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Fragen an den Referenten BECKHOFF

= Wenn Sie wahrend des Webinars eine Frage haben, BTy _oox
nutzen Sie bitte das ,Fragen”-Fenster.
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= Wir werden maoglichst viele Fragen am & STUMMGESCHALTET
. Mikrofonarray (Realtek Audio) v
Ende des Webinars beantworten.

Lautsprecher / Kopfhérer (Realtek Au... v

Sprecher:

!

¥ Fragen

TwinCAT 3.1 | Variant management - Effect...
Webinar-ID: 114-577-059

@ Diese Sitzung wird aufgezeichnet.

& GoloWebinar



Referenten BECKHOFF

Christian Spiegel

= Position/Tatigkeit: Vertrieb seit Februar 2020
(vorher Applikation)

= |m Unternehmen seit: Februar 2012

Michael Belild
= Position/Tatigkeit: Applikation
= |m Unternehmen seit: Februar 2019



Agenda

Kompakte Antriebstechnik BECKHOFF

1.
2.
3.
4.
S.

Vorstellung/Uberblick
Einsatzmadglichkeiten und Praxisbeispiele
Vorstellung DriveManager 2

Vorstellung ,Fahrwegsteuerung®
Fragerunde



Agenda

Kompakte Antriebstechnik BECKHOFF

1.
2.
3.
4.
S.

Vorstellung/Uberblick
Einsatzmadglichkeiten und Praxisbeispiele
Vorstellung DriveManager 2

Vorstellung ,Fahrwegsteuerung®
Fragerunde



Kompakte Antriebstechnik | Portfolio
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Kompakte Antriebstechnik | Servomotoren BECKHOFF

Zentral (IP 20)
= |m Schaltschrank

BECKHOFF

Dezentral (min. IP 54)

= auflderhalb des
Schaltschranks




Kompakte Antriebstechnik | Servomotoren

BECKHOFF

Zentral (IP 20)
= |m Schaltschrank

Dezentral (min. IP 54)

= auflderhalb des
Schaltschranks

EL72x1

= Servomotorklemme (1-kanalig),
48 V

= Ausgangsstrom pro Kanal:
2,8..8A

» Safety — SafeTorqueOff (STO)

EP7211-0034

= Servomotorbox (1-kanalig), 48 V
= Ausgangsstrom pro Kanal: 4,5 A
» Safety — SafeTorqueOff (STO)

EJ72x1

Servomotormodul (1-kanalig), 48 V

= Ausgangsstrom pro Kanal: 4,5 A

Safety — SafeTorqueOff (STO)

AMI812x

Kompakter integrierter Servo-
antrieb, 48 V
Drehmomentbereich: 0,5...1,1 Nm
Safety — SafeTorqueOff (STO) via
FSoE



Servomotorklemmen | Endstufen

BECKHOFF

EL7201 EL7201- | EL7201- | EL7211 | EL/7211- | EL/7211- | EL7221- | EP/211- | EJ/211- | EJ/211-
0010 9014 0010 9014 9014 0034 0010 9414

Anzahl Kanale |1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
Ausgangsstrom/| 2,8 A 2,8 A 2,8A 4,5 A 4,5A 45A *8 A 4,5 A 45A 4,5 A
Kanal | *4.5 A *4.5 A *4.5 A (45°C)

Spitzenstrom/ | 5,7 A 57A 57A 9A 9A 9A *16 A 9A 9A 9A
Kanal I *9A *9A *9A

Feedback Resolver | OCT OCT Resolver | OCT OCT OCT OCT OCT OCT
Nennspannung | 8...50 V 8.50V |8.50V ([8.50V |8.50V |8.50V |8.50V |[8.50V |8.50V |8..50V
Fahrweg- X 4 v X v v v v v v
steuerung

Zusatzliche - 2 x DI 2 x DI - 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI
1/Os

Safety STO X X 4 X X v v v X v ISC

* in Kombination mit Luftermodul ZB8610



AMS81xx | Synchron Servomotoren flur kompakte Antriebstechnik

24...48V DC, 0,2...2,4 Nm BECKHOFF

| BECKHOFF

* verfugbar mit Safety-Geber 24 Bit Singleturn (Feedback-Option G/H; Sick IP-Core 1.07)



AMS81xx | Synchron Servomotoren flur kompakte Antriebstechnik
24...48V DC, 0,2...2,4 Nm BECKHOFF

Flanschgrof3e 1 Flanschgrof3e 2 Flanschgrof3e 3 Flanschgrolie 4
(40 mm) (58 mm) (72 mm) (87 mm)

Motoren

AM811x AM812x AM813x AM814x
Getriebe

AG2250-+PLE40/ AG2250-+PLE6GO/ AG2250-+PLEGO/ AG2250-+PLESO/

AG2250-+WPLEA40/ AG2250-+WPLEG60/ AG2250-+WPLEG0/ AG2250-+WPLESO/



Ubersicht | Synchron Servomotoren

Flanschgrdof3e

<3A

3...5A

F1 (40 mm) AM8111-wFkyz AM8112-wFyz
2,85 A, 0,20 Nm 4,7 A, 0,38 Nm
N1 (NEMAL17) AM8113-wFyz
4,8 A, 0,52 Nm
F2 (58 mm) AM8121-wFyz
4,0 A, 0,50 Nm
N2 (NEMA23) AM8122-wFyz AM8122-wJyz
4,0 A, 0,80 Nm 8,0 A, 0,80 Nm
F3 (72 mm) AM8131-wFyz AM8131-wJlyz
50A, 1,35 Nm 8,0A, 1,35 Nm
N3 (NEMA34) AM8132-wJyz
8,0A, 2,35 Nm

F4 (87 mm)

AM8141-wJyz
8,0A, 2,40 Nm

BECKHOFF



AMI812x | Kompakter integrierter Servoantrieb BECKHOFF
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AMI812x | Kompakter integrierter Servoantrieb

AMI8121

= 24..48V DC

= M, =0,5Nm

“ ,=4,0A

= n,=3000 min-t

AMI8123

= 24..48V DC

* My =1,1 Nm

= [,=8,0A

= n,=3000 min-t

optional mit Haltebremse

AMI8122

= 24..48V DC

= M, =0,7 Nm

= [,=8,0A

= n, =4500 min-

BECKHOFF




Kompakte Antriebstechnik | Schrittmotoren BECKHOFF

Zentral (IP 20)
= |m Schaltschrank

Dezentral (min. IP 54)

= auflderhalb des
Schaltschranks




Kompakte Antriebstechnik | Schrittmotoren BECKHOFF

EP7047
Schrittmotormodul 48 V DC,
mit Inkremental-Encoder,
feldorientierte Regelung
Ausgangsstrom pro Kanal: 5 A

EL7047

Schrittmotormodul 48 V DC,
mit Inkremental-Encoder,
feldorientierte Regelung
Ausgangsstrom pro Kanal: 5 A

EJ7047

Schrittmotormodul 48 V DC,
mit Inkremental-Encoder,
feldorientierte Regelung
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Schrittmotorklemmen | Endstufen

BECKHOFF

EL7031 | EL7031 | EL7041 | EL7041 | EL7041 | EL7037 | EL7047 | EJ7031 | EJ7041 | EJ/047 | EP7041 | EP7041 | EP7047
-0030 -1000 -0052 -0002 -1002 -0032
1 1 1

Anzahl Kanale | 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
Ausgangs- 15A 2,.8A 5A 5A 5A 15A 5A 15A 5A 5A 5A 15A 5A
strom/Kanal *3 A *6,5 A

Feedback X X Encoder| Encoder| x Encoder| Encoder| x Encoder| Encoder| Encoder| Encoder| Encoder
Nenn- 24V 24V 8.50V|8..50V|8..50V |24V 8.50V|24V 8.50V|8..50Vv|8..50VvV|8.50V|8..50V
spannung

Fahrweg- v v v X v v v v v v v v v
steuerung

Zusatzliche 2 x DI 2 X Al 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI 2 x DI
I/Os 0...10V

Safety STO X X X X X X 4 X X v X X v
(geplant)

* In Kombination mit Liftermodul ZB8610



AS20xx | Schrittmotoren
24...48 VDC, 0.8...8.0 Nm BECKHOFF

* verfugbar nur ohne Haltebremsen und Feedback mit 1024 Inc./Umdrehung



AS20xx | Schrittmotoren fir kompakte Antriebstechnik
24...48 V DC, 0,8...8,0 Nm BECKHOFF

Flanschgrol3e 2 Flanschgrofie 4
(58 mm) (87 mm)

Motoren

AS202x AS204x

Getriebe

AG2250-+PLEG60/ AG2250-+PLES80/

AG2250-+WPLEG0/ AG2250-+WPLES8O0/



Ubersicht | Schrittmotoren

Flanschgrol3e

F1 (40 mm) AS1010
1,0A, 0,38 Nm
N1 (NEMAL17) AS1020
1,0 A, 0,50 Nm
F2 (58 mm) AS1030 AS1050 AS2022-wHy0
1,5A, 0,60 Nm 50A, 1,20 Nm 56 A, 1,50 Nm
N2 (NEMA23) AS2021-wDy0 AS2023-wHyO0 AS2023-wJy0
2,0A, 0,8 Nm 56A, 1,80 Nm 6,4 A, 2,30 Nm
F3 (72 mm) AS1060 AS2041-wHyO
5,0A, 5,00 Nm 5,6 A, 3,30 Nm
N3 (NEMA34) AS2042-wHyO0
5,6 A, 6,40 Nm

F4 (87 mm)

AS2043-wJy0
6,5 A, 8,00 Nm

BECKHOFF
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Einsatzmdglichkeiten Fahrwegsteuerung BECKHOFF

Achsansteuerung bei Verwendung von Beckhoff = —
Kleinsteuerungen maoglich (Tc3 Performance Level < 30) -
— - -
TwinCAT 3 - Plattformen P81 K P90 ,:m:
Very High Other : :
Performance | 1...4 Cores d ‘®'®
—, Many-core, s
P80 5.8 Cores e
Very High P91 -
Performance Other e
—, Intel® Many-core, E -
P70 Core™ i7 P82 5...8 Cores 2| 4
High Very High 2 3
Performance Performance '
-~ Intel® Many-core, P92
P60 Core™ {5 9...16 Cores Other
Mid Many-core,
Performance 9...16 Cores '
el CX70xx (P10 — Basic)
Core™ i3 P83
Very High P93
Performance | Other
- Many-core, Many-core, BECKHOFF
P40 17...32 Cores | 17...32 Cores Oig0
Performance
Intel Atom®
~ P94
P30 P84 Other
Economy Plus Very High Many-core,
ARM Performance | 33...64 Cores
Cortex™-A8, Many-core,
P20 1GHz 33...64 Cores
Economy
ARM
Cortex™-A9,
P10 800 MHz
Basic ‘ | 5
Cortex™-M7, | R
400 MHZ ‘— T
“ii . ;_:} | g

CX81xx (P20 — Economy)



Einsatzmoglichkeiten Fahrwegsteuerung

BECKHOFF

Achsansteuerung bei Verwendung von Fremd-
steuerungen maoglich

» Siemens CPU mit Profinet in Verbindung mit Profinet-RT-
Buskoppler EK9300

» Fremdsteuerung mit EtherCAT-Master (mehr als 220
Mitglieder/Hersteller)

PLC_1 ek9300-1 [ | p—
CPU 1516F-3 PN... EK9300 v2.34 {.. E
PLC_1 .
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Praxisbeispiele Kompakte Antriebstechnik — Fahrwegsteuerung BECKHOFF

= Zusatzachsen auf AGVs
(EL-Klemme)

» Robotergreifer — Zusatzachsen
(EJ-Module)

Distributed
Clocks

= einfache Zustellachsen
(Dezentrale Antriebstechnik AMI81xx)




Praxisbeispiele Kompakte Antriebstechnik BECKHOFF

Handlingsysteme
= Mehrachsportale

= Roboterkinematiken Distributed
(z. B. Delta) Clocks




Vorteile der Kompakten Antriebstechnik

kostengunstige Ansteuerung von Achsen
Servoantriebstechnik mit 24/48 V DC

geringer Einbauraum im Schaltschrank

einfache Achsintegration

offene Integration durch Feature ,Fahrwegsteuerung®

BECKHOFF



Ausblick Kompakte Antriebstechnik — Servomotoren BECKHOFF

Mehr POWER Mehr SAFETY Mehr MOTORLEISTUNG
Erh6hung des Ausgangsstromes Erweiterung der Sicherheitsfunktionen Erweiterung der AM81xx-Serie
pro Kanal auf 16 A um SLS, SLP, SOS, ..... mit Nennmoment > 2,5 Nm

EtherCAT

-—

| BECKHOFF
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Drive Manager 2 — Ubersicht BECKHOFF

= TE5950 TC3 Drive Manager 2 — Tool zur Inbetriebnahme der Beckhoff
Antriebstechnik

» Folgende Produkte werden unterstitzt:
— AX8000 Einspeise-, Achs- und Kondensatormodule
— AX5000
— EL72xx, EP72xX, EJ72XX
— AMI81xx
— AMP8000
— EL7411

= Download unter: https://www.beckhoff.com/german/download/
te5950-tc3-drive-manager-2.htm?id=23673678200295664

= Achtung: Es kann nur Drive Manager 1 oder Drive Manager 2 benutzt
werden!



https://www.beckhoff.com/german/download/te5950-tc3-drive-manager-2.htm?id=23673678200295664

Drive Manager 2 — Projekt hinzufligen

|ﬁ| Projektmappe

b @l SYSTEN
b MOTIO
SPS

(| SAFETY
C++
k&l ANALY
b E/A
TwinCAT C
4 B3 Antrieb
- Ch,
- Chl
b il TwinCAT N

Projektmappen-Explorer
"= RARC

Projektrappen-Explorer durchsuchen (5trg+ ) P~

il AX5000_De % Projektmappe erstellen

o A Antrieb 3 (AX5205...

BECKHOFF

'rE:|I|ﬁ_-|—l-|1r

Projektrnappe neu erstellen

Batch erstellen...

Keonfigurations-Manager...
MuGet-Pakete fir Projektrmappe verwalten...
MuGet-Pakete wiederherstellen

Meue Projektrnappen-Explorer-Ansicht

Hinzufigen

Projektmappe zur Quellcodeverwaltung hinzufigen...

Save AXS000_DemoRackStandard as Archive...
Send AX3000_DemoRackStandard by E-Mail...

Einfdgen

Umbenennen
Ordner in Datei-Explorer &ffnen

Eigenschaften

‘i Scaling {0}

Strg+UMSCHALT+B

Strg+V

Alt+Eingabe

(AM3021-0C40-0000) & X Antrieb 8 (AX5203-...

ﬁ’.? Tune drive

0.00:00:03,320:000

#EI Meues Element...

"i:l Vorhandenes Element...

*

Device 1 (EtherCAT)

@l Diagnostics

Pos: 0,00:00:03,380:000 | Time: 17:34:48,833:000 | Date:

| &

|+h 2y

Meuer Projektmappencrdner

BECKHOFF

*..' Advamn

q b

>

L X & i@

Einfg
UMSCHALT + Alt+A




Drive Manager 2 — Projekt hinzufiigen BECKHOFF

Meues Projekt hinzufigen ? X

: Suchen (Ctrl+E) P~

Typ: TwinCAT Drive Manager 2
TwinCAT Drive Manager 2 Project

P Aktuell Sortieren nach: |Standaru:| "|

4 [nstalliert r
E| TwinCAT Drive Manager 2 Project TwinCAT Drive Manager 2
4 TwinCAT Measurement
Bode Plot

FilterDesigner

Scope
TwinCAT Projekte
TwinCAT 5P5
TwinCAT Maotion Designer
TwinCAT Drive Manager 2

Ist nicht das Richtige dabei?

Visual Studio-Installer 6ffnen

Marme: TwinCAT Drive Manager 2 Project]
Speicherort ZNTC3_Projects4024_Projects\AX53000_DemoRackStandard - Durchsuchen...

Abbrechen




Drive Manager 2 — Antriebstibernahme BECKHOFF

| search drives ... - O bt
[ U be rnah me d e r Antri e bssettl ngs Set the basic settings for the detected drives
+ Antrieb 8§ (AX5203-0000-0213) Configure with the existed settings |1 Phase AC | 230 n v

+ Channel & ® Configure with the existed settings =>Motor: AM3021-0C40-0000; NC: 360 Grad/motor rotation () Scan mator in PreOp
+ Channel B ® Configure with the existed settings =>Motor: AM3021-0C00-0000; NC: 360 Grad/motor rotation () Scan mator in PreOp

Ok | | Cancel
Projektrnappen-Explorer * 1 X
Projektmappen-Explorer durchsuchen (5trg+ ) 2 -

fa] Projektmappe "AX3000 TouchProbe" (3 Projekte)
b B AX3000_TouchProbe
4 TwinCAT Drive Manager 2 Project]
4 1 Klemme 4 (AXB620-0000-0103) @Device 7 (EtherCAT)
4 = Antrieb 5 (AXE108-0100-0102)
- Ch A (AME2011-0B20-0000)
[ ﬁ TwinCAT Measurement Projectl




Drive Manager 2 — Inbetriebnahme BECKHOFF

Antrieb 8 (AX5203...(AM3021-0C40-0000) + > ENNaEvEverl e CuTR W= e )]

BECKHOFF g (BRINC Achse 1] [en-US]
# Basic settings [O] 22 Tune drive Gl Diagnostics

* |nbetriebnahme mit
integriertem Scope Template e o

Start: 17:34:45.453:000 | End: 17:34:58,833:000 | Fos: 0.00:00:03.380:000 | Time: 17:34:48,833:000 | Date:

(i. Scaling ® Ady

/ ScopeView options

tempteic il [CI ]

1 | (om0 W « » b [PERBHOW ]| 6 & | oSk 1 X A o] | B ot
M Lag ‘

£250,0 Torq ¥
E 3750,0 N\ /. A b LY
= \ \ \ / #~ Drive parameters
2 ]
E reses \_/ \._/ \__/ Velocity control Torque control
-1250,04
5000,0— kv [1.00 | 1000/min
'%; 2000,04 [__‘ f__l J -\
g = | ~ NE
£ ] [ [] Enable controll
g -2000,0 nable controller
;2 ‘_J |_J L_} L Online position: 479.9807
e Functions Parameters
11,25 4
T 3,754 \ ’ ‘ - - + ++
5 AN B N | __l - [Ny r\_#
CR—— I “.\ﬁ T |I| - I l]l .
L | |
11,25 | @ ®
22,5 -
7.5 | Il l
= ' | It [P e |L_ '
) e e ~ e
| \ | | |

22,5

r T T T T T T T T 1
0,000s 1,111s 2,222s 3,333s 4,444s 55555 6,6665 7,777s 8,888s 10,000s




Drive Manager 2 — Parameterlisten Import/Export BECKHOFF

Antrieb 3 (AX8108-0100-0102) + X

Q| o-a| L= - BECKHC ftine] [No s

[ ExpO rt u n d I m p O rt VO n Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+) P~ o Device info Gl Diagnostics| -

] Projektmappe "AX8000_Tester" (4 Projekte)
4 “a AB0D0_Tester

ompare
v

P aram ete rI I Ste n b (8 SYSTEM Slots settings Use scaling from description file |WritableAnd

3 MOTION Startup list Search parameter: | [ %] Search option: [ Show complete structure

4 5 :;IS;ETY Index Mame Actual value Set value ﬂ] Expand all
E Cos : 01000 Device type 404 Collapse all
[& AnavrTics — 0[] Eiogregeter Download

EA L (e 1008, Device name AX3108-0100-0000
- Add to watch

k| TwinCAT Drive Manager 2 Project] lﬁ Import drive... - o x :

b Btd Antrieb 1 (AX5203-0000-0213) @Device 5 (EtherC Options Add to startup

[ 'ﬂ Klemme 8 (EL7221-9014) @Device 5 (EtherCAT) Source: Export list
1 i '

b "3 Klemme 9 (EL7411) @Device 5 (EtherCAT) Target: Antrieb 3 [AX8108-0100-0102) Channel A3 O This drive

() Drive manager 2 export file

4 & Antrieb 3 (AX8108-0100-0102

3 ﬂ TwinCAT Measurement Project1
3 ﬂ TwinCAT Measurement Project2

Select both target/source drive and channel to compare.

L+ mscs | RxPDO-Par FSoE Master Connection 3 Slave Message
+ 0x15C6 FSoE Slave Connection 4 Master Message
+ x15C6 RxPDO-Par F5oE Slave Connection 4 Master Message
+ x15C7 FSoE Master Connection 4 Slave Message
+ x15C7 RxPDO-Par FSoE Master Connectifyn 4 Slave Message
+ 0x15C2 FSoE Slave Connection 5 Master gﬂsage
+  0x15C2 RxPDO-Par FSoE Slave Connection 5 Master Message
+ x15C9 RxPDO-Par FSoE Master Connection 5 Slave Message
+ x15C9 FSoE Master Connection 5 Slave Message
+  Ox15CA FSoE Slave Connection 6 Master Message
+

I Ox15CA RxPDO-Par F5oE Slave Connection 6 Master Message
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Fahrwegsteuerung — Eigenschaften BECKHOFF

» Fahrwegsteuerung = Bahnplanung in der
Firmware der Klemme

» Fahrauftrage unabhangig von TwinCAT
NC PTP Lizenz

» Reduktion der nétigen Rechenleistung -
kleinere CPU

= Parametrierung via CoE bzw. Drive
Manager

= Steuerung uUber PLC Open kompatible
MC-Bibliothek oder State Machine

= Verflugbar fur EL72x1 (Servo) und EL70x7
(Schrittmotoren)

» fremde EtherCAT Master moglich




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Servoklemme BECKHOFF

* moglich ab FW > 19
= FW20 wird ausgeliefert, fur EL/EJ/EP72x1 Klemmen
» Features FW20:
— Wechseln des Betriebsmodus ,,on the fly*
— Bremse zu Testzwecken manuell schliel3bar
— Invertieren der Drehrichtung des Motors per CoE-Konfiguration
— Sick IP-Core 1.07 wird unterstitzt (24 Bit Safety Geber; Option G/H)
— Cogging-Kompensation
— Integrierte Fahrwegsteuerung



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Voraussetzungen BECKHOFF

u TWi n CAT 3 . 1 40 24 . 7 O d e r h O h e r Allgemein  BtherCAT DC Prozessdaten SP5S  Statup CoE-Online  Diag Histoie Online Drive Manager
. . | Update List | I Si - -
= EL/EP/EJ72x1 mit OCT Feedback; ] e e e Dot
FW Ve rS I O N 2 1 9 Zu Startup hinzufiigen... Modul OD (AoE Port): D
Index MName Flags Wert Einheit
1000 Device type RO (00001383 (5001)
1003 Device name RO EL7211-0010

Software version

+-1018:0 |dentity RO >4«
+- 10F0:0 Backup parameter handling RO - I
+- 10F3:0 Diagnosis History RO »8h«

Fahrwegsteuerung EL72ec = < [
u EL/E P/EJ72X1 mit OCT; Algemein  BtherlCAT  DC Prozessdaten SPS

XML Revision = -0030

Statup  CoE - Online  Diag Historie  Online  Drive Manager

Produkt/Revision:  |EL7211-0010-0030

=
1001

BtherCAT Adr: [ = Erweiterte Einstellungen...

Yorganger Port: Klemme 1 (EK1200)-B



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Prozessdatenabbild BECKHOFF

4 "= Klemme 2 (EL7211-0010)

= Prozessdatenabbild 4 ) DMC Inputs
F] DrAC
Fahrwegsteuerung

*
4 FeedbackStatus

[ DriveStatus

[ PositicningStatus
Set position

Set velocity
Actual drive time

Actual position lag
Actual velocity
Actual position
Error id

Input cycle counter

Distributed
Clocks

Latch value

LR LR R N

. Cyclic info data 1
! - y
= Prozessdatenabbild CSP 4 "&| Klemme 2 (EL7211-0010) 7 yelcinfodata ]
4 FE Position yclic info data
# Paosition 4 [ DMC Outputs
4 DRV Statusword 4 M DMC
b WE- FeedbackControl

# Statusword .
4 DRV Following error actual value b Dr|1.r.E-C|:|r.1tr|:|I
P M- PositioningControl

#| Following error actual value

B DRV Contrelwerd - Set counter value
&~ Target position

[

- Controlword

Distributed 4 [ DRV Target position - Target velocity
BB~ Target position - Start type
Clocks b WcState - Target acceleration

& InfoData &~ Target deceleration

-



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — neue Bibliothek BECKHOFF

= MC_DriveMotionControl Library e D ceotuel
.. . . —Enable Busy—
— Administrative Funktionen —lEnable_Positive Active}—
. . —Enable_Negative Errorp}—
— AXIS Functions —Override ErrorID}—
—BufferMode
— MC_Power —{Qptions
- MC_Reset MC_TouchProbe ©
.. ﬂ,-_-,l' [] .
— MC_SetPosition ol Tigoerinput Busy |
~Execul Commandaborted b
~ Touch Probe T WindowOry i §
. = FirstPosition EmorlD
— MC AbortTrlgger —~ LaztPosition RecordedPosition
- RecordedD ata b
— MC_TouchProbe
MC_Reset
Axis Done

| |

Execute Busy
Error
ErrorID

N




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — neue Bibliothek BECKHOFF

MC_Home

— Motion - bonel—
. —IExecute Busy}—
— Homing —IPosition Activef—
—HomingMode CommandAborted —
— MC Home —BufferMode Errorf—
— —Options ErrorID p—
_ Manua| Motion —{bCalibrationCam
— MC _Jog
— Point to Point Motion MC_MoveAbsolute
—Axis Donep—
— MC Halt —{Execute Busy}—
— —Position Activef—
— MC MoveAbsolute —{Velocity CommandAborted }—
— —{Acceleration Errorp—
—Deceleration ErrorIDp—
— MC_MoveModulo ook
. —BufferMode
— MC_MoveRelative _loptions

— MC_MoveVelocity
— MC_Stop



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — PDO Auswabhl BECKHOFF

Fahrwegsteuerung_EL72ec + X WG EHTEIEY Scope YT NC Project Visualization
] ” P ro CeSS D ata e ” P red efl n ed P D O Allgemein  EtherCAT DC rozessdaten SPS  Stanup CoE-Online Diag Historie  Orline  Drive Manager
. ‘ . . Sync Manager: PDO Liste:
ASSIgnment e ,,Drlve Motlon ContrOI SM Size Type Flags Index Size Name Flags 5M 5U =
. . | . b cc 0 128 MbxOut O<1AD0 40 FE Paosition F 0
F TC3 D M t C t L 1 128 Ml < 1A01 20 DRV Stat rd F 0
( O r r I V e O I 0 n 0 n ro I ) 2 40 I:Iutps O 1A02 40 DRV VeloLCI:t‘:Zdual value F 0
Ll - 3 64 Input x1A03 20 DRV T ctual val F 1]
Positionswerte 64 Bit i BAD: 20 ORViodsal F 0
1ADS 20 DRV Info data 2 F 0
O 1AD6 40 DRV Following emor actual value F 0
O 1A07 20 FB Touch probe status F 0
O 1AD8 40 FB Touch probe 1 pos position F 0
< > e 1AD9 40 FB Touch probe 1 neg position F 0 ¥
PDO Zuordnung (I 1C12): PDO Inhatt (0x1A00):
; g} EE'ID a Index Size Ciffs MName Type Default (hex)
[]te1602 Ox6000:11 4.0 0.0 Position UDINT
. . N1} [ ]0x1603 40
= Drive Motion Control 32 Bit* = =3
- . . [ ] 01606
Positionswerte 32 Bit (z. B. Siemens oy
. 101630 v
Master ohne 64-Bit-Support)
PDO Zuordnung
[]PDO Korfiguration
Sync Unit Zuordnung...




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — DC Einstellungen BECKHOFF

= ,SM-Synchron®“ Modus auswahlen

* Im ,DC Modus” arbeitet die
Fahrwegsteuerung nicht, TwWinCAT gibt
eine Fehlermeldung aus.

=TT B NS AL Sl Bibliotheksverwalter Scope ¥T MC Project Visualization

Algemein  EtherCAT OC Prozessdaten SPS  Statup CoE - Online  Diag Historie  Online  Drive Manager

Betriebsart :

Fehlerliste

Gesamte Projektmappe ~ 1 0Warnungen |00von‘|1MitteiIungen Loschen

™ Beschreibung ~

8 25.08.2020 15:47:19 039 ms | 'Klemme 2 (EL7211-0010)' (1001): state change aborted (requested 'SAFEOP', back to 'PREOP").
oy 23.08.2020 12:47:19 039 ms | 'Klemme 2 (EL7211-0010)" (1001): ‘PREOP to SAFEOP' failed! Error: 'check device state for SAFEQP




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Motor Konfiguration BECKHOFF

Fahrwegsteuerung EL72a + X
[ | Konflguratlon Allgemein  EtherCAT DC Prozessdaten SPS  Statup CoE-Online Diag Historie  Online  Drive Manager

Linked NCACMNC axes: ChannelA<==MNo link

— Scannen des Antriebs, Parametrierung |2 ¢ &= 8 X 2 | Cwgethee -

Tree x

durch den Drive Manager 5 Devies

Reset (all motorfeedbacks)” -

- Power management

e
- Watch window Scan motor and feedback 1

= Cihagnva::.ﬂx i Select feedback1* Select motaor®
[=- Configuration

738 Motor and Feedback |

- 5Scaling and MC parameters |
Feedbdck 11— Mot
- Process Data/Operation mode | S Mﬁ or

- Controller overview

- Probe unit e
- Error reaction / drive halt Feedback 1type: Motor type:
- Parameter list EKM36-0JFOADSD4 AME111-1F20-0000
- Service functions @'
SafeOp | AuxisState | Delink Voltage [\V] | Periph. Voltage [\V] | Ampl- Temp [T] | Actual operation mode

Channel A Mot Ready 24158 10.681 421 Cyclic synchronous position mode (C5F)




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Motor Konfiguration BECKHOFF

Fahrwegsteuerung EL72ac # X
[ | KO nflg u ratlon Aligemein  EtherCAT DC Prozessdaten SPS  Statup CoE-Online Diag Histoie Online Drive Manager

Linked MC/CMNC axes: Channelf==:MNo link

— Scannen des Antriebs, Parametrierung [# 2 & =E7 (2 W3 7| tmgpime  ©

. Tree x
durCh den Drlve Man ager = Device # || Choose the power supply settings:
— Einstellen der Versorgungsspannung - Disslay
i b Watch window
B C_hanneIA Marne ActValue SetValue Unit
&1 Configuration Nominal DC link voltage 24.000 24.000 W
-- Motor and Feedback Min DC link voltage 6800 6.800 W
Sca“ng and NC parameterg Max DC link 'mhage 60.000 60.000 W




BECKHOFF

EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Motor Konfiguration

u KO nflg U ratIOn Aligemein EtherCAT DC Prozessdaten SPS  Statup CoE-Online Diag Historie Online Drive Manager
— Scannen des Antriebs, Parametrierung | | Testen Frocd  bee  oss Conert
. C <PS> CoE x1C12C0 01003016 download pdo (x1C12 index
durCh den Dr|Ve Manager C <PS>  CoE x1C13C0  0100301A download pdo (x1C13 index
Lol CoE OxF081:01 (x001EDDOA (1966090)
: & P CoE Ox10F3:05 (x0001 (1)
— Einstellen der Versorgungsspannung mrs CoE X8011:13 03 (3) Motor pole pairs
) ) ) € rs CoE 801112 (x00001194 (4500) Rated cument
— Startup-Liste wi rd automatisch @rs Gk 0E011:11  (x00004074 (16500) Maxc cusvent
. € PS CoE 0x8011:16 Ox00000051 (81) Torque constant
generlel‘t_ Brs CoE x8011:19  (x0008 (8) Winding inductance
@ Ps CoE x8011:18 (x 00000034 (52) Rotor moment of inertia
E Ps CoE x8011:2D x01B5 (437) Motor themmal time constant
& PS CoE x8011:15 270 Commutation offset
C Ps CoE x8011:1B OxD000075C (1834) Mator speed limitation
@ Ps CoE x3010:13 Ox005E (94) Current loop proportional g...
B Ps CoE x8010:12 Ox0005 (5) Curmrent loop integral time
€ PS CoE x8010:15 Ox0000003A (58) Velocity loop proportional g...
B PS CoE x8010:14 (x 00000096 (190) Velocity loop integral time
@ Ps CoE x8010:17 Ox0000000A (10) Position loop proportional g...
2 PS CoE x8010:19 (x00005DC0 (24000) Nominal DC link voltage




EL72x1 — Fahrwegsteuerung - Tc3_DriveMotionControl BECKHOFF
Eigenschaten

= PLC Bibliothek ,,Tc3_DriveMotionControl @& o-a| k=] —”f'“r”ﬂt"ﬂ"ﬂﬂ"*m' AR
. cc . . Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+ ) 2 - E"' /o
LI b manue” naChInSta”Ieren aha] Projektmappe "Fahrwegsteuerung_EL72:" (2 Projekte) = ﬁfi“aﬂc*ﬂd
= Property ,,Qualified Access Only“ bei g FL 2 oot e
Verwendung von ,TC2_MC2“ und | [ amen —————7pm
,1c3_DriveMotionControl Lib“ parallel ‘ g;;:g;:;“;;ﬂ’;?;jﬁ;hpmjekt onhes
[ Externe Datentypen B Misc

4 | 7 References

_ Auflésung Tc3_Drive
a S}rstem_‘urfsuElemMeter Description TwinCAT |
j:}fszer‘n_ifsusemss - IConirol Mame Tc3_Drivel
ystermn_ ?su ems p.ema ontrols Namespace T3 Drive
1 Systermn_VisuElemsWinControls B Somsti
3 Systern_VisuElem TextEditor onstiges
Effective Version 3.0.1.0

{0 systemn_visuinputs

3 Systermn_VisuMNativeControl
3 Tecld_Standard

3 Ted_System

1 Te3_DriveMotionControl
3 Tc3_Module



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Prozessdaten verknupfen

» Variable ,AXIS REF" mit
Prozessdatenabbild verknupfen

= AXIS REF.ReadStatus();

Projektmappen-Explorer

@& o-a|=]

Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+a) P~

4 O} Fahrwegsteuerung_ELT2:x Instance
PlzTack Inputs

4 71 MAIN.myAsasRef.WcState

pd Wcbtate
4 7 MAIN.myfxasRef.InfoData

nd State
F netld
#! port
4 [l PlcTask Outputs

& MAIN. PlcToDrive | |

EC++

[& anaLTics

y E/A
] ﬂ% Gerdte

4 [ Gerat 2 (EtherCAT)
"E Prozeszabhbild
"E Prozeszabbild-Info

2 SyncUnits

Eingdnge
B Ausgdnge
& InfoData
[j Klemme 1 (EK1200)
4 ") Klemme 2 (EL7211-0010)

[ - 4

4 DMC Qutputs

4 [ Wcstate

InputToagale

P Fahrwegsteuerung_EL7 20 -

13

Fahrwegsteuerung_ELT.

h b

Woon -] oy W e

=

BECKHOFF

Bibliothekswverwalte

PROGRAM MAIN

myAxisRef: RXIS REF;

fbMCHMoveRel :MC_MoveRelative
fbMCHovelhbs tMC_Movelbsolute
fbMCHoveVelo:MC MoveVeloclit
fbMCStop:MC_Stop:

foMCHome : MC_Home;

fbMCSetPosition:MC_ SetPosit
fbMctouchProbe:MC TouchFrob
fbMCTouchProbefibort MO Abor
fbMCReset :MC_Reset:

[T |

O R I

1

L

[

=

WL

[

myAxisRef.Parameter.EncoderScal
myhkxisBef.Parameter.MaxVelocity

SEREAEEARRRARERRARR IR EPoyEr oD

fEMCPovier (
Byis:=myAxisRef ,
Enable:=kPowerlin ,
Status=> ,
Busy=> ,
Letive=>
Error=> ,
ErrorID=> });

PR
EREARARRARARARRAAARRER AR AMOvE

fEMCMoweRel {
Lxis:=myRAxisBef ,
Execute:= bMoveRel,
Distance:= fDistance,
Velocity:= fWelocity,
Receeleration:= fhec,
Deceleraticon:=fhcec ,
Options:= ,

- o



EL72x1 — Fahrwegsteuerung - Beispielprojekt

BECKHOFF

» Live-Demo Beispielprojekt
» Uber Support NL MlUnchen verflgbar

@ Q. MC_Fower Enable

@. 6, MC_MoveRel
@ é MC_Stop

@. 6, MC_MoveVelo
@ é MC_MoveAbs

ErrorlD

ErrorlD

ErroriD

ErrorlD

ErrorlD

| @@
0 ,.. Inputd

0 ErrariD 0
| Mew Position [F] | 4242.00

0 @ 0, MC_Reset

0 ErrorlD 0

0 @O MC_TProbe
0 @ Frobe

Acc/deceleration [7/29] 5000.00

Velocity [*/s] 500.00

Distance [*] | 50000.00

[ —

., ErrorlD 0

0.00

Fos []

e

@. 0 MC_SetPoition O ErroriD 0

Mew Position [7] 4242.00

Maving Homing

AxisRef Status

O Operational 6 InTargetPosition
é HasJob 6 StandStill
O ControlloopClosed 6 Homed

- S

Disabled
Stopping

Error

ErrarlD ]

066

Velocity \/j

! Time

Max. Velocity[*/g] 11304.00

Scaling Factor [NC] 0.0000000838

Actual Position [7] 128789.93

Actual Velovity [F/s] -b.Gh




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Fremdsteuerungen BECKHOFF

» Fremdsteuerungen (EtherCAT Master)

— CoE Funktion 0x8008:01 ,EnableAutoConfig” liest el. Typenschild des
Motors

— Regelparameter via CoE Directory und StartUp Listen

= 3010:0 DRY Amplifier Settings RW = 102 <
8010:01 Enable TxPDOToggle R FALSE
8010:02 Enable input cycle counter R FALSE
8010:11  Device type R Qe OOODD001 (1)
8010:12  Cumrent loop integral time R (e D005 (5) 0.1 ms
8010:13  Current loop proportional gain R O D05E (94) 0.1 V/A
8010:14  Velocity loop integral time R O DOO0D00SE (150) 0.1 ms
8010:15  Velocity loop proportional gain R O DODDDOIA (5:8) mASrad/s)
8010:17  Position loop proportional gain R D DOO0000A (100 1/5

8010:19  MNominal DC link voltage R (e D00050CO (24000) mV/



EL72x1 — Fahrwegsteuerung — State Machine BECKHOFF

= Fah rauftrag e ohne STARTUP START POSITIONING EVALUATE STATUS ERROR HANDLING
Bibliothek (z. B. Fremd- P VY
steuerungen) - State -'
Machine e

JAcceleration”

JDecelleration” .Diag messages”
from CoE and
[7’ rm evaluate error
Y : =
/\ Choose  Start type” /\
I_(/ Ready to enable and calculate P Eusv Emergency/

~ =17? > il corresponding Error ?
h N JTarget position” > N e g
T = ] - T T
YES YES YES
¥ : -
l Write Write Write
JEnable“ « 1 JExecute® « 1 Lmergency stop”™ = 1

- - > LBusy S
=1? S =1? e N =1? || = =0? o
-~ . -~ \\\ ,_// NGO . ~ /,/’

=, < ///’ e~ . PP . /_/’
YES YES
\

— N
Write _Execute” = 0, ! END

Check actual position

o o -
N YES ; e ¥i

\I: ) o N : s = L \\
L,/ LReady® N ~~  Busy" S _J AR N = Busy” B

K




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Starttypen

BECKHOFF

= Starttypen

4 "% Klemme 2 (EL7211-0010)
b DMC Inputs 32 Bit
4 B DMC Outputs 32 Bit
P ‘r DMC
P W&~ FeedbackControl
b W& DriveControl
b W&~ PositioningControl
&~ Set counter value

&~ Target position

&~ Target deceleration

ABSOLUTE 0x0001 | Absolute positioning to a specified target position
Relative positioning to a calculated target position; a
RELATIVE 0x0002 | specified position difference is added to the current
position
Endless travel in the positive direction of rotation
ENDLESS_PLUS s (direct specification of a speed)
Endless travel in the negative direction of rotation
ENDLESS_MINUS 0004 (direct specification of a speed)
Modulo positioning along the shortest path to the
MODULO_SHORT 0x0105 | modulo position (positive or negative), calculated by
the “Modulo factor”
Modulo positioning in the positive direction of rotation
MODULO_PLUS 0x0205 to the calculated modulo position
Modulo positioning in the negative direction of rotation
MODULO_MINUS 0x0305 to the calculated modulo position
CALI_PLC_CAM 0x6000 | Start a calibration with cam (digital inputs)
CALI ON BLOCK 0x6200 | Start a calibration “on Block”
CALI SET POS Ox6EQ00 | Set as calibrated, do not change the position
CALI CLEAR POS 0x6F00 | Clear calibration bit




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Error Codes

BECKHOFF

= Error Codes und Warnings

4 "= Klernme 2 (EL7211-0010)
4 DMC Inputs 32 Bit
DMC
FeedbackStatus
DriveStatus

4 F
P
b
b

Positioning5tatus
Set position

Set velocity
Actual drive time
Actual position lag
Actual velocity

LU R

#!| Latch value
#! Cyclicinfo data 1
#! Cyclic info data 2

Error Code | Message

0x4420 Cogging compensation not supported
0x8450 Invalid Start Type 0x%x, "%Xx" replaced by the unsupported start type from the PDO
0x8451 Invalid limit switch level

0x8452 Drive error during positioning

0x8453 Latch unit will be used by multiple modules
0x8454 Drive not in control

0x8455 Invalid value for "Target acceleration”
0x8456 Invalid value for "Target deceleration"
0x8457 Invalid value for "Target velocity"

0x8458 Invalid vﬂe for "Target position"

0x8459 Emergency stop active

Ox845A Target position exceeds Modulofactor
0x845B Drive must be disabled

0x845C

0x845D Modulo factor invalid




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Siemens PLC BECKHOFF

= Anbindung an Siemens
PLC maoglich PLC_ 1
EK2300 v2.34 (...

= TiA Portal + EK9300 e e

ProfiNet Koppler + EL72x1
» EK9300: GSDML-2.34- e \
BECKHOFF-EK9300- -

20190904. XML
FW > 14 (V0.59)

ek9300-1 |

¢ | [ ekos00-1 [EK9300 v2.34 (mif =] ||| B | L LIU| @ & 4 | | Gerateiibersicht |
- - - - 'g - Y{ Madul .. Baugr. |Steck. E-Adres. A-sadres. |Typ Artikelnummer Firmware
= Bels plele un Bibliotheken i 3001 o o o a0V 34 . e300
ES E_’ P b EK9800 V2 34 (mind, FW.., 0 0x1 ekg300
. " % E . ¥ EL7201-0010_1 0 1 EL72071-0010 EL7201-0010
I n d er N L M u n Ch e n z TSy GRS ModuleAccassPoint 0 11 ModuleAccessPoint
B Drive motion contral 0 12 4.43 0.21 Dtive motion control
0 2
.s
verfiigbar —
~ 0 4
ca”OU 0 5
&
0 ]
0 7
— 0 8
- 0 9
[ AR 0 10
. i ¢
0 12
0 13
0 14




EL72x1 — Fahrwegsteuerung — Siemens PLC BECKHOFF

. . . g ' =] J Device overview
» Einlesen der Motordaten via AutoConf »
In n r r n VI u n I l|? f,’ Module . Rack Slot | address Qaddr.. Type Article number
—I ¥ ek33004 0 0 0.3 EK9300 ¥2.34 (atl.. EK9300
: » EK9300 V2 34 (st least 0 037 ek9300
: = EL7207-0010_1 0 1 EL7201-0010 EL7201-0010
— ModuleAccessPoint 0 11 ModuleAccessPoint
Drive motion control 0 12 4.45 0..21 Drive motion contral
0o
o) ——v— & 0 3
:
General || 10 tags " System constants “ Texts
v General Il
. . Module parameters
Catalog information
Module parameters ECSlavelnitV¥alues
/O addresses
Hardware identifier DC Mode: | FreeRuniSM-Synchron -
FB Settings Ch.1
Invertfeedback direction: ‘ False _v|
{f_ﬂ] Referenced: [ False | |

Device type: [3 ]

Singleturn bits: 20

Multiturn bits: 12

Observer teedforward: ‘ 0

|
|
Observer bandwidth: | 500 |
|
|

Fosition offset: ‘ 0

FB OCT Settings Ch.1

Enable auto config

Reconfig identical motaor:

Reconfig non-identical motor.




EL70x7 — Fahrwegsteuerung — Schrittmotorklemme

BECKHOFF

» Fahrwegsteuerung auf Schrittmotor-
klemmen

= Dokumentation:
https://download.beckhoff.com/download/d

ocument/io/ethercat-
terminals/el70x7de.pdf#bookmark IDOER
CHR

= Demo-Projekt tiber NL Munchen verfugbar
= PLC Library: Coming soon...

@ O Power Enable

Homing

. Inputi
. Input2

Start Type

Mew Position 1]

O ‘ Execute

eENDLESS_MIMUS - |

.Q. (Emergency) Stop

Acc/ideceleration [ms 010 100%] 5000 _J
LQ_ . Reduce Torque
Velocity [in % of 0x8012:05] 50 J
‘ Reset
o Distance [inc] 4096 J

Last Diag TextiD | 4400 Drive is not calibrated: %d, %d

. - V I .
Staus (Cyclic) In Target . Busy ?DC'W./j

006

O ReadToEnable MovingFos Time
Actual Operation Mode | 3
o Ready MovingNeg
Aciual Position 4294733697

. Warmning %‘I’Erque Reducer . Calibrated Scaling to [ | 377466328 84
. Motor Stal . Syncrror . Eror  Actual Velovity [ of 0x801205] | 0.00

Mot 1*
Coe 0xA010 0xA020 oo Loag 0011 | ’

DC Current [mA] | 1981

Emergency Stop

Emergency Stop . Overoltage

ShortCircuit

NoControlPower . MotorStall
. OpenLoadA
. OpenLoadB

Comand Aborted Saturated

Comand Rejected OverTemperature

TargetOverrun TorqueQverioad MiscError

00060
00660
© 600606

TargetTimeout UnderVoltage Configuration


https://download.beckhoff.com/download/document/io/ethercat-terminals/el70x7de.pdf#bookmark_ID0ERCHR

EL70x7 — Fahrwegsteuerung — Prozessdatenabbild BECKHOFF

= PDO ,Positioning
Interface”

Fahrwegsteuerung_EL7Dx7 A 3 QERGEELIMGIS0E Bibliotheksverwalter DiagMessages StartTypes Visua

Algemein EtherCAT DC

Prozessdaten SPS  Statup Diag Historie

Sync Manager: PDO Liste:
5M  Size Type Flags Index Size MName Flags 5M =10
] 128 Mbx Ot D 1400 6.0 ENC Status compact F 1]
1 128 Mbotln 1401 10.0 ENC Status F 3 1]
2 x? Outputs (e 1802 40 ENC Timest. compact F 0
3 28 Inputs (1403 20 STM Status F 3 1]
1AD4 4.0 STM Synchron info data F 3 1]
D 1A05 20 STM Motor load F 1]
< > (e 1406 210 POS Status compact F 0
FDO Zuordnung (Dk1C12): FOO Inhatt (0x1ADR0):
ébc':éll:]":l xcluded by Bx1601) A Index Size Offs Name Type Default (hex)
[] (1602 Ox6000:01 0.1 0.0 Status__Latch C valid BIT
[]0e1603 {excluded by 0x 1606 x6000:02 0.1 01 Status__Latch extem valid BIT
_|0x1604 fexchuded by Ox160€ 0x6000:03 0.1 0.2 Status__Set counter done BIT
[]0x1605 {excluded by 0x1606) v MeROON-04 1 1 na Giatiia _ Crainter sndedlow RIT
Download Predefined PDO Assignment: "Fositioning interface with info data®
FDO Zuordnung Predefined PO Assignment: feing)
. . Predefined POO Assignment: Welocity control compact’
[1PDO Konfiguration Predefined PDO Assignment: “elocity control compact with info data’
Predefined PDO Assignment: “Velocity control’
Predefined PDO Assignment: "Pasition control’
Mame Typ Predefined PDO Assignment: Positioning interface compact’
¥ Status SRV, | Predefined PDO Assignment: ‘Positioning interface with info data’

) Counter value X
! Latch value b

UDINT

UDINT Predefined PDO Assignment: "Positioning interface (Auto start) with info data’

4.U o3 I':IHE-;EI... i WIAIN.EL A _ENL STatus...




EL70x7 — Fahrwegsteuerung - Motorkonfiguration

= Download unter:

www.beckhoff.de = Download =

» EL70x7 - Startup-Listen Rechtsklick -
XML Beschreibung einfligen

Konfigurationsdateien - Antriebstechnik
- Schrittmotorklemmen

= CoE 0x8010:03 ,Nominal Voltage®

anpassen

B (Beckhoff worldwide] v

= -7--':".:"""-“.

Product group Drive Technology (8)

/' Filter options

XPlanar.

[+] | Beckhoff
# [ IPC
# 5 Vo
[+ = Motion
[+ = Automation File type
[+ 7 Applications & Solutions ZIP (3)
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EL70x7 — Fahrwegsteuerung — State Machine BECKHOFF

= Fah rauftrag STARTUP START POSITIONING EVALUATE STATUS ERROR HANDLING
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EL70x7 — Fahrwegsteuerung — Starttypen

BECKHOFF

= Starttypen

— Vier versch. Gruppen von
Fahrauftrdgen konnen gestartet
werden:

Standardfahrauftrage

Extended Standard (Nachtriggern)
Modulo Fahrauftrage
Kalibrierung/Referenzierung

'ﬂ Klemme 14 (EL7047)
EMC Status
5TM Status
5TM Synchron info data
POS5 Status
[ 0 EMC Control
[ 0l STM Control
4 [y POS Control

b M Control

B Target position

Er Velocity

B Acceleration
B Deceleration

L =

Name

Kom-
mando

Gruppe

Beschreibung

ABSOLUTE

0x0001

RELATIVE

0x0002

ENDLESS_PLUS

ENDLESS_MINUS

0x0003

0x00D4

ADDITIVE

0x0006

Standard
[+ 179

absolute Positionierung auf eine vorgegebene
Zielposition

relative Positionierung auf eine berechnete
Zielposition, ein vorgegebener Positionsunterschied
wird zur aktuelle Position addiert

endlos fahren in positiver Drehrichtung (direkte
‘Vorgabe einer Geschwindighkeit)
endlos fahren in negativer Drehrichtung (direkie
‘Vorgabe einer Geschwindigkeit)

additive Positionierung auf eine berechnete
Zielposition, ein vargegebener Pesitionsunterschied
wird zur letzten Zielposition addiert

ABSOLUTE_CHANGE

0x1001

RELATIVE_CHANGE

0x1002

ADDITIVE_CHANGE

0x1006

[

Standard
Ext. [» 180

dynamische Anderung der Ziglposition wahren eines
Fahrauftrages auf eine neue, absolute Position

dynamische Anderung der Ziglposition wahren eines
Fahrauftrages auf eine neue, relative Position (es
wird hier ebenfalls der akiuelle, sich verandernde
Positionswert verwendet)

dynamische Anderung der Ziglposition wahren eines
Fahraufirages auf eine neue, additive Position (es
wird hier die letzte Zielposition verwendst)

MODULC_SHORT

MODULC_SHORT_EXT

MODULC_PLUS

0x0105

0x0D115

0x0205

MODULO_PLUS_EXT

0x0215

MODULO_MINUS

MODULC_MINUS_EXT

MODULC_CURRENT

0xD305

0x0315

0x0405

MODULO_CURRENT_EXT

0xD415

Modulo
v 181]

modulo Positionierung auf kirzestem Weg zur
Moduloposition (positiv oder negativ), berechnet

durch den konfigurierten "Modulo factor” (Index
8020:0E [» 218])

modulo Positionierung auf kirzestem Weg zur
Moduloposition, das "Modulo tolerance

window' (Index 8020:0F [» 218]) wird ignoriert
modulo Positionierung in positiver Drehrichtung auf
die berechnete Moduloposition

modulo Positionierung in positiver Drehrichtung auf
die berechnete Moduloposition, das " Modulo
toferance window”" wird ignoriert

modulo Positionierung in negativer Drehrichtung auf
die berechnete Moduloposition

modulo Positionierung in negativer Drehrichtung auf
die berechnete Moduloposition, das "Modulo
tolerance window” wird ignoriert

modulo Positionierung mit der letzten Drehrichtung
auf die berechnete Moduloposition

modulo Positionierung mit der letzten Drehrichitung
auf die berechnete Moduloposition, das "Modulo
tolerance window” wird ignoriert

CALL_PLC_CAM

Dx6000

CALI_HW_SYNC

SET_CALIBRATION

Dx6100

DxGEDD

SET_CALIBRATION_AUTO

CLEAR_CALIBRATION

Dx6ED1

0x6F00

Calibration

[»180]

starten einer Kalibrierung mit Mocke (digitale
Eingange)

starten einer Kalibrierung mit Mocke und HW-Sync-
Impuls (C-Spur)

manuelles Setzen der Klemme auf "Kalibriert”

automatisches Setzen der Klemme auf "Kalibriert” bei
der ersten steigenden Flanke von "Enable"

manuelles Loschen der Kalibrierung



Agenda

Kompakte Antriebstechnik BECKHOFF

1.
2.
3.
4.
S.

Vorstellung/Uberblick
Einsatzmadglichkeiten und Praxisbeispiele
Vorstellung DriveManager 2

Vorstellung ,Fahrwegsteuerung®
Fragerunde
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» Haben Sie eine Frage an den
Referenten?
Bitte benutzen Sie das ,Fragen”-Fenster.

= Aktuelle Webinar-Termine und Webinar-

Archiv: Kompakt und effizient:
www.beckhoff.de/webinar Beckhoff Webinare

= Gerne nehmen wir lhre
Themenvorschlage entgegen:
GoToWebinar@beckhoff.com
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muenchen@beckhoff.com
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