  TeHmi.Controls. TeXtsHmiCentrols XtsView
Search Properties o -
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
b System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom
» Selections
[Z]station Layout
DisplayStations -
StationOptions (Object) E .
StationMarkerOptions (Object) [
» Dimensions
» InfoBars
» Layout
» Common
» Border
¥ Background Image
StationOptions X
Properties
Liyout
Displacement 150
Thickness g
2lndex 1000
» Text
StationOptions X
Properties
» Layout
Llrexe
Text None
TextInfoBarPlacement None
TextDisplacement StationDescription
Stationld
TextOptions —
StationOptions X
Properties
» Layout
4 Text
Text None - -
TextnfoBarPlacement BEE= .
TextDisplacement | [ |-
TextOptions (Object) E "

404 —

» Properties > StationLayout ausklappen

» Kontrollkastchen DisplayStations aktivieren, um die Station ein-
zublenden

ODER

» Kontrollkastchen DisplayStations deaktivieren, um die Station
auszublenden

» Auf ... von StationOptions klicken

Das Dialogfenster StationOptions 6ffnet sich.
» Layout ausklappen

» In die Eingabefelder Displacement, Thickness und zIndex Werte
eingeben

» Text ausklappen
» Den Text fur die Station im Dropdown-Menu Text auswahlen

» Auf eine Schaltflache von TextinfoBarPlacement klicken, um
die Ausrichtung des Textes auszuwahlen

» In das Eingabefeld TextDisplacement einen Wert eingeben
» Auf ... von TextOptions klicken
Das Dialogfenster TextOptions 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,
[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster StationOptions schlief3t sich.
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Properties

Search Properties

» Colors

» Connection

¥ System Layout

» Mover Layout

» Pan & Zoom

» Selections

4 Station Layout
DisplayStations
StationOptions

» Dimensions
» InfoBars

» Layout

» Common

» Border

StationMarkerOptions (Object) E .

- 0 x

Identifier | KtsWiew F ¥ B
Type  TcHmi.Contrels. TcxktsHmiControls. XtsView

Arrange by: Category ™

v .
(Object)

» Background Image

StationMarkerOptions

Properties
[Cvout
MarkerType
Size
Thickness
zIndex

» Text

X

None =

None

Diamond
Tick

StationMarkerOptions
Properties
4 Layout
MarkerType
Size
Thickness
zndex

» Text

X

None v .

1100 .

StationMarkerOptions
Properties

» Layout

G-

Text
TextDisplacement
TextOptions

x

None =

None

StopPasition

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» Auf ... von StationMarkerQptions klicken

Das Dialogfenster StationMarkerOptions 6ffnet sich.
» Layout ausklappen

» Die Darstellung der Station Endpunkte im Dropdown-Menl Mar-
kerType auswahlen

» In die Eingabefelder Size, Thickness und z/index Werte eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Allgemeine Ein-
stellungen®, [Seite 424].

» Text ausklappen

» None im Dropdown-Menu Text auswahlen, wenn kein Text an-
gezeigt werden soll

ODER

» StopPosition im Dropdown-Meni Text auswahlen, wenn die
Stoppposition angezeigt werden soll

TF5850 —405
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» In das Eingabefeld TextDisplacement einen Wert eingeben

X

StationMarkerOptions

:,w. » Auf ... von TextOptions klicken
e — ~-| Das Dialogfenster TextOptions offnet sich.
. o &1 Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,

[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

= » Mit OK bestatigen
.:m. Das Dialogfenster StationMarkerOptions schlief3t sich.

Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fur die

Station Layout-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
DisplayStations Darstellung der Abmessungen True
StationOptions
4 Layout
* Displacement Versatz zwischen InfoBar und der Mitte des Stators [150
* Thickness Dicke der InfoBar 8
* zIndex Z-Position, Position des visuellen Elements und In-  |1000
formationen Uber die Aktualisierung des visuellen
Elements
A Text
* Text Text fur die Station None
* None Kein Text -
« StationDescription Beschreibung der Station -
« Stationld Id der Station -
* TextInfoBarPlacement Ausrichtung der InfoBar = left-justified
* = left-justified Linksblndig -
* ¥ centered Zentriert -
» = right-justified Rechtsbiindig -
* TextDisplacement Versatz des Textes 10
* TextOptions Eigenschaften fur die Textgestaltung
StationMarkerOptions
4 | ayout
* MarkerType Darstellung der Station Endpunkte None
* None Keine Endpunkte -
* Diamond Diamant Endpunkte -
* Tick Haken Endpunkte -
* Size GroRe des Endpunkts 20
* Thickness Dicke des Endpunkts 8
* zIndex Z-Position, Position des visuellen Elements und In-  |Select Type...
formationen Uber die Aktualisierung des visuellen
Elements
A Text
* Text Text fur die Station None
* None Kein Text -
« StopPosition Stoppposition -
* TextDisplacement Versatz des Textes 20
* TextOptions Eigenschaften fiir die Textgestaltung
BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850 — 407
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9.3.2.10 Dimensions

Properties

Arrange by:
» Colors

InvertDi
» InfoBars
¥ Layout

» Border

Identifier

DimensionOptions

KtsWiew_1
Type  TcHmi.Contrels. TcktsHmiControls.XtsView

Search Properties

Categary ™

» Connection

} System Layout

» Mover Layout

» Pan & Zoom

} Selections

» Station Layout
EDimensions

DisplayDimensions

(Object)

mensions

» Common

» Background Image

* 0 X
FF A

i

DimensionOptions

Properties

[“kcotors

| InfoBarColor

X

» Layout
» Text

DimensienOpti
Properties.

» Colors
Ctayoe

Thickness

MarkerSize
zIndex

» Text

Displacement

MarkerThickness I 5

ons

X

MarkerType Tick

| ST

DimensionOpti
Properties

» Colors

4 Layout

Thickness

MarkerThich
MarkerSize
2index

» Text

ions

Displacement 100

X

MarkerType Tick

kness

408 —

» Dimensions ausklappen

» Kontrollkdstchen DisplayDimensions aktivieren, um die Abmes-
sungen einzublenden

ODER

» Kontrollkdstchen DisplayDimensions deaktivieren, um die Ab-
messungen auszublenden

» Kontrollkastchen InvertDimensions aktivieren
ODER

» Kontrollkdstchen InvertDimensions deaktivieren
» Auf ... von DimensionOptions klicken

Das Dialogfenster DimensionOptions 6ffnet sich.
» Colors ausklappen

» Auf InfoBarColor oder MarkerColor klicken, um die Farbe ein-
zustellen

Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite
426].

» Layout ausklappen

» In die Eingabefelder Displacement, Thickness, MarkerThickness
und MarkerSize Werte eingeben

» Auf Select Type... von zIndex klicken

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,zIndex", [Seite
428].

» Den Markierungstyp im Dropdown-MenU MarkerType auswahlen

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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X

» Layout
Clrex
TextPatter 2
TextDisplacement 10
TextOptions (Object)
DimensionOptions X
Properties
» Colors
» Layout
» Text

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» Text ausklappen

» In die Eingabefelder TextPattern und TextDisplacement Werte

eingeben
» Auf ... von TextOptions klicken
Das Fenster TextOptions 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,

[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster DimensionsOptions schlief3t sich.

TF5850
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Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter flr die

Dimensions-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
DisplayDimensions Darstellung der Abmessungen False
DimensionOptions
4 Colors
* InfoBarColor Farbe, die fur die InfoBar definiert  |#FF000000
werden kann
» MarkerColor Farbe, die fur die Markierung defi- |[#FF000000
niert werden kann
4 Layout
* Displacement Versatz der Abmessungen 100
* Thickness Dicke der Abmessungen 8
* MarkerType Auswahl des Markierungstyps Tick
* None Keine Markierung -
» Diamond Diamant -
* Tick Haken -
» MarkerThickness Dicke der Markierung 5
» MarkerSize Grolde der Markierung 25
* zIndex Z-Position, Position des visuellen {1200
Elements und Informationen Uber
die Aktualisierung des visuellen Ele-
ments
A Text
» TextPattern Textmuster fir die Beschreibung der|2
Skalierung des Systems. Bei 7 er-
folgt die Skalierung in 250er Schrit-
ten
* TextDisplacement Versatz des Textes 10
* TextOptions Eigenschaften fir die Textgestal-
tung
InvertDimensions False
410— TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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9.3.2.11

InfoBars

Properties
Identifier  XtsWiew_1
s

Search Properties
Arrange by: Category ™
» Colors

» Connection

} System Layout

» Mover Layout

» Pan & Zoom

} Selections

» Station Layout

» Dimensions

[ infoBars

InfoBars

} Layout

» Common

» Border

» Background Image

Type  TcHmi.Contrels. TcktsHmiControls. XtsWiew

(no items)

* 0 X

»| 5

XtsView_1 | InfoBars

Elements

X | 1 & XisinfoBar

G Properties

oK

x

|

Properties

4 Colors

InfeBarCelor

» General

[ Ty

il |fia| Properties

» Colors

EGeneraI

Partindex

» Layout

& _hAarkar

PartEndPosition

PartStartPosition 10

BECKHOFF

Version: 1.1.1

» InfoBars ausklappen
» Auf ... von InfoBars klicken

Das Dialogfenster XtsView | InfoBars 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Eine XtsinfoBar wird hinzugefligt. Die Eigenschaften der XtsInfoBar
kénnen im Bereich Properties eingestellt werden.

» Colors ausklappen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite
4286).

» General ausklappen

» In die Eingabefelder Partindex, PartStartPosition und Part-
EndPosition Werte eingeben

TF5850 — 41
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i)

Properties
» Colors
» General
[a] Layout
InfoBarThickness
InfoBarDisplace...
Visible
zIndex

b _Mdarker

8
100

[ 1000

|

Properties
» Colors
» General

» Layout

E Marker

Marker

» Text

(no items)

Marker

Elements

X | 1 ¥ XisinfoBarMarker

@& Properties

oK

il

Properties

4 Colors

MarkerColor

» General

[ T

412 —

» Layout ausklappen

» In die Eingabefelder InfoBarThickness und InfoBarDisplacement
Werte eingeben

» Kontrollkastchen Visible aktivieren, um die InfoBar einzublenden
ODER

» Kontrollkastchen Visible deaktivieren, um die InfoBar auszu-
blenden

» In das Eingabefeld zIndex einen Wert eingeben

» Marker ausklappen
» Auf ... von Marker klicken

Das Dialogfenster Marker 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Ein XtsIinfoBarMarker wird hinzugefugt. Die Eigenschaften des Xts-
InfoBarMarkers kénnen im Bereich Properties eingestellt werden.

» Colors ausklappen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite
4286).
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l|fin ] Properties

» Colors

[4] General

InfoBarPosition I‘IOD

» Layout

[N Y

1 Jfi| Properties
» Colors

» General

E Layout

MarkerType Diarmond

MarkerThickness | None

MarkerSize Diamond

Tick

zindex

» Text

l|fin ] Properties
» Colors

» General

4 Layout
MarkerType Diarmend
MarkerThickness |3
MarkerSize 25
zindex 1001

» Text

i1 lfsn| Properties

» Colors
» General
» Layout
[] Text
MarkerText Ifx ml
TextDisplacement |15
TextOptions (Ohbject) I
Add
BECKHOFF Version: 1.1.1

» General ausklappen
» In das Eingabefeld InfoBarPosition einen Wert eingeben

» Layout ausklappen
» Den Markierungstyp im Dropdown-Menu MarkerType auswahlen

» In die Eingabefelder MarkerThickness, MarkerSize und zIndex
Werte eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,zIndex”, [Seite
428].

» Text ausklappen

» In das Eingabefeld MarkerText einen Text eingeben

ODER

» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Formel verknip-
fen”, [Seite 388].

» In das Eingabefeld TextDisplacement einen Wert eingeben
» Auf ... von TextOptions klicken
Das Dialogfenster TextOptions 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,
[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster Marker schlief3t sich.
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|} Properties
» Colors
» General
» Layout
» Marker
[a] Text
InfoBarText Ifx m I

TextPlacement = =7

TextDisplacement |13

TextOptions (Object) E

Add

Cancel

414 —

» Text ausklappen

» In das Eingabefeld InfoBarText einen Text eingeben

ODER

» Auf die Schaltflache klicken, um den Muiltiline editor zu 6ffnen
» Auf eine Schaltflache von TextPlacement klicken, um die Aus-

richtung des Textes auszuwahlen

» In das Eingabefeld TextDisplacement einen Wert eingeben

» Auf ... von TextOptions klicken
Das Dialogfenster TextOptions 6ffnet sich.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TextOptions®,
[Seite 424],Allgemeine Einstellungen®, [Seite 424].

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster XtsinfoBars schlief3t sich.

TF5850
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Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fur die

InfoBars-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
InfoBars
4 Colors
* InfoBarColor Farbe, die fir die InfoBar definiert werden kann #FF00000
4 General
* Partindex 0
* PartStartPosition Punkt, an dem der Part beginnt 10
» PartEndPosition Punkt, an dem der Part endet 200
4 Layout
* InfoBarThickness Dicke der InfoBar 8
* InfoBarDisplacement Versatz des Textes 100
* Visible Sichtbarkeit des Werkzeugs True
* zIndex Z-Position, Position des visuellen Elements und In- {1000
formationen Uber die Aktualisierung des visuellen
Elements
4 Marker
Marker
» MarkerColor Farbe, die fir die Markierung definiert werden kann |#FF000000
* InfoBarPosition Position der InfoBar 100
* MarkerType Auswahl des Markierungstyps Diamond
* None Keine Markierung -
* Diamond Diamant -
* Tick Haken -
» MarkerThickness Dicke der Markierung 5
* MarkerSize GroRe der Markierung 25
* zIndex Z-Position, Position des visuellen Elements und In-  |1001
formationen Uber die Aktualisierung des visuellen
Elements
» MarkerText Text, der mit der Markierung angezeigt wird -
* TextDisplacement Versatz des Textes 15
* TextOptions Eigenschaften der Textgestaltung
A Text
* InfoBarText Text, der in der InfoBar dargestellt wird -
» TextPlacement Textausrichtung Left-justified
* = left-justified Linksblndig -
* ¥ centered Zentriert -
» = right-justified Rechtsbiindig -
* TextDisplacement Versatz des Textes 15
 TextOptions Eigenschaften der Textgestaltung

BECKHOFF Version: 1.1.1
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9.3.212 Layout

Properties
Identifier  XtsView_1
Type  TeHmi.Controls TeXtsHmiCentrols. XtsView
Search Praperties
Arrange by: Category ™
» Colors
» Connection
¥ System Layout
» Mover Layout
» Pan & Zoom
» Selections
} Station Layout
» Dimensions
» InfoBars
[Z]tayout

* 0 X

»| 5

Left 448
Top 298
Right

Bottom

Width 329

Height 280

Common

-

Border

-

Background Image

4 Layout
Left 448
Top 298
Right
Bottom
Width 329
Height 280

px
px
px
px
px
px

4 Layout
Left 448
Top 208
Right
Bottom
Width 329
Height 280

px
px
px
px
px
px

Opacity i

WVisibility Visible

WidthMode Visible

Hidden

HeightMode
Collapsed

Transform TICTTCErTET
MaxWidth

MaxHeight

MinWidth

MinHeight

GridColumnindex 0
GridRowlndex 0

Zindex

BoxShadow (no items)

px
px
px
px

4 Layout
Left 448
Top 208
Right
Bottom
Width 329
Height 280

Opacity 7]
Visibility Visible

px
px
px
px
px
px

WidthMode Value

HeightMode Value

Transform Value

MaxWidth harent

MaxHeight

MinWidth

MinHeight

GridColumnindex 0
GridRowlndex 0
Zindex

BoxShadow (no items)

px
px
px

416 —

» Layout ausklappen

» In die Eingabefelder Left, Top, Right, Bottom, Width und Height

Werte eingeben

» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menu andern

» Auf die Schaltflache klicken, um das Menu zu erweitern

» In das Eingabefeld Opacity einen Wert fiir die Deckkraft einge-

ben

» Die Sichtbarkeit im Dropdown-Menu Visibility auswahlen

» Value im Dropdown-MenU WidthMode auswahlen

ODER

» Parent im Dropdown-MenU WidthMode auswahlen
» Value im Dropdown-MenU HeightMode auswahlen

ODER

» Parent im Dropdown-MenU HeightMode auswahlen

TF5850

Version: 1.1.1
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4 Layout
Left 243 px v m
Top 298 pc | m
Right px v
Bottom px -
Width 329 px v =
Height 280 e
~
Opacity 1
Visibility Visible v| =
WidthMode Value i
HeightMode i Value v m
Transform (no items) D
MaxWidth px *
MaxHeight px -
MinWidth px *
MinHeight px =
GridColumnindex 0
GridRowlIndex 0
Zindex
BoxShadow (no items) |
XtsView,1 | Transform” x
s ] Properties
Transformation
x t v @ Route |
@ Rotate |
& Scale oK Cancel
Iz Translate
7 s
® Origin
L= Perspective
BECKHOFF Version: 1.1.1

» Auf ... von Transform klicken

Sie kénnen dem XtsView | Transform verschiedene Transformati-
onsarten hinzufiigen. Beim Offnen des Fensters ist standardmaRig
Rotate ausgewahlt. Folgende Transformationen stehen zur Aus-
wahl:

* Rotate

» Scale

« Translate

+ Skew

« Origin

* Perspective

Das Dialogfenster XtsView | Transform 6ffnet sich.

» Die Transformationsart im Dropdown-Menul auswahlen, die hin-
zugefigt werden soll

» Auf Add klicken
Die ausgewahlte Transformation wird hinzugeflgt.
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Rotate

ol g Properties
EGenera\

Angle
Vectorx
VectorY
VectorZ

deg ~

deg

rad
turmn
grad

Scale

ol Properties
EGenera\

X

¥

z

Translate

ol 53 Properties
EGEnEra\

X

A

z

Skew

ol A Properties

EGenera\

XAngle
YAngle

deg
rad
turn
grad

Origin

ol 1 Properties
EGEnEra\

X

Y

z

pr v

px_~

px

418 —

Die unterschiedlichen Eigenschaften der Transformationen kénnen
im Bereich Properties eingestellt werden.

General ausklappen
In das Eingabefeld Angle einen Drehwinkel eingeben
Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menl andern

vVvyyvyy

In die Eingabefelder VectorX, VectorY und VectorZ Werte einge-
ben

» General ausklappen
» In die Eingabefelder X, Y und Z Werte eingeben

» General ausklappen
» In die Eingabefelder X, Y und Z Werte eingeben
» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menul andern

» General ausklappen

» In das Eingabefeld XAngle einen Wert fir den horizontalen Nei-
gungswinkel eingeben

» In das Eingabefeld YAngle einen Wert fur den vertikalen Nei-
gungswinkel eingeben

» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menul andern

» General ausklappen
» In die Eingabefelder X, Y und Z Werte eingeben
» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menul andern

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Perspective
>
ol 5 Properties
EGanera\
Distance v
OriginX px v
Origin¥ px
px
%
Transformation entfernen oder
andern
XtsView_1 | Transform®
Elements O 1 Propert
Transformation 4 Ger
& Rotate Dist
ICip Scale Ori
¥ Tanslate Ori
I Skew
® Origin

EE K Perspective - Add

Add

BECKHOFF Version: 1.1.1

» General ausklappen

» In die Eingabefelder Distance, OriginX und OriginY Werte einge-
ben

» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menu éndern

Sie haben die Moglichkeit einzelne Transformationen zu entfernen
oder die Reihenfolge der Transformationen zu andern.

» Die Transformation auswéhlen, die verschoben oder entfernt
werden soll

» Auf x klicken, um die Transformation zu entfernen
ODER

» Auf die Schaltflachen klicken, um die Transformation schrittwei-
se nach oben oder nach unten zu verschieben

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster XtsView | Transform schlief3t sich.
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AR - » In die Eingabefelder MaxWidth, MaxHeight, MinWidth und Min-
Left px = = . .
o — —_ Height Werte eingeben
Bz Pl » Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menu &ndern
Bottom px -
Width 320 px w|m
Height 280 px v =
~
Opacity 1
Visibility Visible ML
WidthMode Value -
HeightMode Value -
Transform (no items) =1
MaxWidth px -
MaxHeight px -
MinWidth px -
MinHeight px *
GridColumnindex 0
GridRowIndex 0 m
Zindex
BoxShadow (no items) =1
4 Layout » In die Eingabefelder GridColumnindex, GridRowIndex und Zin-
= = P dex Werte eingeben
Top 298 px v | =
Reiy » - | Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,zIndex®, [Seite
Bottom px v 428]
Width 329 px v|m
Height 280 px v =
~
Opacity 1]
Visibility Visible ML
WidthMode Value -
HeightMode {alue 2.
Transform (no items) =
MaxWidth px -
MaxHeight px v
MinWidth px -
MinHeight px -
GridColumnindex 0
GridRowlndex 0
Zindex
BoxShadow (no items) =y
iy » Auf ... von BoxShadow klicken
Left 448 pc v|®
Top 298 px v | =
Right px -
Bottom px v
Width 329 px v|m
Height 280 px v =
~
Opacity 1
Visibility Visible ML
WidthMode Value -
HeightMode Value M
Transform (no items) =
MaxWidth px -
MaxHeight px -
MinWidth px -
MinHeight px -
GridColumnindex 0
GridRowlndex 0
Zindex
BoxShadow (no items) D
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Elements

XtsView_1 | BoxShadow

X | 1 % BoxShadow definition

G Properties

oK

s

Properties

4 Colors

» General

s

Properties

» Colors

mGeneraI

Offseti
Offsety
Inset
Blur

Spread

px
px

OOL]OO

px
px

px

Add

Cancel

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Das Dialogfenster XtsView | BoxShadow 6ffnet sich.
» Auf Add klicken

Eine BoxShadow definition wird hinzugefiigt. Die Eigenschaften des
Schattens kdnnen im Bereich Properties eingestellt werden.

» Colors ausklappen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite
426).

» General ausklappen

» In das Eingabefeld OffsetX einen Wert fur den Abstand des
Schattens in X-Richtung eingeben

» In das Eingabefeld OffsetY Werte einen Wert fir den Abstand
des Schattens in Y-Richtung eingeben

» Kontrollkastchen Inset aktivieren
ODER
» Kontrollkastchen Inset deaktivieren

» In das Eingabefeld Blur einen Wert fur die Unschérfe des Schat-
tens eingeben

» In das Eingabefeld Spread einen Wert fur die Streuweite des
Schattens eingeben

» Bei Bedarf die Einheit im Dropdown-Menul andern

» Mit OK bestatigen
Das Dialogfenster XtsView | BoxShadow schlief3t sich.
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Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter flr die

Layout-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung

Left Linker Abstand. 448
Einheit: px oder %

Top Oberer Abstand. 298
Einheit: px oder %

Right Rechter Abstand. -
Einheit: px oder %

Bottom Unterer Abstand. -
Einheit: px oder %

Width Breite. 329
Einheit: px oder %

Height Hohe. 280
Einheit: px oder %

Opacity Wert fur die Deckkraft 1

Visibility Dropdown-Menti fir die Sichtbarkeit Visible

* Visible Sichtbar

* Hidden Versteckt

* Collapsed Eingeklappt

WidthMode Value

*Value Wert -

* Parent Ubergeordnet -

HeightMode Value

* Value Wert -

« Parent Ubergeordnet -

Transform Transformationsart

Rotate Rotatorische Verschiebung

4 General

* Angle Drehwinkel -

* VectorX Vektor X-Achse -

* VectorY Vektor Y-Achse -

* VectorZ Vektor Z-Achse -

Scale Skalierung

4 General

X Wert fUr Breite 1

Y Wert fir die Hohe 1

o Z Wert fir die Tiefe 1

Translate Translatorische Verschiebung

4 General

X Wert fur die Verschiebung in X-Richtung. -
Einheit: px oder %

Y Wert fr die Verschiebung in Y-Richtung. -
Einheit: px oder %

Z Wert fir die Verschiebung in Z-Richtung. -
Einheit: px oder %

422 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung

Skew Neigung

4 General

* XAngle Winkel fir die horizontale Neigung -

*YAngle Winkel fur die vertikale Neigung -

Origin Ursprung

4 General

X Wert in X-Richtung -

Y Wert in Y-Richtung -

Z Wert in Z-Richtung -

Perspective Perspektivische Verzerrung

4 General

* Distance Abstand -

* OriginX Ursprung in X-Richtung -

* OriginY Ursprung in Y-Richtung -

MaxWidth Maximale Breite -

MaxHeight Maximale Héhe -

MinWidth Minimale Breite -

MinHeight Minimale Hohe -

GridColumnindex Wert fur die Gitterspaltenbreite 0

GridRowlIndex Wert fur die Gitterzeilenhdhe 0

Zindex -

BoxShadow Wert flr den Schatten

4 Colors

* Color Farbe des Schattens ##FF000000

4 General

* OffsetX Versatz des Schattens in X-Richtung. 0
Einheit: px oder %

* OffsetY Versatz des Schattens in Y-Richtung. 0
Einheit: px oder %

* Inset Einschub False

* Blur Unschéarfe des Schattens. 0
Einheit: px oder %

» Spread Streuweite des Schattens. 0
Einheit: px oder %

BECKHOFF Version: 1.1.1
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Allgemeine Einstellungen

TextOptions

TextOptions

Properties

4 Colors

| esoms 0
Lol

#FF15DB15

6219
B2l
al255
-
&

» General

TextOptions X
Properties
» Colors
lsererat
FontStyle Normal
FontWeight Normal
FontFamily falic
Oblique
HorizontalAlignment o
VerticalAlignment (RLIRI
FontSize 20
TextOptions x
Properties
» Colors
4 General
FontStyle Normal
FontWeight Normal
FontFamily Normal
HorizontalAlignment L
Auto
VerticalAlignment T -
FontSize 2
TextOptions X
Properties
» Colors
4 General
FontStyle Normal
FontWeight Normal -
FontFamily fx | &1
HorizontalAlignment = .
VerticalAlignment i
FontSize 20 1

In diesem Kapitel finden Sie weitere Informationen zu den Einstel-
lungen Colors, TextOptions und zIndex.

» Colors ausklappen
Der Einstellbereich wird eingeblendet.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Colors®, [Seite
426].

» Farbe Uber den Einstellbereich definieren

» General ausklappen
» Den Schriftstil im Dropdown-MenU FontStyle auswahlen

» Die Schriftstarke im Dropdown-MenU FontWeight auswahlen

» In das Eingabefeld FontFamily die Schriftfamilie eingeben
ODER
» Auf die Schaltflache klicken, um den Multiline editor zu 6ffnen

» Textausrichtung unter HorizontalAlignment und Vertical-
Alignment auswahlen

» In das Eingabefeld FontSize einen Wert fur die SchriftgroRRe ein-
geben

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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TextOptions
Properties

» Colors.

x

» Mit OK bestatigen

[oc ][ conca |

Das Dialogfenster TextOptions schlief3t sich.

Die Tabelle zeigt die Standardeinstellungen der Parameter fur die

TextOptions-Eigenschaften:

Eigenschaft Erlauterung Standardeinstellung
4 Colors
* Color Farbe des Textes Solid Color
* None Keine Farbe -
* Theme Grafik -
+ Solid Color Volltonfarbe, RGBA #FF000000
4 General
* FontStyle Schriftart Normal
* Normal Normal -
* ltalic Kursive Schrift -
* Oblique Schraggestellte Schrift -
* Auto Automatisch -
» FontWeight Schriftstarke Normal
* Normal Normal -
* Bold Fett -
* Auto Automatisch -
» FontFamily Schriftfamilie -
* HorizontalAlignment Horizontale Textausrichtung Left-justified
« = Left-justified Linksblndig -
» ¥ Centered Zentriert -
» = Right-justified Rechtsbundig -
* VerticalAlignment Vertikale Textausrichtung Bottom
« T Top Oben -
* H Middle Zentriert -
* I Bottom Unten -
* FontSize SchriftgréRe 20

BECKHOFF Version: 1.1.1
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Colors

426 —

Einige Einstellbereiche bieten zusatzlich zur Definition einer Vollton-
farbe die Moglichkeit einen Farbverlauf zu definieren. Fir die Defini-
tion des Farbverlaufs steht dann ein zuséatzlicher Reiter zur Verfu-

gung.

Unterschiedliche Einstellbereiche

66 Das Einstellen der Farben wird beispielhaft an einem Einstellbereich

mit Farbverlauf dargestellit.

15 14 13 12 11
Position |Erlauterung
1 Keine Farbe
2 Grafik
3 Volltonfarbe
4* Farbverlauf
5** Eingabefeld fur RGB-Farbwerte
6** Eingabefeld fur die Deckkraft
7 Farbregler
8** Eingabefeld fur HEX-Farbcode
9** Pipette
10*** Farbe 1 des Farbverlaufs
11%*> Position von Farbwert 1 des Farbverlaufs [%]
12%** Drehwinkels des Farbverlaufs [°]
13*** Anzeigebereich der definierten Farbe 1 des Farbverlaufs
14%** Anzeigebereich der definierten Farbe 2 des Farbverlaufs
15%** Regler fir den Drehwinkel des Farbverlaufs
16*** Farbe 2 des Farbverlaufs
17** Anzeigebereich der zuletzt verwendeten Farben
18** Auswabhlbereich
19** Auswahlwerkzeug im Auswahlbereich

* nicht in jedem Einstellbereich vorhanden

** nur im Reiter Volltonfarbe [3] oder im Reiter Farbverlauf [4]
sichtbar

nur im Reiter Farbverlauf [4] sichtbar

*kk

TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF
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Sie haben verschiedene Mdglichkeiten eine Farbe fiur den Hinter-
grund und den Rahmen einzustellen.

Keine Farbe
» Auf die Schaltflache [1] klicken, um keine Farbe auszuwahlen

Grafik verwenden
» Auf die Schaltflache [2] klicken, um eine Grafik zu verwenden

Volltonfarbe einstellen

» Auf die Schaltflache [3] klicken, um eine Volltonfarbe einzustel-
len

» Farbe mit dem Auswahlwerkzeug [19] im Auswahlbereich [18]
und dem Farbregler [7] definieren

ODER

» In die Eingabefelder R, G und B [5] Werte eingeben, um die Far-
be zu definieren

» In das Eingabefeld A [6] einen Wert fur die Deckkraft eingeben
ODER

» In das Eingabefeld [8] einen Code flir die HEX-Farbe eingeben
ODER

» Mit der Pipette [9] eine Farbe auswahlen

Farbverlauf einstellen

» Auf die Schaltflache [4] klicken, um einen Farbverlauf einzustel-
len

» Auf Farbe 1 [17] klicken, um die erste Farbe des Farbverlaufs
einzustellen

» Volltonfarbe einstellen, um die erste Farbe des Farbverlaufs ein-
zustellen

» Auf Farbe 2 [16] klicken, um die zweite Farbe des Farbverlaufs
einzustellen

» Volltonfarbe einstellen, um die zweite Farbe des Farbverlaufs
einzustellen

Die definierten Farben werden im Anzeigebereich angezeigt.

» Mit der linken Maustaste aufRerhalb des Einstellbereichs klicken,
um den Einstellbereich zu schlieRen
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zIndex

428 —

Der zIndex gibt die Z-Position an, an der sich das visuelle Element
befindet.

Die erste Ebene hat einen zIndex bis 5000, darin sind beispielswei-
se Module mit einem zIndex von 0 enthalten. Sobald eine Interakti-
on stattfindet, beispielsweise wenn das Padding verandert wird, wird
die erste Ebene aktualisiert. Auf diese erste Ebene kann ein Infol-
mage platziert werden.

Die nachste Ebene hat einen zIndex von 5000-15000, darin sind die
Mover mit einem zIndex von 10000 enthalten. Auf dieser Ebene
kann ein Infolmage platziert werden, da dieses mit den Movern ak-
tualisiert wird.

Sobald der zIndex einen Wert von 15000 Uberschritten hat, werden
die visuellen Elemente in dieser Ebene aktualisiert. Auf dieser Ebe-
ne kann ein Infolmage platziert werden, das nicht mit den Movern
aktualisiert wird.
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10 Tc3 XTS Utility

Die Tc3 XTS Utility wird zusammen mit dem TF5850 Software Paket
installiert. Die Tc3 XTS Utility ist eine PLC-Bibliothek und wird zum
Lesen oder Setzen von Parametern des XTS Systems verwendet.

Die folgende Grafik zeigt den Aufbau der Tc3 XTS Utility:

FB_TcloXtsEnviroment

= GetXpuCount()
= GetXpuOids()
= P_XpuCount

= P_XpuQids
= Init()
= XpuTclo()
FB_Mc2CaGroup FB_TcloXtsProcessingUnit FB_TcloXtsInfoServer

= GetRailLength() = GetOperationMode() = GetlnfoStationCount()

= GetDefaultGapControlMode() = GetMagnetPlateType() = P_InfoStationCount

= GetGapControlDirection() = GetDetectedMoverCount() = P_InfoStationQids

. MoverTcIo() L] inoStationTcIo()
= PartTclo()
= TrackTclo() :
FB_TcloXtsInfoServerlnfoStation

= GetDescription()
= GetlsEnabled()

FB_TcloXtsXpuTrack FB_TcloXtsXpuPart FB_TcloXtsXpuMover

= GetlsClosed() = GetModuleSide() = GetMoverld()
= GetPolarity() = GetOriginTransform() = GetAxisld()
= GetOffset() = GetDriveState() = GetDistanceDriven()

= SetlsClosed()

= ModuleTclo() = SoftDrive
= ModuleCokE()
= ControlArea()

FB_TcloXtsPartModule FB_TcloXtsPartControlArea

= GetDriveState() = GetName()

= SetOffset() = GetStartPosition()
= SetPositionIndex() = SetDescription()
= CoE

= MotorTerminal

= SensorTerminal
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10.1 Bibliothek hinzufiigen

Um die Visualisierung nutzen zu kénnen, muss eine Tc3 XTS Utility-
Bibliothek zur PLC hinzugefugt werden.

10.1.1  Standard PLC-Projekt hinzufiigen

Solution Explorer -1 x| p Solution Explorer > TwinCAT Project ausklappen
@E-| - p = . .
T ——— o- P Mit der rechten Maustaste auf PLC klicken, um das Kontextme-
2] Solution TwinCAT Project’ (1 project) nd aufzurufen
4 ol TwinCAT Project

bl svsTEm » Im Kontextmeni auf Add New Item... klicken

Add New Item... Ins

" Add Existing Item... Shift+ Alt+ A
& AN
3 /0] Add Project from Source Control...

Paste Ctrl+V
Paste with Links

Hide PLC Configuration

" *| Das Dialogfenster Add New Item 6ffnet sich.

» Auf Standard PLC Project klicken

» In das Eingabefeld Name einen Namen eingeben
» Auf Add klicken, um ein SPS-Projekt hinzuzufiigen

10.1.2  Tc3 XTS Utility-Bibliothek hinzufiigen

Solution Explorer ~#x | p Solution Explorer > TwinCAT Project > PLC > Untitled > Untitled
@h-o-a|p- Project ausklappen
Search Selution Explorer (Ctrl+G) P~
] Solution "TwinCAT Project’ (1 project) » Mit der rechten Maustaste auf References klicken, um das Kon-
R textmenii aufzurufen
) . . .
' QJ'LTGN » Im Kontextmenii auf Add library... klicken
4 [0 untitled2
4 =] Untitled? Project
External Types
DUTs Add library...
3 GVLs Placeholders...
b [3 POUs Library repository...
3 visUs Set to Effective Ve
b “IT-;’:' F\[Ta;k(mc o ECLIVe Version )
O Untitled? Instar Set to Always Newest Version
SAFETY
[ ¢+
&l AnALYTICS
& o
Add by *| Das Dialogfenster Add Library 6ffnet sich.
String for a fulltext search.. : 4] .
. » (Miscellaneous) ausklappen
» Auf Te3_XTS_Utility klicken
» Mit OK bestatigen
Die Te3 XTS_Ultility-Bibliothek wird hinzugeflugt.
Beckhaff Automation GmbH |
Advanced. Cancel
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10.2 Initialisierung

10.2.1 Beispiel-Code

// Declaration Part

PROGRAM MAIN

VAR
fbXtsEnvironment
stXtsEnvironmentConfiguration
nEnvironmentState

END VAR

// Programm Part
CASE nEnvironmentState OF

1: //Enable init items

Der Funktionsbaustein FB_TcloXtsEnvironment muss einmal far
das XTS Projekt eingerichtet werden, damit auf alle Parameter der
Processing Unit zugegriffen werden kann. Wenn im Projekt XTS Ob-
jekte verwendet werden sollen, muss zusatzlich der Funktionsbau-
stein FB_XtsEnvironment eingerichtet werden.

Die Funktionsbausteine fir den Zugriff auf die Parameter des Info-
Servers und der CA-Gruppe sind in der Tc3 XTS Utility integriert.
Sie missen die Funktionsbausteine fur die Initialisierung aktivieren,
damit die Funktionsbausteine im weiteren Verlauf Uber den
FB_Tclo-XtsEnvironment genutzt werden kdnnen.

Der Funktionsbaustein FB_TcloXtsEnvironment muss einmal beim
Starten oder bei einer Online-Anderung initialisiert werden, um Infor-
mationen Uber alle Objekte zu erhalten. Nach der Initialisierung sind
alle Parameter Uber den FB_TcloXtsEnvironment verfugbar. Durch
den Aufruf der entsprechenden Methoden kann auf alle Parameter
zugegriffen werden. Es findet keine automatische zyklische Aktuali-
sierung der Daten statt.

FB TcloXtsEnvironment;
ST XtsEnvironmentConfiguration;
INT:=1;

//Enable init Info Server if needed
stXtsEnvironmentConfiguration.bEnableInitInfoServer := TRUE;

//Enable init CA Group if needed
stXtsEnvironmentConfiguration.bEnableInitCaGroup := TRUE;

//Set configuration of XtsUtility init
fbXtsEnvironment.P XtsEnvironmentConfiguration := stXtsEnvironmentConfiguration;

//Next Step
nEnvironmentState:=2;

2://Init
//Start init

IF fbXtsEnvironment.Init (TRUE) THEN

//Stop init

fbXtsEnvironment.Init (FALSE) ;

//Next Step

nEnvironmentState:=3;

END IF

3: //Check if init succeeded

//Check IsInitialized property
IF fbXtsEnvironment.P_IsInitialized THEN

//Next Step

nEnvironmentState:=4;

END IF

4: //Init done

’

END CASE

BECKHOFF Version: 1.1.1
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10.3  PLC-Zugriff

10.3.1 Call Chain

Mit der folgenden Call Chain haben Sie die Mdglichkeit auf die we-
sentlichen Parameter der XTS Objekte zuzugreifen. Eine Ubersicht
zu den Parametern finden Sie im Kapitel ,Parameter®, [Seite 445].

T

ModuleCoE(n)

e ControlAreaTclo(n)

mmmme 17aCkTclo(n)
T S
mmmme INfoServerTclo(n) InfoStationTclo(n)

s Mc2CaGroup(n)

10.3.2  Zugriff auf die TcIo-Parameter

In der SPS kann grundsatzlich auf alle Tclo-Parameter zugegriffen
werden. Der Zugriff erfolgt tGber die TcCom-Objekte im Solution Ex-
plorer.

Beispiel Anzahl erkannter Mover

@ Der Zugriff auf Tclo-Parameter wird beispielhaft an dem Auslesen
der Anzahl erkannter Mover dargestellt. Das Aufrufen der Onli-
ne-Parameter erfolgt fir alle Tclo-Parameter auf die gleiche Weise.

Solution Explorer
cCo@E-|o-d M-
Search Selution Explorer (Ctrl+a)
& Solution TwinCAT Project’ (1project)
4 ﬂTwinCATProject
4 [ svSTEM
|® License
b @ Real-Time
b B Tasks
=f= Routes
2= Type System
4 [3E TeCOM Objects
b ) XesProcessingUnit 1

b [ pic

Wl carrme

-1 x| p Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jjects ausklappen

» Doppelklick auf XtsProcessingUnit

Obct Cortet et (o) [ Foramter 0wt SvereCses. bisce i 60 | B> | Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken

Mover Detection

a

» Mover Detection ausklappen

ActiveMoverCount 1 [m] .
T TRUE r » Anzahl der erkannten Mover bei DetectedMoverCount ausle-
DetectionCycleCount 1 (] sen
DetectionCycleCountTotal 1 ]
DetectionState TRUE [}
Detect, ount 6 | (I
ExpectedhoverCount 6 [}
ScannedModuleCount 0 [m]

+ MaverPasitions [ . | (]
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10.3.3  Zugriff auf die Parameter in der SPS

Fir den Zugriff auf verschiedene Parameter in der SPS bendtigen
Sie diese Aufrufe:

Auslesen der Anzahlt erkannter Mover

nDetectedMoverCount := fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .GetDetectedMoverCount () ;

Auslesen des DriveState von XPU1

//read the DriveState of XPU1

eDrive:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .GetDriveState();

Auslesen der Modulanzahl von XPU1

//read the ModuleCount of XPUl-Part2

nModuleCount:=fbXtsTcIo(l)-.PartTcIo (2) .GetModuleCount () ;

Auslesen der Ldnge von XPU1

//read the Length of XPUl-Part2-Module3

fLength:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .PartTcIo(2).ModuleTcIo(3).GetLength ()

Auslesen der ID der Achse von XPU1

//read the AxisId of XPUl-Mover3

nAxisId:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (l).MoverTcIo(3) .GetAxisId() ;

Auslesen der Lange des Tracks von XPU1

//read the Length of XPUl-Track2

flength:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .TrackTcIo (2).GetLength();

Auslesen der Startposition des InfoStation

//read the StartPositionOnPart of Infostation2

fPosition:=fbXtsEnvironment.InfoServerTcIo(l).InfoStationTcIo(2). GetStartPositionOnPart () ;

Auslesen des GabControl-Modus des CA-Gruppe

//read the GapControlMode of CaGroupl

GapControlMode:=fbXtsEnvironment.Mc2CaGroup (1) .GetDefaultGapControlMode () ;
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10.3.4  Zugriff auf die SoftDrive-Parameter
Fiar den Zugriff auf die SoftDrive-Parameter bendtigen Sie diese
Aufrufe:

Auslesen des KP von VelocityControlLoop

//read Kp of velocity control loop

fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .MoverTcIo(l).SoftDrive.VelocityControl.GetKp () ;

Einstellen des KP von VelocityControlLoop

//set kp of velocity control loop

fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .MoverTcIo(l) .SoftDrive.VelocityControl.SetKp(1l.5);
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10.3.5 Zugriff auf die CoE-Daten

10.3.5.1  Modulobjekt

el o

&3

Solution Explorer > 1 x
@i o-a| =
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) Do~

] Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TWinCAT Project
4 (@@ svysTEM
A License
b @ Real-Time
b B Tasks
stz Routes
¥ Type System
4 [i8] TcCOM Objects
4 thProcessingUnit‘I
4 Part 1

3 Module 2

Object Context Parameter {Init) | Parameter (Online) | interfaces  Data Pointer

‘ MName |Va|ue

1

Auxiliary Voltage 5V 0.0

Auxiliary Voltage 10V 0.0

Auxiliary Voltage 24V 0.0

DC Link Voltage
Current Scaling 0.0

Device Info ]

+ PCB Temperatures [0.0]
Owerall Current 0.0
Max DC link voltage - last 300 ms 0.0
Max overall current - last 500 ms 0.0
Chip ID 0

BECKHOFF Version: 1.1.1

Der Zugriff auf die CoE-Daten erfolgt entweder Uber das Modulob-

jekt oder Uber das Lesen des CoE-Registers.

Der Treiber bietet die Moglichkeit, die CoE-Daten direkt Uber das

Modulobjekt auszulesen.

Treiber-Intervall beeinflusst Aktualitat der CoE-Daten

Der Treiber aktualisiert die CoE-Daten in einem selbstbestimmten
Intervall. Es kann daher vorkommen, dass die ausgegebenen Infor-

mationen nicht aktuell sind.

Beispiel

Der Zugriff auf die CoE-Daten wird beispielhaft an dem Auslesen
der DC Link Voltage dargestellt. Das Aufrufen der CoE-Daten erfolgt

fur alle CoE-Daten auf die gleiche Weise.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-

Jects > XtsProcessingUnit > Part ausklappen

» Doppelklick auf Module

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken

» Auf + von Drive CoE - Info Data klicken
» Wert bei DC Link Voltage auslesen

TF5850
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Update der CoE-Daten (iber das Tclo-Modul

Mit der CoE-Lesefunktion Uber das Tclo-Modul kénnen Sie gleich-
zeitig auf verschiedene CoE-Daten zugreifen. Der Zugriff erfolgt
Uber folgenden Aufruf:

fDcLink:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .PartTcIo (1) .ModuleTcIo(l).GetDCLinkVoltage();

alI2T REF=fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).GetI2TTemperatures();

10.3.5.2  Update der CoE-Daten liber direktes Lesen der CoE-Register

° Die Tc3 XTS Utility organisiert den Zugriff auf die CoE-Daten, um

1 Kommunikationsfehler zu vermeiden. Sie kdnnen nur ber eine Up-
date-Methode aktualisieren und nur auf ein Modul eines Einspeise-
strangs gleichzeitig zugreifen. Zusatzlich bietet die Tc3 XTS Utility
die CoE-Daten uber das 10-Modul auszulesen.

Soluion xlore - x| p Solution Explorer > TwinCAT Project > I/O > Devices > Device 1
BE-|o-a[Fp-= ausklappen

Search Solution Explorer (Ctrl+i) P~

3] Selution “TwinCAT Project’ (1 project) > DOppe|k|iCk an Tel’m 1

4 ol TwinCAT Project
» SYSTEM
k=] MoToN
PLC
SAFETY
[ c++
ANALYTICS
P 140
4 L Devices
4 =5 Devicel

+8 Image
28 Image-Info

b 4% SyncUnits
> [Z Inputs
b W% Outputs
|3 InfoData
3 0
b €3 Term 3 (AT2000-0250)
S]] _Tomme s T [ e e » Im Projektfenster auf den Reiter CoE - Online klicken
Update List | OJAuto Update /] Single Update [] Shaw Offine Data
R \ | » Auf CC I2T Diag Data klicken
Add o Starup. | Modue OD (AoEFor): [0 |
ndex Name Flags Value Unit
1000 Deveetype RO 000001385 (5001)
1008 Device name RO AT2001-0250
1009 Herdhare version RO 2
1008 Software version RO 1
® 10110 Restore defaukt parameters RO >1<
© W80 ldertty RO >dc
# T0F00  Backup parameler handing RO >1¢
© WFI0  Diagosis Hstoy RO
1078 Actuzl Time Stamp RO DedE315CI6ETS ns
16000 CCRPDOMeap Otputs RO >16¢
# TADD  CCTxPDO-Map Inputs RO >16¢
 1C000  Syncmanagertyps RO >4<
% 1C120  RNPDOassign RO >1c
© 1C130 TPDO assign RO >1c
 1C320  SMoutput parameter RO 3¢
© 1CI30 SMinpul parameter RO >32¢
© 60000 CClpus RO >3e
# 70000 CCOups RO >3e
% B00DO  CC Amplier Seftings AW >46¢
# BIOFO  CCVendordda AW >33¢
590000 CC Irfo cata 5O >38c
CC 127 Diag data 0 <
S ANTD  CCDag et RO >15<
© FO000  Moduer device profil RO >2¢
FOO0B Code word AW 600000000 ©)
©OFOI00 Mode st AW 1<
Fo3 BTN RO
% FBODD  CCCommand RO >3<
# FBADD  Memoyinerface RO >3¢
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Aufruf zum Auslesen der Register nur mit angeschlossener
Hardware

Das Auslesen der CoE-Daten uber die Aufrufe ist nur mit ange-
schlossener Hardware und nur im Run-Modus mdglich.

Wenn keine Hardware angeschlossen ist oder das System in der Si-
mulation betrieben wird, kénnen die Aufrufe Fehlermeldungen her-
vorrufen.

[P

Mit folgendem Aufruf wird ein Auslesen der Register vermieden,
wenn keine Hardware angeschlossen ist und das System in Simula-
tion betrieben wird:

IF NOT fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).GetOperationMode () = OperationMode.Simulation THEN
"Methode, die genutzt werden soll"
END IF

Mit folgenden Aufrufen lassen sich die Register auslesen, wenn
Hardware angeschlossen ist und das System im Run-Modus betrie-
ben wird:

IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l) .ModuleTcIo(l).CoE.I2TDiagData.Update () THEN
al2T:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.I2TDiagData.TemperatureCoilCh;
END IF

IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l) .PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.InfoData.Update () THEN
nDcLink:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .PartTcIo(l).ModuleTcIo(l) .CoE.InfoData.DcLinkVoltage;
END IF

10.3.5.3  Zugriff auf alle Daten eines CoE-Objekts

Wenn Sie beispielsweise Zugriff auf alle 12T-Werte bendtigen, kon-
nen Sie das gesamte Objekt Uber die Eigenschaft all verfiigbar ma-
chen. Folgende Aufrufe sind daflr erforderlich:

pCoEI2TDiagData : POINTER TO ST AT2xxxI2TDiagData;

IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l) .ModuleTcIo(l).CoE.I2TDiagData.Update () THEN
pCoelI2TDiagData:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.I2TDiagbata.all;
END IF

10.3.5.4  Aktualisierung und Zugriff auf alle CoE-Objekte

Die Tc3 XTS Utility ermoglicht es Ihnen, alle CoE-Objekte mit nur ei-
nem Aufruf zu aktualisieren und darauf zuzugreifen. Folgende Auf-
rufe sind dafiir erforderlich:

stAllCoEData : ST_AT2xxxI2TDiagData;

IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l) .ModuleTcIo(l).CoE.Al11CoE.UpdateAllCoEData () THEN
stAllCoEData:=fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.AL11CoE.A11CoEData;
END IF
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10.3.6  Zugriff auf den Diagnoseverlauf

Sie kdnnen direkt auf den Diagnoseverlauf vom 10-Modul sowie auf
andere CoE-Daten zugreifen. Folgender Aufruf ist daftir erforderlich:

IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1l)PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.DiagHistoryData.UpdateDiagHistory () THEN
stAT2xxxI2TDiagHistory:= fbXtsEnvironment.XpuTcIo (l).PartTcIo(l).ModuleTcIo(l).CoE.DiagHistory-
Data.DiagHistory;

END IF

10.3.7 Mover ID-Erkennung einstellen
Folgender Aufruf ist fur die Mover ID-Erkennung erforderlich:
IF fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).SetMoverIdDetectionMode (MoverIdDetectionMode.Moverl) THEN

nEnvironmentState:=8;
END_IF

10.3.8 Mover-Befehle abspeichern

Mit der Befehlsverlauf-Funktion kénnen bis zu 25 Befehle fur einen
Mover gespeichert werden. Jeder Befehl enthalt den Befehlstyp, die
Station, einen Text und einen Zeitstempel.

Wird kein eigener Zeitstempel eingetragen, fligt die Funktion auto-
matisch einen Zeitstempel hinzu.

el o

Folgende Aufrufe sind fir das Verwalten des Befehlsverlaufs erfor-
derlich:

stCommand : ST TcIoXtsMoverCommand;

refCommandHistory : REFERNCE TO ARRAY[l..TcIoXtsEnvironmentParameterList.MaxMessageCommandHistory] OF
ST _TcIoXtsMoverCommand;

//preparing the message to store in command history
//if there is no time stamp in the message, the program will add one automatically

stCommand.sCommandType := ‘MoverAbsoluteCA‘';
stCommand.sStation := ,Station2’;
stCommand.sText := ,Pos:1000,Acc/Dec:10000"Y;

//adding message int command history
fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .MoverTcIo (1) .AddCommand (stCommand) ;

//read command history
refCommandHistry REF= fbXtsEnvironment.XpuTcIo(l).MoverTcIo(l).P CommandHistory;

//clear all messages in command history
fbXtsEnvironment.XpuTcIo (1) .MoverTcIo(l) .ClearCommandHistory() ;
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10.4 Visualisierung

Der Funktionsbaustein FB_XtsEnvironmentVisu nutzt einen Inter-
face Pointer als Eingang, der auf den Funktionsbaustein
FB_TcloXtsEnvironment verweisen muss, um auf die Parameter der
XTS Objekte zugreifen zu kdnnen. Die Methode Cycle von FB_Xts-
EnvironmentVisu muss zur zyklischen Aktualisierung aller Parame-
ter aufgerufen werden.

HINWEIS

Visualisierung nur zur Unterstiitzung wéahrend des Program-
mierens

Die Visualisierung dient nur zur Unterstitzung wahrend des Pro-
grammierens eines XTS Systems und kann nicht zur Visualisie-
rung in der Anlagenbedienoberflache genutzt werden.

» Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,XTS HMI
Controls®, [Seite 381].

10.4.1 Beispiel-Code

// Declaration Part
PROGRAM MAIN

VAR
fbXtsEnvironment : FB TcIoXtsEnvironment;
nEnvironmentState : INT:=1;
END_ VAR
/=

// Programm Part
CASE nEnvironmentVisuState OF

1: //Link data pointer
fbXtsEnvironmentVisu (ipTcIoXtsEnvironment:=fbXtsEnvironment) ;

Next Step
nEnvironmentVisuState:=2;

2: //Cyclic update of Visu information
fbXtsEnvironmentVisu.Cycle () ;

END CASE

SOz » Solution Explorer > TwinCAT Project > PLC > Untitled > Untitled
= Project ausklappen
» Mit der rechten Maustaste auf VISUs klicken, um das Kontext-
menU aufzurufen
T » Im Kontextmenu auf Add klicken, um ein weiteres Kontextmenu
aufzurufen
Lo PIctos Add 19 pou..
[ T pe] o » Im Kontextmenu auf Visualization... klicken
B s | mperpicepenn @ ibalves
b @vo ¥ cut CtrleX. &
& e PRI [
X Delete Del
(=]
» Atenter | P
(=]
=
=]
]
He
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Add Visualization *
@ Creates a visualization object
MName:
|\.|"|sualizaﬁon |
Symbol libraries Active

@ visusymbols (system) | |

A visualization symbol library is a TwinCAT library with graphics
and graphical objects. If the visualization symbol library is
assigned the library is added into the POUs library manager. The
graphics and graphical objects are shown in the toolbox when a
visualization editor is the active editor.

Open Cancel
Solution Explorer > X
Qe oo po-
Search Solution Explorer (Ctrl+a) -

a7 Solution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project
b @l SYSTEM
MOTION

4 [ PLC
4 [ titled1

4 H—; Untitled1 Project
1 External Types
[+ .3 References
53 DUTs
£3 GVLs
b 3 POUs
4 [ VISUs
il GlobalTextList
[ H"_'f] PlcTask (PlcTask)
ﬁ Visualization Manager
O} Untitled Instance

ANALYTICS

b & o

440 —

Das Dialogfenster Add Visualization 6ffnet sich.

» Kontrollkéstchen VisuSymbols (System) aktivieren

» Auf Open klicken

Die Visualization wird zu VISUs hinzugefugt.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > PLC > Untitled > Untitled

Project > VISUs ausklappen
» Doppelklick auf Visualization

Im Projektfenster 6ffnet sich der Reiter Visualization.

TF5850

Version: 1.1.1
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10.4.2 Standard-Visualisierung

= CrdHistory_Sub

LS EtherCatDiag_Sub

™  ModuleDiag_Sub

s MoverStatus_ Module_Sub
o Moverstatus_Sub
MoverTuning_Sub
YI_AdvancedMotion
VI_CrndHistory
Y_EtherCatDiag
YI_ModuleDiag
WI_MoverDiag
YI_MoverTuning
YI_MumberHollow
YI_Mumbersub
YI_MumberSubMover
VI_XtsEnvironmentVisu
WI_XtsHome

VI el ik

LI L B B

BECKHOFF

Version: 1.1.1

Toolbox v 1 X
Search Toolbox Fol
[alTea_xTs_Utility

k  Pointer

» Toolbox > Tc3_XTS_Utility ausklappen

» Mit gedrickter linker Maustaste VI_Xts_EnvironmentVisu in
das Projektfenster Visualization ziehen

Visualization™ + X

BECKHOFF  xTs utility

Home Xpu Part Module Mover Track Setting

XTS Processing Unit - Setting

Refresh Time

Die Visualisierung wird im Projektfenster Visualization dargestellt.

» Bei Bedarf die Visualisierung fiir bessere Bedienbarkeit vergro-
Rern

» Bei Bedarf die Visualisierung im Projektfenster positionieren
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10.4.3  Zyklus Daten aktualisieren

i

//Link data pointer

Fir die Verwendung der
Te3 XTS Utility initialisiert werden.

Nach der Ubergabe des DataPointers muss die Methode Cycle des
Funktionsbausteins FB_XtsEnvironmentVisu im SPS-Programm zy-
klisch aufgerufen werden, um die Parameter aller XTS Objekte zu

aktualisieren:

fbXtsEnvironmentVisu (ipTcIoXtsEnvironment :=fbXtsEnvironment) ;

//Cyclic update of Visu information
fbXtsEnvironmentVisu.Cycle();

10.4.4 Visualisierung steuern

BECKHOFF  xts usiiy
Homo  Xpu  Pat Moo | Soting
XTS Processing Unit - Setting

Refresh Time

BECKHOFF  xTs utility

Home  Xpu  Pat  Modie  Mover Track Seting

XTS Processing Unit - Mover
XPU: 1 j ﬂ

Mover Overview

442 —

Neben der Startseite gibt es funf weitere Reiter zur Anzeige von Pa-
rametern:

* Xpu

* Part

* Module
* Mover
* Track

Anzeige Beispiel
Die Anzeige der Parameter wird beispielhaft an dem Reiter Mover
dargestellt.

» Auf den Reiter Mover klicken

» Auf einen Mover klicken, um detaillierte Informationen des Mo-

vers aufzurufen

TF5850

Visualisierung muss vorher
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BECKHOFF _ xs iy

o Mode  Mover  Track Setting

XTS Processing Unit - Mover
XPU: 1 -] 4| wover: [2}2

General Info Drive P

» Auf + oder — klicken, um zwischen den Movern zu wechseln
ODER
» In das Eingabefeld die Nummer des Movers eingeben

10.4.4.1  Einzelne Seite der Visualisierung

Toolbox *Ox

Search Toolbox P~

[alrez_xTs_utility -
k  Pointer

Lo CrndHistory_Sub
L EtherCatDiag_Sub
™ ModuleDiag_Sub
%5 MoverStatus_ Module_Sub
i) MoverStatus Sub
MoverTuning_Sub
VI_AdvancedMotion
VI_CrmdHistory
VI_EtherCatDiag
VI_MeduleDiag
VI_MoverDiag
VI_MeverTuning
VI_NumberHollow
VI_MumberSub
VI_MumberSubMover
& VI_XtsEnvironmentVizu
T VI XtsHome
V| Xtslib
e Y| _XtsModule
e Y| _XtsModuleOverview
VI_XtsMower

VI_XtsMoverOverview

Tryyeg -

L veono o

BECKHOFF Version: 1.1.1

Neben der Verwendung der Standardvisualisierung VI_XtsEnviron-
mentVisu ist es auch mdglich, eine Visualisierung als eigenstandige
Seite zu verwenden. Sie kdnnen die gewlnschte Seite mit gedruick-
ter linker Maustaste in die Visualisierung ziehen und anschlieRend
die entsprechende Methode im SPS-Programm aufrufen, um die
Daten zu aktualisieren.

Im folgenden Beispiel wird die Seite VI_XtsMover zur Visualisierung
hinzugeflgt, um weitere Detailinformationen des Movers anzuzei-
gen.

» Toolbox >Tc3_XTS_Utility ausklappen

» Mit gedrickter linker Maustaste VI_XtsMover in das Projektfens-
ter Visualization ziehen
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//Link data pointer

BECKHOFF  xts uuiy
Home Xpu Part Module Mover Track Setting
|
| XTS Processing Unit - Mover
R %S %d | %d =| + %s  %d / %d =| +
RS o o
oy
cod ” )
General Info %s Position Info Com. History
AdsPort %d Axis 1D %d _Address %d PartPosion  %.2f Message Id %d ﬂ ﬂ
AdTacOD  006x msoD o Noduenr. % Trackposton %21 Tmesamp  %s
TkoD  omx OistancsDiven %21 Tominalon o paton ouex staton s
ook % TakoD o CommanaType s
Simulation omesrr % %S parthe ” Ton
Startup Part Ox%x. EncoderEmor  %d Address %d Track Nr %d &
siarup Poston %21 Mastrneta s Noduens. %
saupD s SotDmoOD  oxtex Tominalo  oxex
Mover ID
e Gotoodule
© "
</ >
|

Die Visualisierung der Mover wird im Projektfenster Visualization

dargestellt.

» Bei Bedarf die Visualisierung fir bessere Bedienbarkeit vergro-

Bern

» Bei Bedarf die Visualisierung im Projektfenster positionieren

Nach der Ubergabe des DataPointers muss zur Aktualisierung der
Daten die Methode CatMover in der SPS zyklisch aufgerufen wer-

den:

fbXtsEnvironmentVisu (ipTcIoXtsEnvironment:=fbXtsEnvironment) ;

//cyclic update of Mover Visu information

fbXtsEnvironmentVisu.CatMover

444 —

()7

TF5850

Version: 1.1.1

BECKHOFF



TE3 XTS Utility

10.5 Parameter

10.5.1 FB_TcIoXtsEnvironment - I_TcIoXtsEnvironment

10.5.1.1  Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type

Erlauterung

Init - BOOL BOOL

Initialisierung

GetXpuCount - BOOL BOOL

Aktualisiert die Gesamt-
zahl der Processing Units,
die Uber P_XpuCount oder
P_XpuCountUnit abgeru-
fen werden kann.

GetXpuOids - BOOL BOOL

Aktualisiert die Objekt ID-
Liste der Processing Units,
die Uber P_XpuOQids abge-
rufen werden kann.

GetInfoServerCount BOOL BOOL

Aktualisiert die Gesamt-
zahl der InfoServer, die
Uber die P_InfoServer-
Count abgerufen werden
kann.

GetInfoServerOids |- BOOL BOOL

Aktualisiert die Objekt ID-
Liste der InfoServer, die
Uber P_InfoServerOids ab-
gerufen werden kann.

GetCaGroupCount |- BOOL BOOL

Aktualisiert die Gesamt-
zahl der CA-Gruppen, die
Uber P_CaGroupCount ab-
gerufen werden kann.

GetCaGroupOids - BOOL BOOL

Aktualisiert die Objekt ID-
Liste der CA-Gruppen, die
Uber P_CaGroupOids ab-
gerufen werden kann.

Subitem

XpuTclo - |_TcloXtsProcessing-|UINT
Unit

Die Eingabe der Proces-
sing Unit Nummer wahit
diese Processing Unit fur
den weiteren Betrieb aus.

InfoServerTclo - |_TcloXtsInfoServer |UINT

Die Eingabe der InfoSer-
ver-Nummer wahlt diesen
Server flr den weiteren
Betrieb aus.

Mc2CaGroup - |_Mc2CaGroup UINT

Die Eingabe der CA-Grup-
pen Nummer wahlt diese
CA-Gruppe flir den weite-
ren Betrieb aus.

BECKHOFF Version: 1.1.1 TF5850
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Eigenschaften

ARRAY [1..TcloXts-

EnvironmentParamet
erList.MaxXtsProces
singUnits] OF OTCID

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_XpuCount - UDINT - Gibt die Gesamtzahl der
Processing Units zurlick.

P_XpuCountUnit - UINT - Gibt die Gesamtzahl der
Processing Units in UINT
zurUck.

P_XpuOids - REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID-Liste der

XPUs zurtck.

P_InoServerCount

UINT

Gibt die Gesamtzahl der
InfoServer zurlick.

P_InfoServerCount-
Oids

REFERENCE TO
ARRAY [1..TcloXts-
EnvironmentParamet
erList.MaxXtsInfoSer
ver] OF OTCID

Gibt die Objekt ID-Liste der
InfoServer zurick.

Oids

ARRAY [1..TcloXts-
EnvironmentParamet
erList.MaxXtsCaGrou
p] OF OTCID

P_CaGroupCount - UINT - Gibt die Gesamtzahl der
CA-Gruppe zurtick.
P_CaGroupCount- |- REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID-Liste der

CA-Gruppe zurlck.

P_lIslnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zurick.

P_XtsEnvironment-
Configuration

ST_XtsEnvironment-
Configuration

Gibt die Konfiguration der
XTS Umgebung zurick.
Dieser Parameter wird be-
nutzt, um die Initialisierung
der XTS Umgebung, wie
beispielsweise die Initiali-
sierung des InfoServers
oder CA-Gruppe, auszu-
wahlen.

446 —
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10.5.2 FB_TcloXtsProcessingUnit - I_ TcIoXtsProcessingUnit

10.5.2.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetOperationMode |General OperationMode - Gibt den ausgewahlten
Operation Mode zurick.

GetEtherCatMaster- |General OTCID - Gibt die EtherCAT Master

SyncTaskObjectld Synchro Task Object ID
zuruck.

GetMoverType Mover MoverType - Gibt den ausgewahlten
Movertyp zurtck.

GetMagnetPlateType |Mover MagnetPlateType - Gibt den ausgewahlten
Magnetplattentyp zurlck.

GetMoverSortOrder [Mover SortOrderEnum - Gibt die ausgewahlte Sor-
tierreinenfolge der Mover
zurlck.

GetMoverWidth Mover LREAL - Gibt den minimalen Ab-
stand zwischen den Mo-
vern zurick.

GetConfiguredDetec- |[MoverDetection UDINT - Gibt die festgelegte Erken-

tionCount nungsanzahl zurick.

SetConfiguredDetec- |MoverDetection BOOL UDINT Definiert die Erkennungs-

tionCount anzahl.

TriggerDetection MoverDetection BOOL - L6st eine Mover Erken-
nung aus.

TriggerRedetection |MoverDetection BOOL - Lost eine Mover Wiederer-
kennung aus.

GetExpectedMover- |MoverldDetection ARRAYI1..2] OF - Gibt die erwarteten Mover

Ids ST_ExpectedMover- IDs bei der ID-Erkennung

Ids mit mehreren Mover 1 zu-
rack.

GetMoverldDetec-  |MoverldDetection MoverldDetectionMo- |- Gibt den festgelegten Mo-

tionMode de ver ID-Erkennungsmodus
zuriick

GetMoverPositionAs- [MoverldDetection MoverPositionAssi- |- Gibt die Mover Positions-

signment gnment zuweisung zurulck.

TriggerMoverldDe- |MoverldDetection BOOL - Lost eine Mover ID-Erken-

tection nung aus.

SetExpectedMover- |MoverldDetection BOOL ExpectedMove- |Legt die erwarteten Mover

Ids rids : AR- IDs bei der ID-Erkennung

RAY[1..2] OF |mit mehreren Movern 1
ST _Expected- |fest.
Moverlds

SetMoverldDetec- MoverldDetection BOOL MoverldDetec- [Legt den Mover ID-Erken-

tionMode tionMode nungsmodus fest.

SetMoverPositionAs- [MoverldDetection BOOL MoverPositio- |Legt die Zuordnung der

signment nAssignment |Mover Position fest.

GetTeachingFile- Teaching UDINT - Gibt die Nummerierung/

Number den Namen der Teaching-
Datei zurtck.

GetlsAbortOnTea- |Teaching BOOL - Gibt die Einstellung der

chingWarningEnab- Teaching-Warnung zurck.

led Wenn TRUE, kann der
Start des Systems wegen
der Warnung abgebrochen
werden.
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Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

GetlsTeachingCheck-
SumCheckEnabled

Teaching

BOOL

Gibt die Einstellung der
Lernkontrollsummenpri-
fung zuriick. Gibt TRUE
zurtick, wenn die angege-
bene Prifsumme verwen-
det wird, um zu Uberpri-
fen, ob die richtige Tea-
ching-Datei geladen und
nicht beschadigt ist.

SetTeachingFile-
Number

Teaching

BOOL

UDINT

Legt die Nummerierung/
den Namen der angewen-
deten Teaching-Datei fest

GetlsAutoDumpWri-
teEnabled

Diagnostics

BOOL

Gibt die Einstellung des
automatischen Schreibens
der Dump-Datei zurick.
Wenn TRUE, schreibt der
Treiber in bestimmten Si-
tuationen wie beim Start
oder im Fehlerfall automa-
tisch eine Dump-Datei.

GetlsInputCheck-
Enabled

Diagnostics

BOOL

Gibt die Einstellungen der
Eingabeprifung zuriick.
Wenn TRUE, sind alle
Plausibilitatsprifungen al-
ler Eingangskanale im
System aktiviert.

GetUsedEventLog-
ger

Diagnostics

EventMessenger

Gibt ausgewahlte Spezifi-
kationen zurlck, wie Ereig-
nisse und Nachrichten vom
Treiber Ubermittelt werden

WriteDump

Diagnostics

BOOL

Schreibt eine Dump-Datei.

SetlsIinputCheckEna-
bled

Diagnostics

BOOL

BOOL

Legt die Aktivierung/Deak-
tivierung der Eingangspri-
fung fest

GetlsCycleTimeWar-
ningSuppressed

Advanced

BOOL

Gibt die Einstellung der un-
terdrickten Zykluszeitwar-
nung zurtick. Wenn akti-
viert, wird die Warnung,
dass der Treiber bei einer
Zykluszeit von 250us nicht
lauft, deaktiviert.

ACHTUNG: Nur im Simu-
lationsmodus verfligbar.

GetlsMoverFrozen-
ErrorActivated

Advanced

BOOL

Gibt die Einstellung des
Fehlers eines eingefrore-
nen Movers zurtick. Wenn
aktiviert, gibt der Treiber
eine Fehlermeldung an-
stelle einer Warnung aus,
wenn eine Position des
Mover eingefroren ist.

GetlsPositionBased-
ErrorForwardingEnab
led

Advanced

BOOL

Gibt die Einstellung der po-
sitionsbezogenen Fehler-
weiterleitung zurtick. Wenn
aktiviert, wird ein Hardwa-
re-Fehler positionsbasiert
an Mover weitergeleitet,
die sich auf den fehlerhaf-
ten Modulen befinden.

448 —
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetOptimization Advanced OptimizationEnum |- Gibt die ausgewahlte Opti-
mierung zurlck.
GetlsPositionNoi- Simulation BOOL - Gibt Positionsrauschen in
seEnabled der Simulation zurick.
GetlsRandomStart-  [Simulation BOOL - Gibt die Einstellung der zu-
UpEnabled falligen Startposition von
Movern zurilck.
GetMoverDistance  |Simulation LREAL - Gibt den Moverabstand
beim Starten zurtick
GetPositionOffset Simulation LREAL - Gibt den Positionsoffset
der Mover beim Starten
zuriick
GetPositionNoise- Simulation LREAL - Gibt die Bandbreite des
Bandwidth Positionsrauschens zuriick
GetRandomStartUp- |Simulation LREAL - Gibt die Bandbreite des
Bandwidth zuféalligen Starts zuriick
GetPositionStartUp- |Simulation PositionStartUpSimu- (- Gibt den ausgewahlten
SimulationMode lationMode Modus fiir die Startposition
zurlck
GetMoverldStartUp- |Simulation MoverldStartUpSi- |- Gibt den gewahlten Modus
SimulationMode mulationMode fur die Generierung der
Mover-ID zurlick
GetRandomlInitMode |Simulation RandomlnitMode - Gibt den gewahlten Modus
fur die Initialisierung der
Zufallsauswahl zurtick
GetRandomiInitSeed |Simulation DINT - Gibt den Startwert zurtick,

der fiir die Zufallsgenerie-
rung von Moverposition
und Mover ID verwendet
wird.

BECKHOFF
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10.5.2.2 Methode - Parameter (Online)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetAreAllPositions- |MoverDetection BOOL — Gibt den Zustand zurick,
Valid wenn alle Moverpositionen
glltig sind.
GetDetectionCycle- [MoverDetection UDINT - Gibt die Anzahl der Erken-
Count nungszyklen zurtck.
GetDetectedMover- |MoverDetection UDINT - Gibt die Anzahl der Mover
Count zuruck, die wahrend des
letzten Erkennungsprozes-
ses erkannt wurden.
GetExpectedMover- [MoverDetection UDINT - Gibt die Anzahl der auf
Count dem System erwarteten
Mover zurlick.
GetScannedModule- |MoverDetection UDINT — Gibt die Anzahl der Module
Count zuruck, die wahrend der
letzten Erkennung
gescannt wurden.
GetMoverPositions |MoverDetection BOOL - Aktualisiert die aktuelle Po-
sition aller Mover.
GetActiveMover- MoverDetection UDINT — Gibt die Anzahl aktiver Mo-
Count ver zurlick.
GetHasMoverldDe- [MoverldDetection BOOL - Gibt den Status der Mover
tectionError ID-Erkennung zurtck.
Wenn TRUE, ist ein Fehler
wahrend der Mover ID-Er-
kennung aufgetreten.
GetlsMoverldDetec- |MoverldDetection BOOL — Gibt den Status der Mover
tionValid ID-Erkennung zurick.
Wenn TRUE, wurde die
Mover ID erkannt.
GetlsMoverldDetec- |MoverldDetection BOOL - Gibt den Status der Mover

tionActive

ID-Erkennung zurtck.
Wenn TRUE, lauft die Mo-
ver |ID-Erkennung.

GetMoverlds MoverldDetection ARRAY [1..TcloXts- |- Gibt eine Liste der Mover
EnvironmentParamet IDs zurlick.
erList.MaxXtsMovers
PerXpu] OF
STRING(3);
GetlsTeachingChan- |Teaching BOOL - Gibt den Status des Tea-
ged chings zurick. Wenn
TRUE, lauft das Teaching.

GetlsTeachingValid |Teaching BOOL - Gibt den Status des Tea-
chings zuritick. Wenn
TRUE, ist das Teaching
gultig.

GetDriveState Info DriveState - Gibt den Status des An-

triebssystems zurtck.

GetMoverCount Structure UDINT - Gibt die Gesamtzahl der

Mover zurlck.

GetMoverOids Structure BOOL - Aktualisiert die Objekt ID

aller Mover.

GetPartCount Structure UDINT - Gibt die Gesamtzahl aller

Parts zurtck.

GetPartOids Structure BOOL - Aktualisiert die Objekt ID

aller Parts.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetTaskCount Structure UDINT - Gibt die Gesamtzahl aller
Tasks zurtck.
GetTaskOids Structure BOOL - Aktualisiert die Objekt ID
aller Tasks.
GetTrackCount Structure UDINT - Gibt die Gesamtzahl aller
Tracks zurlck.
GetTrackOids Structure BOOL - Aktualisiert die Objekt ID
aller Tracks.
Subitems
MoverTclo - |_TcloXtsXpuMover |UINT Wahlt einen Mover fir den
weiteren Betrieb durch Ein-
gabe der Nummer des
ausgewahlten Mover.
PartTclo - |_TcloXtsXpuPart UINT Wahlt einen Part fur den
weiteren Betrieb durch Ein-
gabe der Nummer des
ausgewahlten Parts.
TrackTclo - |_TcloXtsXpuTrack |UINT Wahlt einen Track fiir den
weiteren Betrieb durch Ein-
gabe der Nummer des
ausgewahlten Tracks.
10.5.2.3  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_MoverPositions - REFERENCE TO - Gibt die Position des Parts,
ARRAY [1..TcloXts- die Objekt ID des Parts
EnvironmentParamet und die Objekt ID des
erList.MaxXtsMovers Tracks zurlck, auf dem
PerXpu] OF ST_Xpu- sich der Mover befindet.
MoverPositions
P_MoverOQids - REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID aller Mo-
ARRAY [1..TcloXts- ver zurlck.
EnvironmentParamet
erList. MaxXtsMovers
PerXpu] OF OTCID
P_PartOids - REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID aller
ARRAY [1..TcloXts- Parts zurtck.
EnvironmentParamet
erList.MaxXtsPartsP
erXpu] OF OTCID
P_TaskOids - REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID aller
ARRAY [1..12] OF Tasks zurtick.
OTCID
P_TrackOids - REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID aller
ARRAY [1..TcloXts- Tracks zurlck.
EnvironmentParamet
erList.MaxXtsTracks
PerXpu] OF OTCID
P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurlck.
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10.5.3 FB_TcIoXtsXpuPart - I_TcIoXtsXpuPart

10.5.3.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type

Erlauterung

GetTaskOid General OTCID —

Gibt die Objekt ID der Task
zurUck.

GetModuleSide General ModuleSide -

Gibt die Seite des Moduls
zurtick, die im XTS Tool
Window und im XTS View-
er angezeigt wird. Auswahl
zwischen Front und Back.

GetOriginTransform |General ST_OriginTransform |-

Gibt die Ausgangstransfor-
mation fir den Part, die im
XTS Tool Window und
XTS Viewer angezeigt
wird, zurick.

SetlsClosed General BOOL BOOL

Legt den Part als ge-
schlossene Form fest.

SetModuleSide General BOOL ModuleSide

Legt die Modulseite des
Parts fest, der im XTS Tool
Window und im XTS View-
er angezeigt wird.

SetOriginTransform |General ST_originTransform |-

Legt die Ausgangstransfor-
mation fest, die im XTS
Tool Window und XTS
Viewer angezeigt wird.
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10.5.3.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

GetDriveState

Info

DriveState

Gibt den Status des An-
triebssystems zurick.

GetGlobalNumber

Info

UDINT

Gibt die globale Nummer
eines Parts zurick. Die
globale Nummer wird ver-
wendet, um alle Parts zu
unterscheiden, die von der
Processing Unit verwaltet
werden.

GetlLength

Info

LREAL

Gibt die Lange des ausge-
wahlten Parts zurlck.

GetAreaCount

Structure

UDINT

Gibt die Gesamtzahl der
Areas auf dem Part zu-
rick.

GetAreaOids

Structure

BOOL

Aktualisiert die Objekt ID
der Areas auf dem Part.

GetModuleCount

Structure

UDINT

Gibt die Gesamtzahl der
Module auf dem Part zu-
rick.

GetModuleOids

Structure

BOOL

Aktualisiert die Objekt ID
der Module auf dem Part.

Subitems

ModuleCoE

|_AT2xxxXtsMotor

UINT

Wahlt ein Modul fir das
weitere Lesen des CoE
durch Eingabe der Num-
mer des ausgewahlten Mo-
duls aus.

ModuleTclo

|_TcloXtsPartModule

UINT

Wahlt ein Modul fir den
weiteren Betrieb durch Ein-
gabe der Nummer des
ausgewahlten Moduls aus.

10.5.3.3

Eigenschaften

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

P_AreaOids

REFERENCE TO
ARRAY [1..100] OF
OTCID

Gibt die Objekt ID der Are-
as auf dem Part zurtick.

P_ModuleOids

REFERENCE TO
ARRAY [1..TcloXts-
EnvironmentParamet
erList.MaxModulesP
erPart] OF OTCID

Gibt die Objekt ID der Mo-
dule auf dem Part zurtick.

P_lIslnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zurilck.
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10.5.4 FB_TcloXtsPartControlArea -1_ TcloXtsPartControlArea

10.5.4.1

Methode - Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

GetName

General

STRING(1023)

Gibt den Namen der Con-
trol Area zurtick.

GetDescription

General

STRING(1023)

Gibt die Beschreibung der
Control Area zurlick.

GetStartPosition

General

LREAL

Gibt die Startposition der
Control Area auf dem Part
zuruck.

GetEndPosition

General

LREAL

Gibt die Endposition der
Control Area auf dem Part
zurick.

GetBlendInLength

General

LREAL

Gibt die Lange vom Start
der Control Area bis zu der
Position, an der die Con-
trol-Parameter komplett
genutzt werden, zurick.

GetBlendOutLength

General

LREAL

Gibt die Lange, ab der die
Control Parameter nicht
mehr komplett genutzt
werden, bis zum Ende der
Control Area, zurlck.

GetlsEnabled

General

BOOL

Gibt den Aktivierungssta-
tus der Control Area zu-
ruck.

SetName

General

BOOL

STRING(1023)

Legt den Namen fur die
Control Area fest.

SetDescription

General

BOOL

STRING(1023)

Legt die Beschreibung der
Control Area fest.

SetStartPosition

General

BOOL

LREAL

Legt die Startposition der
Control Area fest.

SetEndPosition

General

BOOL

LREAL

Legt die Endposition der
Control Area fest.

SetBlendInLength

General

BOOL

LREAL

Legt die BlendInLength
fest.

SetBlendOutLength

General

BOOL

LREAL

Legt die BlendOutlLength
fest.

SetlsEnabled

General

BOOL

BOOL

Legt die Aktivierung/Deak-
tivierung der Control Area
fest.
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10.5.4.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetlLength Info LREAL - Gibt die Lange der Control
Area zurlck.

GetlsValid Info BOOL - Gibt TRUE zurtck, wenn
alle Einstellungen der Con-
trol Area giltig sind.

10.5.4.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zuruck.
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10.5.5 FB_TcloXtsPartModule - I_TcIoXtsPartModule

10.5.5.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetAdsPort General WORD - Gibt den Ads Port zurtick.

GetTaskOid General OTCID - Gibt die Objekt ID der Task
zurUck.

GetMotorTerminalO- |General OTCID - Gibt die Objekt ID der zu-

id gehdorigen Motorklemme
zuruck.

GetSensorTerminal |General OTCID - Gibt die Objekt ID der zu-
gehdrigen Sensorklemme
zurlck.

GetPositionIindex General UDINT - Gibt den Index des Moduls
im XTS System zurlck.
Das erste Modul hat den
Index O.

GetOffset General LREAL - Gibt den Offset des Mo-
duls zurtick, um mechani-
sche Toleranzen auszu-
gleichen.

GetScalingFactor General LREAL - Gibt den Skalierungsfaktor
zurtick, um mechanische
Toleranzen auszugleichen.

SetAdsPort General BOOL WORD Legt den ADS Port fest.

SetTaskOid General BOOL OTCID Legt die Task fir einen
Part, durch Eingabe der
Task Objekt ID, fest.

SetMotorTerminalOid |General BOOL OTCID Legt die Objekt ID der Mo-
torklemme fest.

SetSensorTerminal- |General BOOL OTCID Legt die Objekt ID der

Oid Sensorklemme fest.

SetPositionIindex General BOOL UDINT Legt den Index des Moduls
im XTS System fest.

SetOffset General BOOL LREAL Legt den Offset des Mo-
duls fest.

SetScalingFactor General BOOL LREAL Legt den Skalierungsfaktor
des Moduls fest.
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10.5.5.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

GetAngle

Info

LREAL

Gibt den Winkel des Mo-
duls zurlick.

GetGlobalNumber

Info

UDINT

Gibt die globale Nummer
des Moduls zurlick. Die
globale Nummer wird ver-
wendet, um alle Module zu
unterscheiden, die von der
Processing Unit verwaltet
werden.

GetlLength

Info

LREAL

Gibt die Lange des Moduls
zurlck.

GetMasterNetld

Info

AMSNETID

Aktualisiert die Net-ID des
EtherCAT Masters.

GetDriveAddress

Drivelnfo

UINT

Gibt die Adresse des Drive
Terminals zurtick.

GetDriveConfiglden-
tity

Drivelnfo

ST_DriveConfiglden-
tity

Gibt die Struktur der konfi-
gurierten Antriebs-ldentitat
mit der Hersteller-ID, dem
Code, der Revision und
der Seriennummer zurick.

GetDriveOnlinelden-
tity

Drivelnfo

ST_DriveOnlinelden-
tity

Gibt die Struktur der online
Antriebs-ldentitat mit Her-
steller-ID, dem Code, der
Revision und der Serien-
nummer zurtck.

GetDriveState

Drivelnfo

DriveState

Gibt den Status des An-
triebs-Terminals zurtick.

GetEncoderAddress

Encoderlinfo

UINT

Gibt die Adresse des En-
coder Terminals zuriick.

GetEncoderConfig-
Identity

Encoderlinfo

ST_EncoderConfig-
Identity

Gibt die Struktur der konfi-
gurierten Encoder-ldentitat
mit der Hersteller-ID, dem
Code, der Revision und
der Seriennummer zuriick.

GetEncoderOnline-
Identity

Encoderinfo

ST_EncoderOnline-
Identity

Gibt die Struktur der online
Encoder-ldentitat mit Her-
steller-ID, dem Code, der
Revision und der Serien-
nummer zurtick.

GetEncoderSensor- |Encoderinfo ARRAY]1..32] OF - Gibt die Werte des Enco-
Values ST_EncoderSensor- der-Sensors zurilck.
Values

GetDriveBTN General BTN - Gibt die Beckhoff Tracea-
bility Number (BTN) zu-
ruck.

GetDriveDeviceNa- |General STRING(15) - Gibt den Device-Namen

me zurick.

GetDriveDeviceType |General UDINT - Gibt den Device-Typ zu-
rack.

GetDriveHardware- |General STRING(15) - Gibt die Hardwareversion

Version zuruck.

GetDriveSoftware-  |General STRING(15) - Gibt die Softwareversion

Version zurlck.

Getl2TWarnLevel AmplifierSettings USINT - Gibt das 12T-Warnlevel zu-
rick.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Getl2TErrorLevel AmplifierSettings USINT - Gibt das 12T-Fehlerlevel
zurlck.
GetTemperature- AmplifierSettings UINT - Gibt das Temperatur-
WarnLevel Warnlevel zurick.
GetTemperatureEr- |AmplifierSettings UINT - Gibt das Temperatur-Feh-
rorLevel lerlevel zurtick.
GetMaxDcLinkVolta- |AmplifierSettings UDINT - Gibt das Maximum der
ge DC-Link-Spannung zurlck.
GetMinDcLinkVolta- |AmplifierSettings UDINT - Gibt das Minimum der DC-
ge Link-Spannung zuriick
GetEnabledBrake- |AmplifierSettings BOOL - Gibt die Einstellungen des
Chopper Bremskraftreglers zurtick.
GetBreakAfterBridge- | AmplifierSettings BOOL - Gibt die Einstellung der
Disable Unterbrechung nach der
Deaktivierung der Daten-
Ubertragung zurtick.
Getl2TTemperatures |12T REFERENCE TO - Gibt den 12T-Wert zurtick.
ARRAY [1..15] OF
REAL
GetAuxiliaryVolta- InfoData REAL - Gibt die Betriebsspannung
gesVv von 5V zurlck.
GetAuxiliaryVolta- InfoData REAL - Gibt die Betriebsspannung
gel10V von 10 V zurlck.
GetAuxiliaryVolta- InfoData REAL - Gibt die Betriebsspannung
ge24V von 24 V zuruck.
GetDCLinkVoltage |InfoData REAL - Gibt die DC-Link-Span-
nung zurtick.
GetCurrentScaling  |InfoData REAL - Gibt die Skalierung der
Stromstarke zurtick.
GetChiplD InfoData ULINT - Gibt die Chip-ID zurtck.
GetDevicelnfo InfoData UDINT - Gibt die Device-Informatio-
nen zuruck.
GetMaxDCLinkVolta- |InfoData REAL - Gibt die maximale DC-
gelLast500ms Link-Spannung der letzten
500 ms zurtick.
GetMaxOverallCurr- |InfoData REAL - Gibt den Gesamtstrom der
entLast500ms letzten 500 ms zurlick
GetOverallCurrent InfoData REAL - Gibt den Gesamtstrom zu-
ruck.
GetPCBTemperatu- |InfoData REFERNCE TO AR- |- Gibt die Temperatur von
res RAY [1..4] OF REAL PCB zurtck.
GetCode VendorData ULINT - Gibt den Code zurtick.
GetCoilOvercurrent- |VendorData UDINT - Gibt die Uberstromgrenze
Threshold der Spule zurlck.
GetCoilPeakCurrent |VendorData UDINT - Gibt die Stromspitzen der
Spule zurick.
GetCoilRatedCurrent |VendorData UDINT - Gibt den Nennstrom der
Spule zurick.
GetCoilThermalTime-|VendorData UINT - Gibt die thermische Zeit-
Constant konstante der Spule zu-
ruck.
GetEnableOverall-  |VendorData BOOL - Gibt die Einstellung der
CurrentPeakDetecti- Spitzenstromerkennung
on zurlck.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetEnableOverallNe- |VendorData BOOL - Gibt die Einstellung des

gativeCurrentChan- Fehlers fir die negative

geError Gesamtstromanderung zu-
rack.

GetEnableOverallNe- |VendorData BOOL - Gibt die Einstellung des

gativepowerError negativen Gesamtfehlers
zurlck.

GetOverallCurrentFil- |VendorData UINT - Gibt den Gesamtstromfilter

ter zurlck.

GetOverallCurrent-  [VendorData UINT - Gibt Zunahme des Ge-

Gain samtstroms zurlck.

GetOverallCurrent- [VendorData DINT - Gibt das Offset des Ge-

Offset samtstroms zuruck.

GetOverallOvercur- [VendorData UDINT - Gibt die Gesamtiberstrom-

rentThreshold grenze zuruck.

GetPolarity VendorData UDINT - Gibt die Polaritat zurtck.

10.5.5.3  Eigenschaften

Parameter |Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Subitems

CoE - |_AT2xxxXtsMotor |- Wahlt die CoE-Lesefunkti-
on fUr den weiteren Betrieb
aus.

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zuruck.
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10.5.6 FB_AT2xxxXtsMotor (ModuleCoE/CoE) - I_AT2xxxXtsMotor (ModuleCoE/CoE)

10.5.6.1 Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Update - BOOL - Aktualisiert die ausgewahl-
ten CoE-Daten.

UpdateDiagHistory |- BOOL - Aktualisiert die Diagnose
Verlaufsdaten. (Beta Versi-
on)

UpdateAllCoEData |- BOOL - Aktualisiert die Daten aller
CoE-Objekte. Die Daten
kdnnen Uber die Eigen-
schaft UpdateAllCoEData
aufgerufen werden.
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10.5.6.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
AlICoE UpdateAllCoEData |I_AT2xxxAllCoEData |- Wahlt alle CoE-Objekte
aus.
UpdateAllCoEData |UpdateAllCoEData |ST_AT2xxxAllCoE- |- Gibt die Daten aller CoE-
Data Objekte zurtck.
AmplifierSettingsDa- |AmplifierSetting |_AT2xxxAmplifier- |- Wahlt die Verstarkerein-
ta Settings stellungen aus.
BrakeAfterBridgeDi- |AmplifierSetting BOOL - Gibt den Zustand der
sable Bremse zurlck, nachdem
die Uberbriickung deakti-
viert wurde.
EnableBrakeChopper |AmplifierSetting BOOL — Gibt den Status der Akti-
vierung des Bremskraftbe-
grenzers zurtck.
I2TErrorLevel AmplifierSetting USINT - Gibt den Fehlerlevel von
2T zurick.
[2TWarnLevel AmplifierSetting USINT - Gibt den Warnlevel von
2T zurick.
MaxDcLinkVoltage |AmplifierSetting UDINT - Gibt das Maximum der
DC-Link-Spannung zuriick.
MinDcLinkVoltage AmplifierSetting UDINT - Gibt das Minimum der DC-
Link-Spannung zurick.
TemperatureErrorLe- |AmplifierSetting UINT - Gibt das Fehlerlevel der
vel Temperatur zurdck.
TemperatureWarnLe-|AmplifierSetting UINT - Gibt das Warnlevel der
vel Temperatur zurlck.
BtnData BTN |_AT2xxxBtn - Wahlt die Beckhoff Tracea-
bility Number (BTN) aus
Btn BTN STRING(13) - Gibt die Beckhoff Tracea-
bility Number (BTN) zu-
rack.
DeviceNameData DeviceName |_AT2xxxDeviceNa- |- Wahlt den Device-Namen
me aus.
DeviceName DeviceName STRING(17) - Gibt den Device-Namen
zurlck.
DeviceTypeData DeviceType |_AT2xxxDeviceType |- Wahlt den Device-Typ aus.
DeviceType DeviceType UDINT - Gibt den Device-Typ zu-
ruck.
DiagData DiagData |_AT2xxxDiagData |- Wahlt die Diagnosedaten
aus.
WarningActual DiagData UINT - Gibt die Diagnosedaten
zurUck.
ErrorLatch DiagData UINT - Gibt den Speicherfehler
zurUck.
ErrorActual DiagData UINT - Gibt den aktuellen Fehler
zurick.
DiagHistoryData DiagHistory I_AT2xxxDiagHistory |— Wahlt den Diagnoseverlauf
aus.
DiagHistory DiagHistory ST_AT2xxxDiagHis- |- Gibt den Diagnoseverlauf
tory zurUck.
AmsNetld Ethercat T _AMSNETID - Gibt die Net-ID zurlick.
DriveAdr Ethercat UINT - Gibt Adresse des Treibers
zuruck.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
HardwareVersionDa- |HardwareVersion |_AT2xxxHardware- |- Wahlt die Hardwareversion
ta Version aus.

HardwareVersion HardwareVersion STRING(2) - Gibt die Hardwareversion
zurick.

I2TDiagData I2TDiagData I_AT2xxxI2TDiagDa- |— Wahlt die 12T-Diagnose

ta aus.
TemperatureCoilCh |I12TDiagData ARRAYI1..15] OF - Gibt die 12T-Werte der
USINT Spulen zurick.

IdentityData IdentityData |_AT2xxxldentity - Wahlt die ID aus.

ProductCode IdentityData UDINT - Gibt den Produktcode zu-
ruck.

Revision IdentityData UDINT - Gibt den Revisionsstand
zurlck.

SerialNumber IdentityData UDINT - Gibt die Seriennummer zu-
rick.

Vendorld IdentityData UDINT - Gibt die ID des Herstellers
zuruck.

InfoData InfoData |_AT2xxxInfoData - Wahlt die Informationsda-
ten aus.

AuxiliaryVoltage10V |InfoData UINT - Gibt die gemessene Hilfs-
spannung von 10 V zu-
ruck.

AuxiliaryVoltage24V |InfoData UINT - Gibt die gemessene Hilfs-
spannung von 24 V zu-
ruck.

AuxiliaryVoltage5V |InfoData UINT - Gibt die gemessene Hilfs-
spannung von 5V zurtck.

Chipld InfoData ARRAY [1..16] OF |- Gibt die ID des Chips zu-

BYTE ruck.

CurrentScaling InfoData INT - Gibt die Skalierung des
Stroms zurtick.

DcLinkVoltage InfoData UINT - Gibt die DC-Link-Span-
nung zurtick.

Devicelnfo InfoData UDINT - Gibt die Device-Informatio-
nen zurtick.

MaxDCLinkVoltage- |InfoData UDINT - Gibt die maximale DC-

Last500ms Link-Spannung der letzten
500 ms zurtck.

MaxOverallCurrent- |InfoData DINT - Gibt den Gesamtstrom der

Last500ms letzten 500 ms zurlck.

OverallCurrent InfoData DINT - Gibt den Gesamtstrom zu-
ruck.

PcbTemp InfoData ARRAYI1..4] OF - Gibt die Temperatur im

UINT Modul zurtick.

SoftwareVersionData |SoftwareVersion |_AT2xxxSoftware- |- Wahlt die Softwareversion

Version aus.

SoftwareVersion SoftwareVersion STRING(2) - Gibt die Softwareversion
zurick.

VendorData VendorData I_AT2xxxVendorData |— Gibt die Herstellerdaten
zurlck.

Code VendorData ARRAY [1..16] OF |- Gibt die Softwareversion

BYTE zurUck.

CoilOvercurrent- VendorData UDINT - Gibt die Uberstromgrenze

Threshold der Spule zurick.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
CoilPeakCurrent VendorData UDINT - Gibt die Stromspitzen der
Spule zurick.
CoilRatedCurrent VendorData UDINT - Gibt den Nennstrom der
Spule zurick.
CoilThermalTime- VendorData UINT - Gibt die thermische Zeit-
Const konstante der Spule zu-
rick.
EnableOverallCur-  [VendorData BOOL - Gibt die Einstellung der
rentPeakDetection Spitzenstromerkennung
zurtck.
EnableOverallNega- [VendorData BOOL - Gibt die Einstellung des
tivCurrentChangeEr- Fehlers fir die negative
ror Gesamtstromanderung zu-
rick.
EnableOverallNegati- |VendorData BOOL - Gibt die Einstellung des
vePowerError negativen Gesamtfehlers
zurlck.
OverallCurrentFilter |VendorData UINT - Gibt den Gesamtstromfilter
zurtck.
OverallCurrentGain [VendorData UINT - Gibt Zunahme des Ge-
samtstroms zurick.
OverallCurrentOffset |VendorData DINT - Gibt das Offset des Ge-
samtstroms zurlck.
OverallCurrentThres- |VendorData UDINT - Gibt die Gesamtuberstrom-
hold grenze zuruck.
Polarity VendorData UDINT - Gibt die Polaritat zurtck.
All All PVOID - Gibt alle Daten eines Un-
terbereichs zurtick, bei-
spielsweise VendorData
und SoftwareVersion.
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10.5.7 FB_TcloXtsModuleMotorTerminal - I_TcIoXtsModuleMotorTerminal

10.5.7.1  Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetObjectName - STRING(21) - Gibt den Namen der Mo-
torklemme zurick.

10.5.7.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurick.

10.5.8 FB_TcloXtsModuleSensorTerminal - I_TcIoXtsModuleSensorTerminal

10.5.8.1 Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen der Sen-
sorklemme zurlck.

10.5.8.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_lIslnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zurick.
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10.5.9 FB_TcloXtsXpuTrack - I_TcIoXtsXpuTrack

10.5.9.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetTaskOid General OTCID - Gibt die Objekt ID der Task

fur den Track zurick.

GetlsClosed General BOOL - Gibt den Status zurlick, ob

der Track geschlossen ist.

GetlsIncludedInDe- |General BOOL - Gibt den Status zurlick, ob

tection der Track in den Erken-

nungsmodus integriert ist.

GetPolarity General Polarity - Gibt die Polaritat zurtck.

GetOffset General LREAL - Gibt das Offset zurtick.

GetPartConfigltems |General ARRAY[1..TcloXts- |- Gibt die Informationen des
EnvironmentParamet Parts in diesem Track zu-
erList. MaxPartsPerTr ruck.
ack] OF ST_Part-

Configltems

SetlsClosed General BOOL BOOL Legt den Status fest, ob

der Track geschlossen ist.

SetlsincludedinDe- |General BOOL BOOL Legt den Status fest, ob

tection der Track in den Erken-

nungsmodus integriert ist.

SetPolarity General BOOL Polarity Legt die Polaritat fest.

SetOffset General BOOL LREAL Legt das Offset fest.

SetTaskOid General BOOL OTCID Legt die Task fir den

Track durch Eingabe der
Objekt ID fest.

10.5.9.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetlLength Info LREAL - Gibt die Lange des Tracks

zurlck.

GetModuleCount Info UDINT - Gibt die Anzahl an Modu-

len zurick.

GetPartCount Info UDINT - Gibt die Anzahl an Parts

zuruck.

GetPartInfoltems Info ARRAYI1..TcloXts- |- Gibt ein Array von Part In-
EnvironmentParamet formationen zurtick, das
erList.MaxPartsPer- die Part Objekt ID, die Po-
Track] OF ST_PartIn- laritdt des Parts, das Offset
foltems des Parts im Track und die

aktuelle Lange des Parts
enthalt.

10.5.9.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-

sierung zurick.
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10.5.10 FB_TcIoXtsXpuMover - I_TcIoXtsXpuMover

10.5.10.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetAdsPort General WORD - Gibt den ADS Port zurlck.

GetActiveTrackOb- |General OTCID - Gibt die Objekt ID des akti-

jectld ven Tracks zurlck.

GetTaskOid General OTCID - Gibt die Objekt ID der Task
zurick.

SetActiveTrackOb- |General BOOL OTCID Legt den aktiven Track

jectld durch Eingabe der Objekt
ID des Tracks fest.

GetlsActivated General BOOL - Gibt den aktivierten Status
des Movers zurlck.

SetlsActivated General BOOL BOOL Legt den aktivierten Status
des Movers fest.

GetSimulatedStart-  |Simulation OTCID - Gibt die Objekt ID des

UpPart Startparts in der Simulation
zurick.

GetSimulatedStart-  |Simulation LREAL - Gibt die Position beim

UpPosition Start zurlck.

GetSimulatedStart-  |Simulation STRING(3) - Gibt die ID des Movers zu-

Upld rdck.

SetSimulatedStart-  [Simulation BOOL OTCID Legt den Startpart durch

UpPart Eingabe der Objekt ID des
Parts fest.

SetSimulatedStart-  |Simulation BOOL LREAL Legt die Startposition fest.

UpPosition

SetSimulatedStart-  |Simulation BOOL STRING(3) Legt die ID des Movers

Upld fest.

466 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF




TE3 XTS Utility

10.5.10.2 Methode - Parameter (Online)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetMoverld MoverldDetection STRING(3) - Gibt die Mover ID zurtick.
GetAxisld Info UDINT — Gibt die ID der Achse zu-
rick.
GetAxisObjectld Info OTCID - Gibt die Objekt ID der Ach-
se zurtick.
GetDistanceDriven |Info LREAL - Gibt den Wert der absolu-
ten Fahrstrecke zurlick.
Einheit: mm
GetDistanceDrive- Info LREAL — Gibt den Wert der absolu-
ninKm ten Fahrstrecke zurlick.
Einheit: km
GetDriveAddress Info UINT — Gibt die Adresse des Mo-
duls zurlick, auf der sich
der Mover befindet.
GetDriveModule- Info UDINT — Gibt die Nummer des Mo-
Number duls zurlick, auf der sich
der Mover befindet.
GetDriveTerminalQOid |Info OTCID - Gibt die Objekt ID des Mo-
duls zurlick, auf der sich
der Mover befindet.
GetEncoderAddress |Info UINT — Gibt die Adresse der Enco-
derklemme zurick, auf der
sich der Mover befindet.
GetEncoderModule- |Info UDINT - Gibt die Nummer der En-
Number coderklemme zurtick, auf
der sich der Mover befin-
det.
GetEncoderTerminal-|Info OTCID - Gibt die Objekt ID der En-
Oid coderklemme zurtick, auf
der sich der Mover befin-
det.
GetHasDriveError Info BOOL32 — Gibt den Fehlerstatus des
Antriebs zurtick.
GetHasEncoderError |Info BOOL32 - Gibt den Fehlerstatus der
Encoderklemme zurlck.
GetMasterNetld Info AmsNetld — Gibt die Net-ID des Moduls
zurlck.
GetPositionInfo Info REFERENCE TO - Gibt die Positionsinforma-
ST _Positioninfo tionen des Parts und des
Tracks zurtick
GetSoftdriveOid Info OTCID - Gibt die Objekt ID des
SoftDrives zuriick.
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10.5.10.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_AxisOid Info REFERNCE TO - Gibt die Objekt ID der Ach-
OTCID se zurlck.

P_SoftdriveOid Info REFERENCE TO - Gibt die Objekt ID des
OTCID SoftDrives zuriick.

P_IsInitialised Info BOOL - Gibt den Status der Initiali-

sierung zurlck.

Softdrive Softdrive |_McXtsMoverSoft- |- Wahlt den SoftDrive flr

drive den weiteren Betrieb aus.
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10.5.11 FB_McXtsMoverSoftdrive - I_McXtsMoverSoftdrive
10.5.11.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetAdsPort General WORD — Gibt den ADS Port des
SoftDrives zurick.
GetHardwareModulo |General LREAL - Gibt den Hardware Modulo
Faktor zurlck.
GetOperationMode |General UDINT - Gibt den Betriebsmodus
zurick.
GetMaxCurrentOut- |General LREAL — Gibt den maximalen Aus-
put gangsstrom zurtick.
GetEmergencyRamp |General LREAL - Gibt die Notbremsfunktion
zuruck.
GetEmergencyTime- |General LREAL - Gibt die gesamte Notfall-
Out ausfallzeit zurlck.
GetStandstillSwitch- |General LREAL — Gibt die Schaltzeit zurlick,
Time die der Mover bendtigt, um
in den Stillstand zu wech-
seln.
Kontrollparameter nach
dem Stillstand.
GetStandstillSwitch- |General TcSdStandStill- — Gibt den Modus zurlick, in
Mode SwitchMode dem der Mover in den Still-
stand schaltet.
GetControlAreas ControlAreas REFERENCE TO - Gibt die Einstellungen flir
ARRAY[1..TcloXts- die Control Areas zurtck.
EnvironmentParamet
erList.MaxAreasPerP
art] OF ST_ControlA-
reas
GetAreaOwner ExternallO OTCID — -
GetloChildArealLoca- |ExternallO REFERNCE TO AR- |- -
tion RAY[1..2] OF ST _lo-
ChildARealocation
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10.5.11.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetEncoderOid General OTCID - Gibt die Objekt ID des En-
coders zuruck.

GetFeedForwardOid |General OTCID - Gibt die Objekt ID der Vor-
steuerung zurtck.

GetFilter10id General OTCID - Gibt die Objekt ID von Fil-
ter 1 zuruck.

GetFilter20id General OTCID - Gibt die Objekt ID von Fil-
ter 2 zurick.

GetlinterpolatorOid  |General OTCID - Gibt die Objekt ID des In-
terpolators zurtick.

GetMoverOid General OTCID - Gibt die Objekt ID des Mo-
vers zurlck.

GetPositionControl- |General OTCID - Gibt die Objekt ID der Po-

Oid sitionskontrolle zuruck.

GetSoftdriveOid General OTCID — Gibt die Objekt ID des
SoftDrives zuriick.

GetTcNc3ActData General REFERENCE TO - Obsoleter Parameter.

ST _TcNc3ActData

GetTuningAssistOid |General OTCID - Gibt die Objekt ID des Tu-
ning Assistenten zurick.

GetVelocityControl- |General OTCID - Gibt die Objekt ID der Ge-

Oid schwindigkeitsregelung zu-
ruck

10.5.11.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Encoder - |_SoftdriveEncoder |- Wahlt den Encoder flr den
weiteren Betrieb aus.

FeedForward - |_SoftdriveFeedFor- |- Wahlt die Vorsteuerung fur

ward den weiteren Betrieb aus.

Filter1 - |_SoftdriveFilter1 - Wahlt den Filter 1 fir den
weiteren Betrieb aus.

Filter2 - |_SoftdriveFilter2 - Wahlt den Filter 2 fir den

weiteren Betrieb aus.

Interpolator

|_Softdrivelnterpola-
tor

Wahlt den Interpolator fir
den weiteren Betrieb aus.

PositionControl

|_Softdriveposition-
Control

Wahlt die Positionskontrol-
le flr den weiteren Betrieb
aus.

VelocityControl - |_SoftdriveVelocity- |- Wahlt die Geschwindig-
Control keitskontrolle fur den wei-
teren Betrieb aus.
P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurilck.
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10.5.12 FB_SoftdriveEncoder - I_SoftdriveEncoder

10.5.12.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetVelocityFeed- General TcSdVelocityFeed- |- Gibt den Feedback-Modus

backMode backMode der Geschwindigkeit zu-
rick.

GetPositionFeed- General TcSdPositionFeed- |- Gibt den Feedback-Modus

backMode backMode der Position zurtck.

GetPositionLowPass-|General LREAL - Gibt die Frequenz des Po-

Filter sitions-Tiefpassfilters zu-
rick.

GetVelocityFilter- General LREAL - Gibt die Bandbreite der

Bandwidth Geschwindigkeitsfilter zu-
ruck.

GetStartUpPosition |General TcSdStartUpPositi- |- Gibt den Typ der Startposi-

onType tion zurlck.

SetVelocityFeed- General BOOL TcSdVelocity- |Legt den Feedback-Modus

backMode FeedbackMode |der Geschwindigkeit fest.

SetPositionLowPass- |General BOOL LREAL Legt die Frequenz des Po-

Filter sitions-Tiefpassfilters fest.

SetVelocityFilter- General BOOL LREAL Legt die Bandbreite des

Bandwidth Geschwindigkeitsfilters
fest.

GetCorrectionFactor |Advanced LREAL - Gibt den Korrekturfaktor
des Beobachtungs modells
zurlck.

GetSimulationOffset |Advanced LREAL - Gibt das Offset der Start-
position in der Simulation
zurlck.

GetCommutationEr- |Advanced LREAL - Gibt den Schwellenwert

rorVelocity der Kommunikationsfehler-
Geschwindigkeit zurlick.

SetCorrectionFactor |Advanced BOOL - Legt den Korrekturfaktor
fest.

SetSimulationOffset |Advanced BOOL - Legt das Offset der Start-
position in der Simulation
fest.

SetCommutationEr- |Advanced BOOL - Legt den Schwellenwert

rorVelocity der Kommunikationsfehler-
Geschwindigkeit fest.

10.5.12.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurlck.
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10.5.13 FB_SoftdriveFeedForward - I_SoftdriveEncoder

10.5.13.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetFeedForwardTy- |[General TcSdFeedForward- |- Gibt den Typ der Vorsteue-
pe Type rung zurdck.
GetKpAccFFT General LREAL - Gibt die Verstarkung der
Beschleunigungsvorsteue-
rung zurick.
GetKpAccFFTArea |General LREAL - Gibt die Verstarkung der
Beschleunigungsvorsteue-
rung der Area zurick.
GetFrictionCompen- |General LREAL - Gibt die Vorsteuerung des
sation Stroms zur zur Kompensa-
tion der Haftreibung zu-
rick.
GetFrictionCompen- |General LREAL - Gibt die Vorsteuerung des
sationArea Stroms zur zur Kompensa-
tion der Haftreibung der
Area zurick.
GetAreaCurrentLimit |General LREAL - Gibt das Stromlimit der
Area zurick.
SetFeedForwardTy- |[General BOOL TcSdFeedFor- |Legt den Typ der Vor-
pe wardType steuerung fest.
SetKpAccFFT General BOOL LREAL Legt die Verstarkung der
Beschleunigungsvorsteue-
rung fest.
SetKpAccFFTArea |General BOOL LREAL Legt die Verstarkung der
Beschleunigungsvorsteue-
rung der Area fest.
SetFrictionCompen- |General BOOL LREAL Legt die Vorsteuerung des
sation Stroms zur Kompensation
der Haftreibung fest.
SetFrictionCompen- |General BOOL LREAL Legt die Vorsteuerung des
sationArea Stroms zur Kompensation
der Haftreibung der Area
fest.
SetAreaCurrentLimit |General BOOL LREAL Legt das Stromlimit der
Area fest.
GetDetectionMinMo- |MoverldDetection LREAL - Gibt die minimale Bewe-
vement gung des Mover 1 wah-
rend der Mover 1-Erken-
nung zurtick.
GetDetectionFilter MoverldDetection LREAL - Gibt den Lowpass-Filter
der Mover 1-Erkennung
zurlck.
GetDetectionCurrent- |[MoverldDetection LREAL - Gibt den Stromanstieg der
Ramp Mover 1-Erkennung zu-
ruck.
GetDetectionMax- MoverldDetection LREAL - Gibt den Maximalstrom fir
Current die Mover 1.Erkennung zu-
ruck.
SetDetectionMinMo- |MoverldDetection BOOL LREAL Legt die minimale Bewe-
vement gung fur Mover 1 wahrend
der Mover 1-Erkennung
fest.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

SetDetectionFilter MoverldDetection BOOL LREAL Legt den Lowpass-Filter
der Mover 1-Erkennung
fest.

SetDetectionCurrent- |MoverldDetection BOOL LREAL Legt den Stromanstieg der

Ramp Mover 1-Erkennung fest.

SetDetectionMaxCur- |MoverldDetection BOOL LREAL Legt den Maximalstrom

rent der Mover 1-Erkennung
fest.

GetOpenloopMove- |Advanced LREAL - Gibt den Bewegungsstrom

Current der offenen Strecke zu-
ruck.

SetOpenloopMove- |Advanced BOOL LREAL Legt den Bewegungsstrom

Current der offenen Strecke fest.

10.5.13.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_Islnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zuruck.

10.5.14 FB_SoftdriveFilter1/ FB_SoftdriveFilter2 - I_SoftdriveFilter1/ I_SoftdriveFilter2

10.5.14.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetConfigurationFil- |General REFERENCE TO - Gibt die Konfiguration des
ter ST_ConfigurationFil- Filters zurtck.

ter
SetConfigurationFil- |General BOOL ST_Configura- |Legt die Konfiguration des
ter tionFilter Filters fest.
10.5.14.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-

sierung zurlck.
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10.5.15 FB_Softdrivelnterpolator - I_SoftdriveInterpolator

10.5.15.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetlnterpolatorType |[General TcSdInterpolatorTy- |- Gibt den Typ der Zwi-
pe schensteuerung zurick.
SetInterpolatorType |General BOOL TcSdlInterpola- |Legt den Typ der Zwi-
torType schensteuerung fest.

10.5.15.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurilck.
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10.5.16  FB_SoftdrivePositionControl - I_SoftdrivePositionControl

10.5.16.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetPositionLoopTy- |General TcSdPositionLoop- |- Gibt die Regelungsart des

pe Type Regelkreises zurlck.

GetKp General LREAL - Gibt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle zurlck.

GetKpStandstill General LREAL - Gibt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle im Stillstand zurtick.

GetKpArea General LREAL — Gibt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle in der Area zurlck.

GetKpAreaStandstill |General LREAL - Gibt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle in der Area im Still-
stand zurlck.

SetpositionLoopType |General BOOL TcSdPosition- |Legt die Regelungsart des

LoopType Regelkreises fest.

SetKp General BOOL LREAL Legt die proportionale Ver-
stérkung der Positionskon-
trolle fest.

SetKpStandstill General BOOL LREAL Legt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle im Stillstand fest.

SetKpArea General BOOL LREAL Legt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle in der Area fest.

SetKpAreaStandstill |General BOOL LREAL Legt die proportionale Ver-
starkung der Positionskon-
trolle in der Area im Still-
stand fest.

GetPosLoopFilter Advanced LREAL - Gibt die Einstellung der
Lowpass-Frequenz des
Positionsfilters zurlick.

SetPosLoopFilter Advanced BOOL LREAL Legt die Lowpass-Fre-
quenz des Positionsfilters
fest.

10.5.16.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurlck.
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10.5.17 FB_SoftdriveVelocityControl - I_SoftdriveVelocityControl

10.5.17.1

Methode - Parameter (Init)

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

GetVelocityLoopType

General

TcSdVelocitylLoop-
Type

Gibt die Regelungsart der
Geschwindigkeitsregelung
zurlck.

GetKp

General

LREAL

Gibt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle zurlck.

GetKpStandstill

General

LREAL

Gibt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle im Stillstand
zurlck.

GetKpArea

General

LREAL

Gibt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle in der Area
zuruck.

GetKpAreaStandstill

General

LREAL

Gibt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle in der Area
im Stillstand zurtck.

GetTn

General

LREAL

Gibt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle zurtck.

GetTnStandstill

General

LREAL

Gibt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle im Still-
stand zurick.

GetTnArea

General

LREAL

Gibt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle in der
Area zurick.

GetTnAreaStandstill

General

LREAL

Gibt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle in der

Area im Stillstand zurlick

SetVelocityLoopType

General

BOOL

TcSdVelocity-
LoopType

Legt die Regelungsart des
Geschwindigkeitsregelkrei-
ses fest.

SetKp

General

BOOL

LREAL

Legt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle fest.

SetKpStandstill

General

BOOL

LREAL

Legt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle im Stillstand
fest.

SetKpArea

General

BOOL

LREAL

Legt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle in der Area
fest.

SetKpAreaStandstill

General

BOOL

LREAL

Legt die proportionale Ver-
starkung der Geschwindig-
keitskontrolle in der Area
im Stillstand fest.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

SetTn General BOOL LREAL Legt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle fest.

SetTnStandstill General BOOL LREAL Legt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle im Still-
stand fest.

SetTnArea General BOOL LREAL Legt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle in der
Area fest.

SetTnAreaStandstill |General BOOL LREAL Legt die ganzzahlige Zeit-
konstante der Geschwin-
digkeitskontrolle in der
Area im Stillstand fest.

GetMaxVelocity Advanced LREAL - Gibt die Einstellung fur die
maximale Geschwindigkeit
zurlck.

SetMaxVelocity Advanced BOOL LREAL Legt die maximale Ge-
schwindigkeit fest.

10.5.17.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_lIsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurlck.
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10.5.18 FB_TcloXtsInfoServer - I_TcloXtsInfoServer

10.5.18.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetAdsPort General WORD - Gibt den ADS Port des In-
foServers zurick.

10.5.18.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetInfoStationCount |Info UDINT - Aktualisiert und gibt die
Gesamtzahl der InfoStati-
ons zurlck.

GetlnfoStationOids  |Info BOOL - Aktualisiert die Objekt IDs
aller InfoStations.

Subitems

InfoStationTclo - - - Wahlt die InfoStation fur
den weiteren Betrieb,
durch die Eingabe der
Nummer der InfoStation,
aus.

10.5.18.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_InfoStationCount |- UINT - Gibt die Gesamtzahl der
InfoStations zurtick.

P_InfoStationOids - REFERENCE TO - Gibt alle Objekt IDs zu-

ARRAY[1..TcloXts-
EnvironmentParamet
erList.MaxXtsInfoStat

rick.

ion] OF OTCID
P_IsInitialised - BOOL - Gibt den Status der Initiali-
sierung zurilck.
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10.5.19 FB_TcloXtsInfoServerInfoStation - I_TcIoXtsInfoServerInfoStation

10.5.19.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetAdsPort General WORD - Gibt den ADS Port der Sta-
tion zurlck.
GetStationld General UDINT - Gibt die ID der Station zu-
rick.
GetStationColor General UDINT - Gibt die Farbe der Station
zuruck.
Einheit: ARGB
GetStartPositionOn- |General LREAL - Gibt die Startposition der
Part Station auf dem Part zu-
rick.
GetEndPositionOn- |General LREAL - Gibt die Endposition der
Part Station auf dem Part zu-
rick.
GetStopPosition General LREAL - Gibt die Stoppposition auf
dem Part zurtck.
GetStopPositions General ARRAY]1..TcloXts- |- Gibt die Stopppositionen
EnvironmentParamet auf dem Part zurick.
erList.MaxXtsStopPo
sitionPerStation] OF
LREAL
GetPartObjectlds General ARRAYI1..TcloXts- |- Gibt alle Part Informatio-
EnvironmentParamet nen der Station zurtick.
erList.MaxXtsStopPo
sitionPerStation] OF
OTCID
GetlsEnabled General BOOL - Gibt den Status der Station
zuruck.
GetDescription General STRING(1023) - Gibt die Beschreibung der
Station zurlck.
10.5.19.2 Methode - Parameter (Online)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetPartCount Structure UDINT - Gibt die Anzahl der Parts
zurick, die zu dieser Stati-
on gehdren.
GetStopPositions- Structure UDINT - Gibt die Gesamtzahl der
Count Stopppositionen zurlck.
10.5.19.3  Eigenschaften
Name Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_lIslnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zurulck.
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10.5.20 FB_Mc2CaGroup - I_Mc2CaGroup

10.5.20.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetRailLength Geometry LREAL - Gibt die Lange der Fih-
rungsschienen zurlck.

GetRailsRing Geometry BOOL - Gibt zuriick, dass die Fih-
rungsschienen geschlos-
sen sind.

SetRailLength Geometry BOOL LREAL Legt die Lange der Flh-
rungsschienen fest.

SetRailsRing Geometry BOOL BOOL Legt fest, dass die Fuh-
rungsschienen geschlos-
sen sind.

GetDefaultGapCon- [Gap Control MC_DEFAULT_GAP |- Gibt den Modus der Ab-

trolMode _CONTROL_MODE standskontrolle zurtick.

GetGapControlDirec- |Gap Control MC_GAP_CON- - Gibt die Richtung der Ab-

tion TROL_DIRECTION standskontrolle zurtick.

GetStandbyGapCon- [Gap Control BOOL - Gibt den Standby-Status

trol der Abstandskontrolle zu-
rick.

GetDefaultGap Gap Control LREAL - Gibt den Standardwert des
Abstands zurtck.

GetDefaultVelocity |[Gap Control LREAL - Gibt die Standardge-
schwindigkeit der Ab-
standskontrolle zurtick.

GetDefaultAccelerati- |{Gap Control LREAL - Gibt die Standardbe-

on schleunigung der Ab-
standskontrolle zurtick.

GetDefaultDecelera- |Gap Control LREAL - Gibt die Standardverzoge-

tion rung der Abstandskontrolle
zuruck.

GetDefaultJerk Gap Control LREAL - Gibt den Standardruck der
Abstandskontrolle zurtick.

SetDefaultGapCon- |Gap Control BOOL MC_DEFAULT |Legt den Modus der Ab-

trolMode _GAP_CON- |standskontrolle fest.

TROL_MODE
SetGapControlDirec- |Gap Control BOOL MC_GAP_CONj1Legt die Richtung der Ab-
tion TROL_DIREK- |standskontrolle fest.
TION

SetStandbyGapCon- |Gap Control BOOL BOOL Legt den Standby-Status

trol der Abstandskontrolle fest.

SetDefaultGap Gap Control BOOL LREAL Legt den Standardwert des
Abstands fest.

SetDefaultVelocity  |Gap Control BOOL LREAL Legt die Standardge-
schwindigkeit der Ab-
standskontrolle fest.

SetDefaultAccelerati- |[Gap Control BOOL LREAL Legt die Standardbe-

on schleunigung der Ab-
standskontrolle fest.

SetDefaultDecelerati- |{Gap Control BOOL LREAL Legt die Standardverzdge-

on rung der Abstandskontrolle
fest.

SetDefaultJerk Gap Control BOOL LREAL Legt den Standardruck der
Abstandskontrolle fest.
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10.5.20.2  Eigenschaften

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

P_lIslnitialised

BOOL

Gibt den Status der Initiali-
sierung zurulck.

BECKHOFF

Version: 1.1.1

TF5850

— 481



Index

Index

B
Beispielkonfigurationen
Geschlossenes XTS System
XTS System mit Track Management
Benennungsassistent
Brush | Color
Custom
System

D
Devices deaktivieren

Dialogfenster Options...
SchlieRen

I

IO Timing Configurator
IO Devices aktivieren
Konfiguration abschlieRen

Master auswahlen
Offnen

K
Kommunikationsebenen
Kompabilitat
Konfigurationsaufbau

IO-Terminal

Modules

Movers

NC-Achse

Parts

Projessing Units

SoftDrive

Stations

Tracks

L
Leave and Arrive-Funktionalitat
Arrive
Beispiele
Leave
Parameter
Systemstart
Voraussetzung

M
Mover 1-Funktionalitat

Anwendung im XTS Processing Unit-Objekt

Anwendung in der PLC

26
26
319

377
376

86
355
374

327
327
324
322

24
17
29
38
32
34
36
31
30
37
35
33

141
148
141
145
156
145
143

93
95
100

Erweiterte Bedienung im TcSoftDrive-Objekt 107

Mover ID-Erkennung

482 —

93, 100

TF5850

Erkennungsphasen 111
Funktionsbeschreibung 93
Positionsberechnung 93
XTS Processing Unit-Objekt 95

0]

Optionen
General 370
Themen 355

P

Parameter 159
AT20xx_0xxx 182
ATH20x0_0xxx 185
Control Area 181
Data Recorder 188
Info Server 172
lo Driver 174
Mover 167
Part 171
Processing Unit 159
Spezifische Datentypen 190
Station Info 173
Track 180

PLC
Anwendung 100
Mover ID-Erkennung 100
Varianten 100

Pop-up-Menu 339
Ansicht konfigurieren 341
Ansicht speichern 352
Diagnoseverlauf 351
Module Information 350
Mover Information 348
Parts ausblenden 339
Parts einblenden 339
Positionierung und Deckkraft 353
Scope einblenden 346

R

Real-Time-Einstellungen 307

S

Sicherheit
Anzugsdrehmomente 14
Energieloser und spannungsfreier Zustand 15
Erdung 14
HeilRe Oberflachen 14
Komponenten in Bewegung oder Rotation 15
Magnetische Felder 13
Maschine oder Anlage stillsetzen und sichern 13
Schutzleiter 14
SELV / PELV 13
Sicherheitsbildzeichen 14
Uberhitzung 15
Umfeld sauber halten 13

Simulationseinstellungen 87

Simulationsmodus aktivieren 85

Version: 1.1.1 BECKHOFF



Index

Software
Installation
TcCom Objekte neu laden
Update
Versionsstand Uberprifen
Support
Symbole
System konfigurieren
Konfiguration abschlie3en
Konfiguration kontrollieren
Movers
Parametersets
Parts
Processing Units
Real-Time
Stations
Tracks
System simulieren
Generierungseinstellungen
Konfiguration abschlie3en
Modules
Movers
Parts
Processing Unit
Real-Time
Simulation abschlielRen
Stations
Tracks

T
Tc3 XTS Utility

Aufbau

Bibliothek hinzufligen

Initalisierung

Parameter

PLC-Zugriff

Visualisierung
TcCom-Objekte neu laden
TcloXts-Objekt
TcSoftDrive-Objekt

Erweiterte Bedienung

Hidden Parameter
Teaching im Stillstand

Module eingeben

Nummer der Teaching-Datei eingeben

Teaching aktivieren
Teaching starten
Teaching-Datei Update
Teaching-Modus auswahlen
Teaching-Funktionalitat

BECKHOFF Version: 1.1.1

19

23

19

22

12

11
263
316
317
293
301
268
264
307
285
280
234
254
257
235
242
238
251
252
254
248
245

429
429
430
431
445
432
439

23

95

107
110
115
118
116
115
118
121
117
115

Themes
Close-Gap
Module
Mover
Part
Station
Track
View
ToolTips
Module
Mover
Parts
Tracks
Track Management
Track Management-Funktionalitat
Hardware Voraussetzungen
Konfigurationsaufbau
Luftspalt
Mover
Mover-Organisation
Programmierung
Software Voraussetzungen
Tracks
Verkabelung

X

XTS Configurator
Benennungsassistent
Dialogfenster Options... 6ffnen
Offnen
Seitenleiste

XTS HMI Controls
Erforderliche Softwarepakete
Installation des NuGet-Packages
Server Extension Konfiguration
XTS View Konfiguration
XTS View-Eigenschaften

XTS Konfiguration
Altes XTS System konvertieren
Kompabilitatsmodus
Neues XTS System manuell anlegen

XTS Processing Unit-Objekt
Anwendung
Hidden Parameter
Mover ID-Erkennung
Parameter

XTS Simulation Builder
Ansicht exportieren
Dialogfenster Options... 6ffnen
File
Offnen
Seitenleiste
Systemkonstruktion exportieren
Systemkonstruktion importieren
Vorlage 6ffnen

XTS Tool Window

TF5850

367
356
362
369
368
366
355

333
332
333
333

27
123
124
125
127
128
130
133
124
129
128

260
319
320
262
314

381
381
383
385
386
24
72
71
39

95
99
95
95, 107
231
259
258
258
231
256
259
258
233
226

—483



Index

Aktivieren 226
Dialogfenster Options... 6ffnen 230
Informationslisten 228
XTS Viewer
Dialogfenster Options... 6ffnen 332
Kontinuierliche Aktualisierung 331
Mit Zielsystem verbinden 329
Offnen 328
Pop-up-Menu 6ffnen 332
View erstellen 331

484 — TF5850 Version: 1.1.1 BECKHOFF



Trademark statements

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10®, EtherCAT P®, Safety over EtherCAT®,
TwinSAFE®, XFC®, XTS® and XPlanar® are registered trademarks of and licensed by Beckhoff Automation GmbH.

Third-party trademark statements

Microsoft, Microsoft Azure, Microsoft Edge, PowerShell, Visual Studio, Windows and Xbox are trademarks of the Microsoft group of companies.



Mehr Informationen:
www.heckhoff.com/de-de/produkte/motion/xts-linearer-

produkttransport/

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hilshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

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



mailto:info@beckhoff.de?subject=TF5850
https://www.beckhoff.com
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/motion/xts-linearer-produkttransport/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/motion/xts-linearer-produkttransport/

	 Inhaltsverzeichnis
	1 Dokumentationshinweise
	1.1 Disclaimer
	1.1.1 Marken
	1.1.2 Patente
	1.1.3 Haftungsbeschränkungen
	1.1.4 Copyright

	1.2 Ausgabestände
	1.3 Dokumentationsumfang
	1.4 Symbolerklärung
	1.4.1 Piktogramme

	1.5 Beckhoff Services
	1.5.1 Support
	1.5.2 Training
	1.5.3 Service
	1.5.4 Downloadbereich
	1.5.5 Firmenzentrale


	2 Zu Ihrer Sicherheit
	2.1 Allgemeine Sicherheitshinweise
	2.1.1 Vor dem Betrieb
	2.1.2 Im Betrieb
	2.1.3 Nach dem Betrieb


	3 Hinweise zur Informationssicherheit
	4 Allgemeine Informationen
	4.1 Kompatibilität
	4.2 Darstellung der Screenshots
	4.3 Übersicht Benutzeroberfläche

	5 Installation und Software-Update
	5.1 Versionsstand überprüfen
	5.2 TcCom-Objekte neu laden

	6 Funktionen des Treibers
	6.1 XTS Konfiguration
	6.1.1 Integration des XTS Treibers
	6.1.2 Grundlagen
	6.1.2.1 Beispielkonfigurationen für XTS Systeme
	 Geschlossenes XTS System
	 XTS System mit Track Management


	6.1.3 Konfigurationsaufbau
	6.1.3.1 XTS Processing Units
	6.1.3.2 XTS Parts
	6.1.3.3 XTS Modules
	6.1.3.4 XTS Tracks
	6.1.3.5 XTS Movers
	6.1.3.6 XTS Stations, Beta
	6.1.3.7 NC-Achse
	6.1.3.8 SoftDrive
	6.1.3.9 IO-Terminal

	6.1.4 Neues XTS System manuell anlegen
	6.1.4.1 TcCom-Objekte hinzufügen
	 Processing Unit
	 Part
	 Module
	 Track
	 Mover
	 InfoServer
	 Stations

	6.1.4.2 Motion-Objekte hinzufügen
	 NC-Task
	 NC-Achse
	 SoftDrive

	6.1.4.3 IO-Objekte hinzufügen
	 Real-Time Ethernet-Adapter
	 EtherCAT Master
	 CU2508 Ethernet Port
	 XTS Modul
	 XTS Sensorkanal


	6.1.4.4 TcCom-Objekte verlinken
	 Module und IO-Objekte
	 Control
	 CurrentSetpointValues
	 Status
	 CurrentActualValues
	 RawPositionValues
	 Verlinkungsdetails

	 TcCom-Objekte Mover und Motion
	 SoftDrive Input
	 Verlinkungsdetails
	 SoftDrive Output
	 Verlinkungsdetails


	6.1.4.5 Benötigte Einstellungen
	 Processing Unit
	 Module
	 Track
	 Mover
	 NC-Achse
	 SoftDrive


	6.1.5 Kompatibilitätsmodus
	6.1.6 Altes XTS System konvertieren
	6.1.6.1 Alte XTS Task und TcCOM-Objekt XtsIoDriver entfernen
	 XTS Task
	 XtsIoDriver TcCOM-Objekt
	 TMC Reload ausführen

	 Neue XTS TcCom-Struktur anlegen
	 Wiederverwendung von NC-Achsen

	6.1.6.2 XtsIoDriver-Parameter wiederverwenden
	6.1.6.3 Zykluszeit der XTS Task anpassen
	6.1.6.4 NC‑Achsen und SoftDrive-Parameter überprüfen
	6.1.6.5 Alte XTS Utility-Aufrufe ersetzen
	6.1.6.6 Konfiguration aktivieren


	6.2 XTS Simulation-Funktionalität
	6.2.1 Simulationsmodus aktivieren
	6.2.1.1 Devices deaktivieren

	6.2.2 Wichtige Simulationseinstellungen
	6.2.2.1 XTS Mover Simulation Parameter
	 XTS Simulation Builder
	 XTS Configurator
	 Parameter (Init)


	6.2.2.2 XTS Processing Unit Parameter
	6.2.2.2.1 Parameter (Init)



	6.3 Mover 1-Funktionalität
	6.3.1 Mover ID-Erkennung
	 Beispielhafte Positionsberechnung

	6.3.2 Anwendung im XTS Processing Unit-Objekt
	6.3.2.1 Parameter
	 MoverIdDetection
	 Parameter (Init)
	 Parameter (Online)
	 Mover IDs prüfen


	6.3.2.2 Hidden Parameter

	6.3.3 Anwendung in der PLC
	6.3.3.1 Varianten
	 Bibliothek hinzufügen
	 PLC Variante I (Trigger via XtsUtility)
	 PLC Variante II (Trigger via ADS-Write)
	 Beispiel TriggerMoverIdDetection


	6.3.4 Erweiterte Bedienung im TcSoftDrive-Objekt
	6.3.4.1 Parameter
	 Parameter (Init)
	 Parameter (Online)

	6.3.4.2 Hidden Parameter

	6.3.5 Erkennungsphasen der Mover ID-Erkennung
	6.3.5.1 Phase 1
	6.3.5.2 Phase 2
	6.3.5.3 Phase 3
	6.3.5.4 Phase 4


	6.4 Teaching-Funktionalität
	6.4.1 Teaching im Stillstand
	6.4.1.1 Teaching aktivieren
	6.4.1.2 Nummer der Teaching-Datei eingeben
	6.4.1.3 Teaching-Modus auswählen
	6.4.1.4 Module eingeben
	6.4.1.5 Teaching starten
	6.4.1.6 Teaching-Datei Update


	6.5 Track Management-Funktionalität
	6.5.1 Geschlossenes XTS System
	6.5.2 XTS System mit Track Management
	6.5.3 Voraussetzungen
	6.5.3.1 Software
	6.5.3.2 Hardware

	6.5.4 Konfigurationsaufbau
	6.5.4.1 Verfahrachsen für bewegte Streckenabschnitte
	6.5.4.2 Luftspalt
	6.5.4.3 Mover
	6.5.4.4 Verkabelung
	6.5.4.5 Tracks
	6.5.4.6 Varianten für die Mover-Organisation
	 Lokaler Ansatz
	 Globaler Ansatz
	 Gemischter Ansatz


	6.5.5 Programmierung eines XTS Systems mit Track Management
	 Standard XTS System
	 XTS System mit Track Management
	6.5.5.1 Luftspalt eingeben
	 Manuell eingeben
	 Im XTS Configurator eingeben
	 Im XTS Simulation Builder eingeben

	6.5.5.2 Track aktivieren
	 Mit XTS Utility Bibliothek oder ADS lesen
	 In SPS auslesen

	6.5.5.3 Track Positionen ermitteln
	 Mit XTS Utility Bibliothek oder ADS lesen
	 In SPS auslesen

	6.5.5.4 Zu einer absoluten Position verfahren
	 In SPS auslesen

	6.5.5.5 Collision Avoidance-Funktionalität


	6.6 Leave and Arrive-Funktionalität
	6.6.1 Beispiele
	6.6.2 Voraussetzung
	6.6.2.1 Zusätzliche Task manuell hinzufügen

	6.6.3 Systemstart
	6.6.4 Leave-Funktion
	6.6.4.1 Mover entfernen
	 Mover deaktivieren
	 Ergebnis prüfen


	6.6.5 Arrive-Funktion
	6.6.5.1 Aufbau
	 Mehrere Mover
	 Einzelner Mover

	6.6.5.2 Mover hinzufügen
	 Mehrere Mover
	 Mover aktivieren
	 Ergebnis prüfen

	 Einzelner Mover
	 Mover aktivieren
	 Ergebnis prüfen



	6.6.6 Parameter
	6.6.6.1 Processing Unit
	6.6.6.1.1 Parameter (Init)
	6.6.6.1.2 Parameter (Online)

	6.6.6.2 Mover
	6.6.6.2.1 Parameter (Init)
	6.6.6.2.2 Parameter (Online)



	6.7 Parameter
	6.7.1 Processing Unit
	6.7.1.1 Parameter (Init)
	6.7.1.2 Hidden Parameter (Init)
	6.7.1.3 Parameter (Online)

	6.7.2 Mover
	6.7.2.1 Parameter (Init)
	6.7.2.2 Hidden Parameter (Init)
	6.7.2.3 Parameter (Online)
	6.7.2.4 Data Area

	6.7.3 Part
	6.7.3.1 Parameter (Init)
	6.7.3.2 Parameter (Online)

	6.7.4 Info Server
	6.7.4.1 Parameter (Init)
	6.7.4.2 Parameter (Online)

	6.7.5 Station Info
	6.7.5.1 Parameter (Init)
	6.7.5.2 Parameter (Online)

	6.7.6 Io Driver
	6.7.6.1 Parameter (Init)
	6.7.6.2 Hidden Parameter (Init)
	6.7.6.3 Parameter (Online)
	6.7.6.4 Data Area

	6.7.7 Track
	6.7.7.1 Parameter (Init)
	6.7.7.2 Parameter (Online)

	6.7.8 Control Area
	6.7.8.1 Parameter (Init)
	6.7.8.2 Parameter (Online)

	6.7.9 AT20xx_0xxx
	6.7.9.1 Parameter (Init)
	6.7.9.2 Parameter (Online)
	6.7.9.3 Data Pointer

	6.7.10 ATH20x0_0xxx
	6.7.10.1 Parameter (Init)
	6.7.10.2 Parameter (Online)
	6.7.10.3 Data Area

	6.7.11 Data Recorder
	6.7.11.1 Parameter (Init)
	6.7.11.2 Parameter (Online)
	6.7.11.3 Data Area

	6.7.12 Spezifische Datentypen
	6.7.12.1 OperationMode
	6.7.12.2 MoverType
	6.7.12.3 MagnetPlateType
	6.7.12.4 MoverSortOrder
	6.7.12.5 IdDetectionMode
	6.7.12.6 MoverPositionAssignment
	6.7.12.7 ExpectedMoverIds
	6.7.12.8 StartStandStillTeaching
	6.7.12.9 StartMovementTeaching
	6.7.12.10 IsAbortOnTeachingWarningsEnabled
	6.7.12.11 IsTeachingCheckSumCheckEnabled
	6.7.12.12 TeachingCheckSum
	6.7.12.13 TeachingWarningLevel
	6.7.12.14 IsAutoDumpWritingEnabled
	6.7.12.15 IsInputCheckEnabled
	6.7.12.16 UsedEventLogger
	6.7.12.17 IsCycleTimeWarningSuppressed
	6.7.12.18 IsMoverFrozenErrorActivated
	6.7.12.19 IsPositionBasedErrorForwardingEnabled
	6.7.12.20 Optimization
	6.7.12.21 PositionStartUpSimulationMode
	6.7.12.22 MoverIdStartUpSimulationMode
	6.7.12.23 RandomInitMode
	6.7.12.24 IdDiagConfiguration
	6.7.12.25 CompletionCriteria
	6.7.12.26 IsCommutationInverted
	6.7.12.27 ModuleSide
	6.7.12.28 IsEnabled
	6.7.12.29 MoverIdDetectionMode
	6.7.12.30 MoverPositionAssignment
	6.7.12.31 IncludeModuleAreasInRecord
	6.7.12.32 IncludeMoverAreasInRecord
	6.7.12.33 IsClosed
	6.7.12.34 IsIncludedInDetection
	6.7.12.35 Polarity
	6.7.12.36 DriveConfigIdentity
	6.7.12.37 DriveOnlineIdentity
	6.7.12.38 EncoderConfigIdentity
	6.7.12.39 EncoderOnlineIdentity
	6.7.12.40 EncoderSensorValues
	6.7.12.41 ImageSections
	6.7.12.42 IsRingBufferModeActivated
	6.7.12.43 TraceLevelMax
	6.7.12.44 ResetInfoArea



	7 Inbetriebnahme
	7.1 Projekt öffnen oder anlegen
	7.1.1 Vorhandenes Projekt öffnen
	7.1.2 Neues Projekt anlegen

	7.2 Hardware vorbereiten
	7.2.1 Hardware überprüfen
	7.2.2 Ziel-PC verbinden
	7.2.2.1 Ziel-PC überprüfen

	7.2.3 IO Devices scannen

	7.3 System konfigurieren
	7.4 IO Devices überprüfen
	7.4.1 Aktivieren

	7.5 Konfiguration aktivieren
	7.6 Mover ID-Erkennung
	7.7 NC-Achsen aktivieren
	7.8 Mover verfahren
	7.8.1 Bedienelemente
	7.8.2 Beliebige Position
	 Rückwärts
	 Vorwärts

	7.8.3 Direkter Fahrauftrag
	 Direkten Fahrauftrag abbrechen

	7.8.4 Funktionen
	7.8.4.1 Absolute
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.2 Relative
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.3 Endless + / Endless -
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.4 Modulo / Modulo shortest way / Modulo plus direction / Modulo minus direction
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.5 Reversing Sequence
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.6 Start/Stop Sequence
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.7 Velo Step Sequence
	 Starten
	 Stoppen

	7.8.4.8 Sinus Sequence (Bode)
	 Starten
	 Stoppen



	7.9 Mover koppeln
	7.10 Mover entkoppeln

	8 XTS Tools
	8.1 XTS Tool Window
	8.1.1 XTS Tool Window aktivieren
	8.1.2 Bedienelemente
	8.1.3 Informationslisten
	8.1.3.1 Informationsliste Parts
	8.1.3.2 Informationsliste Tracks
	8.1.3.3 Informationsliste Movers
	8.1.3.4 Informationsliste Stations

	8.1.4 Dialogfenster Options… öffnen

	8.2 XTS Simulation Builder
	8.2.1 XTS Simulation Builder öffnen
	8.2.1.1 Bedienelemente
	 Startseite


	8.2.2 Vorlage öffnen
	8.2.3 XTS System simulieren
	8.2.3.1 Modules
	 Bedienelemente
	 Module hinzufügen
	8.2.3.1.1 Module prüfen

	8.2.3.2 Parts
	 Bedienelemente
	 Part hinzufügen
	 Parts prüfen

	8.2.3.3 Movers
	 Bedienelemente
	 Mover hinzufügen
	 Einzelnen Mover
	 Mehrere Mover

	 Mover prüfen

	8.2.3.4 Tracks
	 Bedienelemente
	 Track hinzufügen
	 Tracks prüfen

	8.2.3.5 Stations
	 Bedienelemente
	 Station hinzufügen
	 Stopppositionen hinzufügen

	 Station prüfen

	8.2.3.6 Processing Unit
	 Bedienelemente
	 Processing Unit hinzufügen

	8.2.3.7 Real-Time
	 Bedienelemente
	 Real-Time-Einstellungen

	8.2.3.8 Generierungseinstellungen
	8.2.3.9 Konfiguration abschließen
	8.2.3.10 Seitenleiste
	 Bedienelemente
	 Navigation
	 Konfiguration abschließen


	8.2.4 File
	8.2.4.1 Bedienelemente
	8.2.4.2 Dialogfenster Options… öffnen
	8.2.4.3 Systemkonstruktion importieren
	8.2.4.4 Systemkonstruktion exportieren
	8.2.4.5 Ansicht exportieren


	8.3 XTS Configurator
	8.3.1 XTS Configurator öffnen
	8.3.2 System konfigurieren
	8.3.2.1 Processing Units
	 Bedienelemente
	 Processing Unit hinzufügen
	 Operationmode
	 Mover
	 Mover ID-Erkennung
	 Teaching
	 Diagnostic


	8.3.2.2 Parts
	 Bedienelemente
	 Part hinzufügen
	 Part Eigenschaften
	 Geschlossenes XTS System
	 Devices zuweisen
	 Devices prüfen

	 XTS System mit Track Management
	 Devices zuweisen
	 Devices prüfen



	8.3.2.3 Tracks
	 Bedienelemente
	 Track hinzufügen
	 Track Eigenschaften
	 Parameter festlegen

	 Geschlossenes XTS System
	 XTS System mit Track Management


	8.3.2.4 Stations
	 Bedienelemente
	 Station hinzufügen
	 Station Eigenschaften
	 Startposition und Endposition

	 Part hinzufügen
	 Geschlossenes XTS System
	 XTS System mit Track Management

	 Stopppositionen hinzufügen


	8.3.2.5 Movers
	 Bedienelemente
	 Mover filtern
	 Mover hinzufügen
	 Vorhandene Achsen verwenden
	 Neue Mover anlegen
	 Einzelnen Mover
	 Mehrere Mover


	 Mover entfernen
	 Mover deaktivieren
	 Mover Eigenschaften
	 Simulation einstellen
	 Parameter Sets
	 Parameter Set auswählen
	 Source Set anlegen
	 Source Set auswählen
	 Source Set übertragen
	 Source Set exportieren
	 Source Set importieren
	 Source Set zurücksetzen


	8.3.2.6 Real-Time
	 Bedienelemente
	 Real-Time-Einstellungen
	 Verfügbare Kerne scannen
	 Kerne für TwinCAT freigeben
	 Weitere Kerne hinzufügen

	 AUX Task für die Leave and Arrive-Funktionalität
	 Kerne isolieren

	8.3.2.7 Seitenleiste
	 Bedienelemente
	 Navigation
	 Konfiguration abschließen



	8.3.3 Konfiguration abschließen
	8.3.4 Konfiguration überprüfen
	8.3.5 Benennungsassistent
	8.3.5.1 Einzelne Komponente umbenennen
	8.3.5.2 Mehrere Komponenten umbenennen

	8.3.6 Dialogfenster Options… öffnen

	8.4 IO Timing Configurator
	8.4.1 IO-Devices überprüfen
	8.4.1.1 Deaktivieren

	8.4.2 IO Timing Configurator öffnen
	8.4.3 DC Settings
	8.4.3.1 Bedienelemente
	8.4.3.2 Device suchen
	8.4.3.3 Automatische Konfigurationseinstellungen
	8.4.3.4 DC Master auswählen

	8.4.4 DC Sync Cables
	8.4.4.1 Bedienelemente
	8.4.4.2 Port suchen
	8.4.4.3 Port einstellen

	8.4.5 Konfiguration abschließen
	8.4.6 IO-Devices aktivieren

	8.5 XTS Viewer
	8.5.1 Viewer öffnen
	8.5.2 Bedienelemente
	8.5.3 Verbinden mit dem Zielsystem
	8.5.3.1 Startbildschirm
	8.5.3.2 Im Viewer

	8.5.4 Kontinuierliche Aktualisierung
	8.5.5 View erstellen
	8.5.6 Dialogfenster Options… öffnen
	8.5.7 Pop-up-Menü öffnen
	8.5.8 ToolTips
	8.5.8.1 Mover
	8.5.8.2 Module
	8.5.8.3 Tracks
	8.5.8.4 Parts


	8.6 XTS Support Assistant, Beta
	8.6.1 XTS Support Assistant öffnen
	8.6.2 Bedienelemente
	8.6.3 Informationsbereich
	8.6.4 Treiber Versionen
	8.6.5 Anhänge
	8.6.5.1 Auswählen
	 Einzelne Datei ausschließen

	8.6.5.2 Speichern
	8.6.5.3 Dump-Dateien schreiben
	 Manuell
	 Automatisch



	8.7 Pop-up-Menü
	8.7.1 Parts einblenden
	8.7.2 Parts ausblenden
	8.7.2.1 Einen Part ausblenden
	8.7.2.2 Einen Part nicht ausblenden

	8.7.3 Ansicht konfigurieren
	 Dialogfenster im XTS Tool Window und XTS Viewer öffnen
	 Dialogfenster im XTS Viewer öffnen
	8.7.3.1 Bedienelemente
	8.7.3.2 Komponenten suchen
	 Standardsuche
	 Exakte Suche

	8.7.3.3 Komponenten filtern
	8.7.3.4 Komponenten einblenden oder ausblenden

	8.7.4 Scope einblenden
	8.7.5 Mover Informationen
	8.7.6 Module Informationen
	8.7.7 Diagnoseverlauf
	8.7.8 Ansicht speichern
	8.7.9 Positionierung und Deckkraft
	8.7.9.1 Bedienelemente


	8.8 Dialogfenster Options…
	8.8.1 XTS View Themes
	8.8.1.1 View
	8.8.1.2 Module
	 Text
	 ToolTip
	 ToolTip hinzufügen
	 ToolTip entfernen

	 Drive Status

	8.8.1.3 Mover
	 Text
	 ID
	 ToopTip
	 ToolTip hinzufügen
	 ToolTip entfernen


	8.8.1.4 Track
	8.8.1.5 Close-Gap
	8.8.1.6 Station
	8.8.1.7 Part

	8.8.2 General
	8.8.2.1 Common
	 EtherCAT Description hinzufügen
	 EtherCAT Description entfernen

	8.8.2.2 Configurator
	8.8.2.3 Simulation Builder

	8.8.3 Dialogfenster Options… schließen
	8.8.3.1 Save & Close
	8.8.3.2 Close
	8.8.3.3 Cancel

	8.8.4 Dropdown-Menü Brush | Color
	8.8.4.1 System
	8.8.4.2 Custom

	8.8.5 Positionierung und Deckkraft
	8.8.5.1 Bedienelemente



	9 XTS HMI Controls
	 Systemvoraussetzungen für die XTS HMI Controls
	9.1 Installation des NuGet-Packages
	9.2 Server Extension Konfiguration
	9.2.1 Eingaben bearbeiten

	9.3 XTS View Konfiguration
	9.3.1 XTS View hinzufügen
	9.3.2 XTS View-Eigenschaften
	9.3.2.1 Einstellungen zurücksetzen
	9.3.2.2 Formel verknüpfen
	9.3.2.3 Colors
	9.3.2.4 Connection
	9.3.2.5 System Layout
	9.3.2.6 Mover Layout
	9.3.2.7 Pan & Zoom
	9.3.2.8 Selections
	9.3.2.9 Station Layout
	9.3.2.10 Dimensions
	9.3.2.11 InfoBars
	9.3.2.12 Layout
	 Allgemeine Einstellungen
	 TextOptions
	 Colors
	 zIndex




	10 Tc3 XTS Utility
	10.1 Bibliothek hinzufügen
	10.1.1 Standard PLC-Projekt hinzufügen
	10.1.2 Tc3 XTS Utility-Bibliothek hinzufügen

	10.2 Initialisierung
	10.2.1 Beispiel-Code

	10.3 PLC-Zugriff
	10.3.1 Call Chain
	10.3.2 Zugriff auf die TcIo-Parameter
	10.3.3 Zugriff auf die Parameter in der SPS
	 Auslesen der Anzahlt erkannter Mover
	 Auslesen des DriveState von XPU1
	 Auslesen der Modulanzahl von XPU1
	 Auslesen der Länge von XPU1
	 Auslesen der ID der Achse von XPU1
	 Auslesen der Länge des Tracks von XPU1
	 Auslesen der Startposition des InfoStation
	 Auslesen des GabControl-Modus des CA-Gruppe

	10.3.4 Zugriff auf die SoftDrive-Parameter
	 Auslesen des KP von VelocityControlLoop
	 Einstellen des KP von VelocityControlLoop
	10.3.5 Zugriff auf die CoE-Daten
	10.3.5.1 Modulobjekt
	 Update der CoE-Daten über das TcIo-Modul

	10.3.5.2 Update der CoE-Daten über direktes Lesen der CoE-Register
	10.3.5.3 Zugriff auf alle Daten eines CoE-Objekts
	10.3.5.4 Aktualisierung und Zugriff auf alle CoE-Objekte

	10.3.6 Zugriff auf den Diagnoseverlauf
	10.3.7 Mover ID-Erkennung einstellen
	10.3.8 Mover-Befehle abspeichern

	10.4 Visualisierung
	10.4.1 Beispiel-Code
	10.4.2 Standard-Visualisierung
	10.4.3 Zyklus Daten aktualisieren
	10.4.4 Visualisierung steuern
	10.4.4.1 Einzelne Seite der Visualisierung


	10.5 Parameter
	10.5.1 FB_TcIoXtsEnvironment – I_TcIoXtsEnvironment
	10.5.1.1 Methode
	 Eigenschaften


	10.5.2 FB_TcIoXtsProcessingUnit – I_ TcIoXtsProcessingUnit
	10.5.2.1 Methode - Parameter (Init)
	10.5.2.2 Methode - Parameter (Online)
	10.5.2.3 Eigenschaften

	10.5.3 FB_TcIoXtsXpuPart - I_TcIoXtsXpuPart
	10.5.3.1 Methode - Parameter (Init)
	10.5.3.2 Methode - Parameter (Online)
	10.5.3.3 Eigenschaften

	10.5.4 FB_TcIoXtsPartControlArea – I__TcIoXtsPartControlArea
	10.5.4.1 Methode - Parameter (Init)
	10.5.4.2 Methode - Parameter (Online)
	10.5.4.3 Eigenschaften

	10.5.5 FB_TcIoXtsPartModule – I_TcIoXtsPartModule
	10.5.5.1 Methode - Parameter (Init)
	10.5.5.2 Methode - Parameter (Online)
	10.5.5.3 Eigenschaften

	10.5.6 FB_AT2xxxXtsMotor (ModuleCoE/CoE) - I_AT2xxxXtsMotor (ModuleCoE/CoE)
	10.5.6.1 Methode
	10.5.6.2 Eigenschaften

	10.5.7 FB_TcIoXtsModuleMotorTerminal - I_TcIoXtsModuleMotorTerminal
	10.5.7.1 Methode
	10.5.7.2 Eigenschaften

	10.5.8 FB_TcIoXtsModuleSensorTerminal – I_TcIoXtsModuleSensorTerminal
	10.5.8.1 Methode
	10.5.8.2 Eigenschaften

	10.5.9 FB_TcIoXtsXpuTrack – I_TcIoXtsXpuTrack
	10.5.9.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.9.2 Methode – Parameter (Online)
	10.5.9.3 Eigenschaften

	10.5.10 FB_TcIoXtsXpuMover – I_TcIoXtsXpuMover
	10.5.10.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.10.2 Methode – Parameter (Online)
	10.5.10.3 Eigenschaften

	10.5.11 FB_McXtsMoverSoftdrive – I_McXtsMoverSoftdrive
	10.5.11.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.11.2 Methode – Parameter (Online)
	10.5.11.3 Eigenschaften

	10.5.12 FB_SoftdriveEncoder – I_SoftdriveEncoder
	10.5.12.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.12.2 Eigenschaften

	10.5.13 FB_SoftdriveFeedForward – I_SoftdriveEncoder
	10.5.13.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.13.2 Eigenschaften

	10.5.14 FB_SoftdriveFilter1/ FB_SoftdriveFilter2 - I_SoftdriveFilter1/ I_SoftdriveFilter2
	10.5.14.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.14.2 Eigenschaften

	10.5.15 FB_SoftdriveInterpolator – I_SoftdriveInterpolator
	10.5.15.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.15.2 Eigenschaften

	10.5.16 FB_SoftdrivePositionControl – I_SoftdrivePositionControl
	10.5.16.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.16.2 Eigenschaften

	10.5.17 FB_SoftdriveVelocityControl – I_SoftdriveVelocityControl
	10.5.17.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.17.2 Eigenschaften

	10.5.18 FB_TcIoXtsInfoServer – I_TcIoXtsInfoServer
	10.5.18.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.18.2 Methode – Parameter (Online)
	10.5.18.3 Eigenschaften

	10.5.19 FB_TcIoXtsInfoServerInfoStation – I_TcIoXtsInfoServerInfoStation
	10.5.19.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.19.2 Methode – Parameter (Online)
	10.5.19.3 Eigenschaften

	10.5.20 FB_Mc2CaGroup – I_Mc2CaGroup
	10.5.20.1 Methode – Parameter (Init)
	10.5.20.2 Eigenschaften



	 Index

		documentation@beckhoff.com
	2025-01-08T12:40:26+0100
	Beckhoff Automation, Verl
	Documentation Publishing




