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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, stets die aktuell gultige Dokumentation zu verwenden.

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

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

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

Patente

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

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

TwinCAT 2 Version: 1.3 5
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

Lesen Sie die folgenden Erklarungen zu Ihrer Sicherheit.
Beachten und befolgen Sie stets produktspezifische Sicherheitshinweise, die Sie gegebenenfalls an den
entsprechenden Stellen in diesem Dokument vorfinden.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die tber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschliellich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Signalworter

Im Folgenden werden die Signalwdrter eingeordnet, die in der Dokumentation verwendet werden. Um

Personen- und Sachschaden zu vermeiden, lesen und befolgen Sie die Sicherheits- und Warnhinweise.

Warnungen vor Personenschaden

Es besteht eine Gefadhrdung mit hohem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
hat.

Es besteht eine Gefahrdung mit mittlerem Risikograd, die den Tod oder eine schwere Verletzung zur Folge
haben kann.

A VORSICHT

Es besteht eine Gefadhrdung mit geringem Risikograd, die eine mittelschwere oder leichte Verletzung zur
Folge haben kann.

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

Es besteht eine mdgliche Schadigung fir Umwelt, Gerate oder Daten.

Information zum Umgang mit dem Produkt

d Diese Information beinhaltet z. B.:
1 Handlungsempfehlungen, Hilfestellungen oder weiterfiihrende Informationen zum Produkt.

6 Version: 1.3 TwinCAT 2
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG (Beckhoff) sind, sofern sie online zu erreichen sind,
mit Security-Funktionen ausgestattet, die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstlitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und stéandige
Aktualisierung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fur den Betrieb notwendig, um die jeweilige Anlage,
das System, die Maschine und die Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff
verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist
dafur verantwortlich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet
verbunden werden, wenn entsprechende SchutzmalRnahmen eingerichtet wurden.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterfuhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem

https://www.beckhoff.de/secquide.

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdricklich, die Produkte standig
auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereitstellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen.
Die Verwendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen kann das Risiko von Cyber-
Bedrohungen erhdhen.

Um stets Uber Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff informiert zu sein, abonnieren
Sie den RSS Feed unter https://www.beckhoff.de/secinfo.

TwinCAT 2 Version: 1.3 7
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2 Einfuhrung in TwinCAT und Systemvoraussetzung

Ziel dieser Anleitung ist es, dem Leser einen schnellen Uberblick tiber die Méglichkeiten der TWinCAT zu
geben, ohne dabei auf Einzelheiten einzugehen. Eine Beispiel-Applikation, welche in den einzelnen Kapiteln
Schritt fur Schritt erweitert wird, erganzt die Erklarungen.

Detaillierte Informationen sind aus den einzelnen Anleitungen der Programme zu entnehmen.
Systemvoraussetzung

x86 Prozessor

Zum Betrieb von TwinCAT 2 bendtigen Sie einen PC mit einem x86 Prozessor.

Betriebssystem Windows 10 / 11
TwinCAT 2.11 1auft unter dem Betriebssystem Windows 10.
Die Runtime benétigt zwingend eine 32-bit Version von Windows 10.

Das Engineering wird auch fir 64-bit Versionen von Windows 10 und 11 bereitgestellt.

Beispielprogramm

Um das Beispielprogramm nachvollziehen zu kénnen, bendtigen Sie TwinCAT ab Version 2.11.
Das hier vorliegende Beispiel bezieht sich auf die Feldbusse Lightbus, Ethernet oder EtherCAT. Zur
Umsetzung werden bendtigt:

PC-Interfacekarte fir 1/0-Lightbus (FC2001) oder Ethernetkarte

Buskoppler

2 Busklemmen mit je 2 digitalen Ausgangen (KL2032)

Busendklemme (KL9010)

Verdrahtungsmaterial (LWL-Kabel, Litze, usw...)

24V-Netzteil

Andere Feldbusse kdnnen ebenso nach dieser Anleitung verwendet werden.

Demokit:

Die im Beispielprogramm benétigte Hardware ist in den Beckhoff Demokits enthalten.

8 Version: 1.3 TwinCAT 2
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3 Installation

3.1 Installationsprogramm starten

Starten Sie auf der CD das Programm SETUP.EXE. Offnen Sie dazu den Windows Explorer, wechseln Sie
auf das CD-ROM-Laufwerk und klicken Sie zweimal (Doppelklick) auf das Programm SETUP.EXE.

Die Installation beginnt mit dem folgenden Dialog, den sie mit 'Next' bestatigen mussen.

winCAT - InstallShield Wizard |

Welcome to the InstallShield Wizard
for TwinCAT

The InztallShield Wizard[T M) will help inztall TvanCAT on pour
computer.  To continue, click Mest,

< Back Mewt > Cancel

Sprache auswahlen

Wabhlen Sie die Landessprache aus, in der TwinCAT installiert werden soll. Fir die deutsche Installation
wahlen Sie den Eintrag 'Deutsch' und bestatigen Ihre Eingabe mit 'OK'. Der Installationsvorgang erfolgt
komplett mentgefiihrt.

Wahlen S5ie eine Setup-5Sprache aus |

. Wahlen Sie die Sprache dieser Installation
: auz der unten aufgefubrten Auswahl aus.

2k, I Abbrechen

Programme beenden

Das Installationsprogramm empfiehlt, alle gedffneten Windows-Programme zu beenden, bevor das Setup-
Programm durchgefihrt wird.

TwinCAT 2 Version: 1.3 9



Installation BEGKHOFF

TwinCAT Setup |

Willkommen bei InstallShield Wizard Fur
TwinCAT

Inztalls hield(r) *izard installiert TwinCAT auf lhrem
Computer. Elicken Sie auf “eiter’, um fortzufahren.

< Zurick

Abbrechen |

Lizenzvereinbarung

TwinCAT Setup |

Lizenzvereinbarung

Bitte lezen Sie die nachfolgende Lizenzvereinbarung sorgfaltig
durch.

kit der BILD-MACH-UMTEM Taste konnen Sie den Rest der Vereinbarung zehen.

Wertrag zur Mutzung wion Software fur Beckhoff Saoftwareprodulkte il
g1 Wertragzoegenstand
1] Drer Lizenzgeber gewahrt dem Eunden ein nicht ubertragbares, nicht

auszchlielliches Recht, die in Anhang zu diezem Yertrag genannten

D aterwverarbeitungzprogramme [hachfolgend "Software’ genannt] in der

Bundesrepublik. Deutzchland zu den nachstehenden Bedingungen zu nutzen.

[£] Die Saftware wird dem Kunden auf in Anhang bezeichneten

mazchinenlesbaren Aufzeichnungztragern Uberlaszen, auf der sie alz

Objektprogramm im ausfubrbaren uztand aufgezeichnet izt Zum Programm ;I

Sind Sie mit allen Bedingungen der Lizenzvereinbarung einverstanden’? Wenn Sie 'Mein’
wahlen, wird Setup beendet. Um TwinCAT zu inztalieren, mizzen Sie die Lizenzversinbaring
akzeptieren.

| metallEhield

£ Zuriick Ja Mein

Benutzerinformationen eingeben

In diesem Dialogfenster missen Sie lhren Namen, die Firma und die Seriennummer eingeben. Wenn Sie
derzeit noch keine Seriennummer besitzen, so lassen Sie das Feld fur die Seriennummer leer und betatigen
Sie 'Weiter'.

10 Version: 1.3 TwinCAT 2
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TwinCAT Setup

B enutzennformationen

aeben Sie bitte [hre Informationen ein.

YWienn Sie keinen gultigen Reaiztrierungskey haben,
driicken Sie "weiter”, Sie konnen eine 30 T agesversion
inztallieren und spater reqistrieren lazsen.

Benutzemame:

|E!eu:khu:uff

Eirmenname:

I.-'-"-.uh:umati-:nn

S ernennummer:
L]

| FatallEhield

< Zurlick Wieiter » Abbrechen

Installationslevel festlegen

TwinCAT kann in unterschiedlichen Ausbaustufen installiert werden:

TwinCAT Setup

Auswahl Installationslevel

Sie kannen eines der folaenden Produkte wahlen:

€ TwinCAT CP - Control Panel Treiber
€ TwinCAT 10 - Treiber fuir EA2
& TwinCAT PLC |EC 61131-3 5P

" TwinCAT MC PTP - FTP Achsregelung
= TwinCAT MC | - Acheinterpolation

| etallEhield

< Zuruck | Wwieiter > I Abbrechen

Es steht Ihnen eine der folgenden Auswahimdglichkeiten zur Verfliigung:

TwinCAT CP

Enthalt die nétigen Komponenten, um die Sonderfunktionen (USV, S-Tasten, ...) der Beckhoff Control
Panels zu nutzen.

TwinCAT 2 Version: 1.3 11
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TwinCAT IO

Es kdnnen (User Mode-) Programme direkt auf die E/A-Geréte zugreifen. In diesem Level ist keine SPS
enthalten.

TwinCAT PLC
In TwinCAT PLC ist die IEC61131-3 Entwicklungsumgebung enthalten.

TwinCAT NC PTP

Es steht zusatzlich zur SPS noch die NC/CNC-Funktionalitat zur Ansteuerung von PTP-Achsen zur
Verfugung.

TwinCAT NC |

Zusatzlich zur SPS steht die NC-Funktionalitat zur Interpolation von Antrieben im Raum zu Verfigung.

Installationstyp auswahlen

Entscheiden Sie an dieser Stelle, ob Sie TwinCAT als 30-Tages-Version oder mit direkter Registrierung
installieren wollen. Haben Sie noch keine Registrierungsnummer, so kénnen Sie erst eine 30-Tages-Version
installieren und sich innerhalb der 30 Tage ohne Neuinstallation registrieren lassen.

TwinCAT Setup Ed |

Auswahl Installationstyp

Sie konnen eine der folgenden [nstallationstypen wahlern:

i~ 20 T ages Demo-Yersion

" Regishieren per Telefon ader Internet

= wWeitere Infarmation

| metalEhield
< Zurlick | Wieiter » I Ahbbrechen
Installationstyp Einschrankungen
30 Tage Version TwinCAT ist fir 30 Tage ohne Einschrankungen

lauffahig. Innerhalb dieser Zeit muss die
Lizenznummer eingegeben werden. Falls dieses
unterbleibt, kann TwinCAT nach 30 Tagen nicht mehr
gestartet werden.

Registriermdglichkeit per Telefon oder Internet Sie werden direkt bei der Installation nach der
Lizenznummer gefragt. Siehe weiter unten.

12 Version: 1.3 TwinCAT 2
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Installation

Registrationskey eingeben

Falls Sie sich entschieden haben TwinCAT zu registrieren, missen Sie an dieser Stelle den
Registrationskey eingeben. Diesen erhalten Sie von Beckhoff Automation. Die Telefonnummer ist unten auf

dem Dialogfenster angegeben. Damit die Seriennummer errechnet werden kann, missen Sie die System Id
angeben. Diese ist ebenfalls auf dem nachsten Dialogfenster abgebildet.

TwinCAT Setup

Eingabe Registrationschlissel

Bitte rufen Sie +43 [0] 5246 963 0 an, um einen Registierungzzchiuzzel zu erhalten.

|hre System |d izt BOAZ2-FEF2-280

Reqg. Key

[ FetallEhield

£ Zurick Weiter » Ahbbrechen

Komponenten auswahlen

Nicht alle Komponenten von TwinCAT werden standardmafig mitinstalliert.

TwinCAT Setup Ed |

Komponenten wahlen

W'ahlen Sie die Optionen, die Setup installieren zoll.

Yiahlen Sie die Komponenten, die Sie installieren mochten, und lazchen Sie die FKomponenten,
die Sie nicht inztallieren mochten.

TwinCaT 10 164 k.| [ Besshreibung
TwinCAT Scope Wiew 4 TwinCAT Scope Yiew
| ] TwinCAT Cam Server 0K
| ] TwinCAT EDS und G50 D ateien 0k
Benatigter auf 0 0k
Yerfligharer auf 0 IRV
| metalEhield

< Zurlick Wieiter » | Ahbbrechen |

TwinCAT 2 Version: 1.3 13
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Voraussetzungen

Komponenten Beschreibung

TwinCAT 10 Ermdoglicht den direkten Zugriff auf das 1O tber eine

DLL. Kann zusatzlich zu TwinCAT PLC oder
TwinCAT NC PTP installiert werden.

TwinCAT Scope View

Zusatzprogramm fiir das grafische Darstellen von
TwinCAT-Prozesswerten.

TwinCAT Cam Server

Schnelles Nockenschaltwerk.

TwinCAT EDS und GSD Dateien

Die EDS (DeviceNet) bzw. GSD Dateien (Gerate-
Stamm-Dateien, Profibus) stellen dem Anwender alle
notwendigen Einstellungen zur Konfiguration seines
Systems bereit.

Zielpfad wahlen

Im folgenden Dialog kdnnen Sie das Zielverzeichnis auswahlen in dem TwinCAT installiert werden soll. In

der Regel kdnnen Sie die Standardwerte ibernehmen.

TwinCAT Setup
Zielpfad wahlen

Wiahlen Sie den Ordner auz, in den daz Proagramm installisrt werden

zall.

]|

Setup inztaliert TwinCAT in den folgenden Ordner.

klicken Sie auf “weiter', um in diezen Ordner zu ingtallieren. Um in einen anderen Qrdner
zu installieren, klicken Sie auf ‘Durchzuchen' und wahlen Sie einen anderen Ordner.

Zielardner
|V DA TwinCaT

Dwrchzuchen... |

| FretallEhield

£ gurlick

Abbrechen |

Programmordner auswéhlen

Anschliefiend muss der Programmordner eingegeben werden, in dem die Programmsymbole abgelegt
werden sollen. Hier kdnnen Sie ebenfalls die Standardwerte Gbernehmen.

14
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TwinCAT Setup

Programmordner auswahlen

Bitte wahlen Sie einen Programmordner aus.

Setup fligt dem unten aufgefubrtem Programmaordner neue Sembaole hinzu. Sie konnen einen
neuen Ordnermamen eingeben oder einen vorhandenen Ordner aus der Liste auswahlen.

Programmardner:

TwinCAT Systern

Yarhandene Ordner:

Formatterdne Pro For DWD-Rabkd :l
kicrozoft Office Taools
kizrozoft Wisual Studio 6.0

MSDE
QuickTime
RC-winTrans 5.6

ThumbzPluz 2000
Trend OfficeS can Wink T

TwinCAT Sypstem

| FatallEhield

< Zurlick | Wieiter » I Abbrechen

Nach der Installation von TwinCAT

wird automatisch die Installation des Beckhoff Information Systems gestartet. Das Beckhoff Information
System enthalt die gesamte Dokumentation zu TwinCAT. Bestatigen Sie bitte mit 'OK'".

Informationen

-
\11) [nztallation wom TwinCAT [nformationS pstem wird gestarket.

Ende der Installation des Informationssystems

Um die Installation des Informationssystems zu beenden, muss 'Finish' bestéatigt werden. Danach wird auch
die Installation von TwinCAT beendet.

Rechner neu starten

Nach der Installation von TwinCAT ist es notwendig, den Rechner neu zu starten.

TwinCAT 2 Version: 1.3 15
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TwinCAT Setup |

InstallShield Wizard abgeschlozzen

Diie Inztallation von TwinCAT ist abgeschlozzen.

% {la, Computer jetzt new starten

™ Mein, Computer wird spater neu gestartet,

Driicken Sie Beenden um die Installation von TwinCAT zu
beenden.

< Zurick | Fertigstellenl Shbrechen

Damit ist die Installation von TwinCAT abgeschlossen.

Silent-Installation

Es besteht die Mdglichkeit, InstallShield die Antwortdatei fiir Sie erstellen zu lassen. Flihren Sie Ihr Setup
einfach mit dem Kommandozeilenparameter ,Setup.exe-r“ aus. InstallShield zeichnet lhre Einstellungen in
der Datei Setup.iss auf und legt die Datei im Windows-Ordner ab.

Alle Sd-Dialogfensterfunktionen und in InstallShield integrierten Funktionen sind so konzipiert, dass sie
Werte in die Datei Setup.iss schreiben, wenn InstallShield im Aufzeichnungsmodus (Setup -r) ausgefihrt
wird. Wenn Sie benutzerdefinierte Dialogfenster erstellen, miissen Sie SdMakeName und SilentWriteData
aufrufen, um Abschnitte und Dialogfensterdaten in die Antwortdatei einzufligen, wenn das Setup im
Aufzeichnungsmodus ausgefihrt wird. Beispiele fur die Verwendung dieser Funktionen zum Schreiben in
Setup.iss finden Sie im Quellcode der Sd-Dialoge im Ordner <InstallShield>Include. Bitte lesen Sie den
folgenden Abschnitt, um weitere Informationen darliber zu erhalten, welche Daten beim Aufruf von
SdMakeName und SilentWriteData in Setup.iss eingefligt werden mussen.

Nachdem Sie Setup und Antwortdatei erstellt haben, gehen Sie wie folgt vor:

1. Legen Sie die Antwortdatei, die sich in lnrem Windows-Ordner befindet, in den Ordner Advanced\Disk 1
des Fensters Setup Files.

2. Erstellen Sie Ihre Medien. Wenn Sie eine selbstextrahierende ausfiihrbare Datei flr Ihr Setup erstellen,
geben Sie ,-s" in das Bearbeitungsfeld Setup-Kommandozeilenparameter des Medienassistenten auf
der Seite Selbstextrahierendes Paket oder auf der Packaging-Seite des Medieneigenschaftenblatts
ein.

= Jetzt kdnnen Sie das Setup im Silent-Modus mit InstallShield Silent ausfihren.

Wenn Sie ein Setup im Silent-Modus ausfihren, beachten Sie, dass keine Meldungen angezeigt werden.
Stattdessen werden in einer Logdatei Setup.log Informationen tber das Setup erfasst, einschliel3lich der
Information, ob das Setup erfolgreich war. Sie kdnnen die Logdatei Uberprifen und das Ergebnis des Setups
ermitteln. (Beachten Sie, dass bei bestimmten Setup-Initialisierungsfehlern die Logdatei stattdessen
Setupexe.log heiRen kann und in SUPPORTDIR erstellt wird, wenn das Setup Uber das Internet ausgefiihrt
wird, oder andernfalls in SRCDIR)

Um InstallShield Silent zu starten, fihren Sie Setup.exe mit der Option -s aus.

16 Version: 1.3 TwinCAT 2
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InstallShield bietet aul’erdem die Schalter -f1 und -f2, mit denen Sie den Namen und den Speicherort der
Antwortdatei sowie den Speicherort der Logdatei angeben kénnen.

Der Wert ResultCode im Abschnitt ResponseResult in Setup.log gibt Aufschluss Uber ein erfolgreiches
Silent-Setup. InstallShield schreibt einen entsprechenden Riickgabewert hinter den Schliisselnamen
ResultCode.

Setup.log ist der Standardname fiir die Silent-Setup-Logdatei, und ihr Standardspeicherort ist Disk1 - im
selben Ordner wie Setup.inx. Sie kénnen einen anderen Namen und Speicherort flr Setup.log angeben,
indem Sie die Schalter -f1 und -f2 mit Setup.exe verwenden.

Der zweite Abschnitt Application, gibt den Namen und die Version der installierten Anwendung sowie den
Firmennamen an.

Der dritte Abschnitt ResponseResult, enthalt den Ergebniscode, der angibt, ob Silent-Setup erfolgreich war
oder nicht. Dem Schlusselnamen ResultCode im Abschnitt ResponseResult wird ein Integer-Wert
zugewiesen. InstallShield setzt einen der folgenden Rickgabewerte hinter den Schlisselnamen
ResultCode:

0 Erfolg.

-1 Allgemeiner Fehler.

-2 Unglltiger Modus.

-3 Erforderliche Daten nicht in der Datei Setup.iss gefunden.
-4 Nicht gentigend Speicherplatz vorhanden.

-5 Datei ist nicht vorhanden.

-6 Es kann nicht in die Antwortdatei geschrieben werden.

-7 Es kann nicht in die Logdatei geschrieben werden.

-8 Ungliltiger Pfad zur InstallShield Silent-Antwortdatei.

-9 Kein gultiger Listentyp (String oder Zahl).

-10 Ungultiger Datentyp.

-11 Unbekannter Fehler wahrend des Setup.

-12 Die Dialogfenster sind nicht in Ordnung.

-51 Der angegebene Ordner kann nicht erstellt werden.

-52 Der Zugriff auf die angegebene Datei oder den angegebenen Ordner ist nicht moglich.

-53 Ungliltige Option ausgewahilt.

3.2 Ende der Installation

Neue Programmsymbole

Im Startment von Windows NT/2000/XP befindet sich nach der Installation eine neue Programmgruppe mit
funf Programmsymbolen und zwei zusatzlichen Programmgruppen.
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Programme, die in dem Startup-Ordner liegen, werden automatisch von TwinCAT gestartet, wenn dieses
durch die Auto-Boot Funktion aktiviert wurde. Nitzlich ist dieses fiir Bedieneroberflachen, die auf
Prozesswerte von TwinCAT zugreifen, da diese erst dann gestartet werden, wenn TwinCAT aktiv ist.

TwinCAT System Manager

.

Der TwinCAT System Manager ist das zentrale Verwaltungsprogramm von TwinCAT. Mit dessen Hilfe wird
z.B. die Zuordnung der physikalischen 1/0-Ebene (Feldbus) mit der logischen Prozessebene (SPS-
Programm) durchgefiihrt. Diese Zuordnung wird auch als Mapping bezeichnet. Ebenfalls werden hiermit die
Echtzeiteinstellungen vorgenommen.

TwinCAT PLC Control

Das TwinCAT PLC Control ist die Programmierumgebung fiir die IEC61131-3 - SPS. Hiermit werden die
SPS-Programme geschrieben, verwaltet und ausgetestet.

TwinCAT System Control

Neben den auf der Arbeitsoberflache sichtbaren Programmen, gibt es auch einige Programme und Treiber,
die im Hintergrund, also nicht sichtbar, ablaufen. Die Konfiguration dieser Programm-Module wird mit Hilfe
des TwinCAT System Control durchgefuhrt.

TwinCAT Scope View

Mit Hilfe des Scope View kdnnen TwinCAT Prozesswerte in Echtzeit aufgezeichnet und grafisch dargestellt
werden. So kann z.B. die Dynamik von Achsen genau betrachtet werden.

In Windows NT/2000/XP integriert

Nach dem ersten Systemstart befindet sich in der rechten unteren Ecke der Arbeitsoberflache das Symbol
far den TwinCAT Realtime Server.
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B 1514

Anhand der Farbe ist der allgemeine Betriebszustand des Systems zu erkennen. Es gibt die Zustande
'gestartet’ (griin), 'wird gestartet' (gelb) und 'gestoppt’ (rot). Wenn Sie mit der Maus auf das Symbol klicken,
offnet sich ein Pop-Up-Men(, in dem Sie weitere Systemeinstellungen durchfiihren kénnen. Sie kénnen im
Rahmen dieser Anleitung die Standardeinstellung ibernehmen. Mit der rechten Maustaste ist es moglich,
dass System zu starten und zu stoppen, sowie die verschiedenen Systemprogramme direkt aufzurufen.

Beckhoff Information System

]

Das Beckhoff Information System ist eine stetig wachsende Referenz zu den TwinCAT Produkten. Es
beinhaltet technische Informationen, Handblcher, Beispielcode, die TwinCAT Knowledge Base und vieles
mehr. Die hierarchische Anordnung der Dokumente erleichtert das Finden der bendétigten Informationen.

Vollversion:

Wenn Sie TwinCAT von der Beckhoff-Produkt-CD installiert haben, ist auf Inrem Rechner nun das gesamte
Beckhoff Information System installiert.

Basisversion:

Haben Sie sich die Installation von TwinCAT aus dem Internet geladen, ist lediglich eine Basisversion des
Beckhoff Information Systems auf lhnrem Rechner installiert.
Um eine vollstandige Version (Umfang 200 MB) zu erhalten, haben Sie mehrere Moglichkeiten:

Sie finden das Beckhoff Information System
 auf samtlichen Beckhoff-Produkt-CD's
+ auf unserem FTP-Server
o http://download.beckhoff.com/download/Software/TwinCAT/TwinCAT2/InfoSystem/1031/Install/

InfoSys.exe
e und auf unserem Web-Server

o http://www.beckhoff.com

Sie kénnen die Anweisungen zur Installation auch der Startseite entnehmen, die Sie mit dem Startmenu, wie
oben dargestellt, 6ffnen.
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4 TwinCAT PLC Control

Was ist TwinCAT PLC Control?

Das TwinCAT PLC Control ist eine komplette Entwicklungsumgebung fir Ihre Steuerung. Die Benutzung der
Editoren und der Debugging-Funktionen hat die ausgereiften Entwicklungsumgebungen héherer
Programmiersprachen zum Vorbild.

IEC 61131-3

TwinCAT PLC Control ermdglicht dem SPS-Programmierer einen einfachen Einstieg in die machtigen
Sprachmittel der IEC 61131-3. Bei der Entwicklung der TwinCAT PLC wurden folgende Leistungsmerkmale
implementiert:

Mehrere Bausteinarten

Es werden von der TwinCAT PLC die Bausteinarten Anweisungsliste (AWL), strukturierter Text (ST),
Ablaufsprache (AS), Funktionsplan (FUP), freigrafischer Funktionsplaneditor (CFC) und Kontaktplan (KOP)
unterstutzt.

Test ohne SPS

Durch die integrierte Software-SPS ist ein Testen des SPS-Programms ohne externe Hardware maoglich.

Anderungen wihrend des Betriebes

Anderung der Programme "online" in der SPS.

Wiederverwendbarkeit

Wiederverwendbarkeit von bestehenden SPS-Programmbausteinen.

Genormte Schnittstellen

Uber genormte, offene Schnittstellen (OCX, DLL, usw.) ist eine Anbindung, auch tber ein Netzwerk, zu
anderen Programmen und Rechnern moglich.

Heterogene Umgebung

Durch die Verwendung von systemunabhangigen und weit verbreiteten Netzwerkprotokollen ist es mdglich,
die TwinCAT in eine heterogene Netzwerkumgebung einzubinden. So kann z.B. eine Oracle-Datenbank
unter UNIX Daten mit der TwinCAT Uber TCP/IP austauschen und diese in einem BDE- oder PPS-System
weiter verarbeiten oder Parameter innerhalb der TwinCAT PLC vorgeben, um den Produktionsprozess zu
beeinflussen.

Hochsprach-Bibliotheken

Komplexe Algorithmen kénnen z.B. in C++ oder Visual Basic entwickelt werden, um dann diese aus der
TwinCAT PLC anzusprechen. Es gibt viele Drittanbieter solcher Bibliotheken die bestimmte Aufgabengebiete
behandeln. Fir komplexe, mathematische Aufgaben ist z.B. das Programm MathLab stark verbreitet.

SCADA-Systeme

Einige Hersteller von SCADA-Systemen (InTouch, Genie, Wizcon, usw.) bieten direkte Treiberunterstutzung
fur die Anbindung an TwinCAT an.
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Fernzugriff

Durch die Trennung von Programmierumgebung und Laufzeitumgebung, ist eine zentrale Programmierung
verteilter Steuerungen Uber ein Netzwerk (auch ISDN) moglich.

Intuitive Entwicklungsumgebung

Simulation nach den Vorbild ausgereifter Hochsprach-Entwicklungsumgebungen (z.B. Visual C++).
Breakpoint, Einzelschrittmodus, Tracen von Variablen, usw. sind mit der TwinCAT PLC mdglich, so wie es
bei modernen Entwicklungsumgebungen der Fall ist.

4.1 SPS-Standard IEC 61131-3

Um ein SPS-Programm mit der TwinCAT PLC zu erstellen, stehen 5 verschiedene Sprachen nach IEC
61131-3 zur Verfiigung.

Anweisungsliste (AWL)

Die Anweisungsliste ist der Programmiersprache STEP5 sehr dhnlich. Jede Anweisung beginnt in einer
neuen Zeile und beinhaltet einen Operator und einen oder mehrere Operanden. Vor einer Anweisung kann
sich eine Marke befinden, gefolgt von einem Doppelpunkt. Ein Kommentar muss das letzte Element in einer
Zeile sein.

Beispiel:

Marke Operator Operand Kommentar

Start: LD Beckenfuellstand (* Flllstand laden *)
GE 13 (* Grenzwert erreicht? *)
JMPC Pumpe_ein
R Pumpe_Ansteuerung (* Pumpe ausschalten *)
JMP Ende

Pumpe_ein: S Pumpe_Ansteuerung (* Pumpe einschalten *)

Ende:

Strukturierter Text (ST)

Man spricht bei dieser Programmiersprache auch von einer héheren Programmiersprache, da nicht
"maschinennahe" Befehle verwendet werden, sondern Uber abstrakte Befehle machtige Befehlsfolgen
aufgebaut werden kénnen. Aus dem PC-Bereich sind Basic, PASCAL und C vergleichbare héhere
Programmiersprachen.

Beispiel:

Operator Operand Kommentar
CASE Temperatur_Ofen OF

(

60..99: Heizung := 80; (
100..149: Heizung := 60; ( )
150..199: Heizung := 35; (* 35% *)
( )

(

200..250: Heizung := 10;

ELSE Alarm := TRUE;
END_CASE;

Funktionsplan (FUP)

Der Grundgedanke bei der SPS-Programmierung mit Funktionsplan ist, dass der Aufbau in
funktionsorientierten logischen Ablaufketten (Netzwerke) erfolgt. Innerhalb eines Netzwerks ist die
Abarbeitungsrichtung stets von links nach rechts. Vor Ausfiihrung eines Bausteins missen alle
Eingangswerte gebildet worden sein. Die Auswertung eines Netzwerks ist erst dann abgeschlossen, wenn
die Ausgangswerte aller Elemente berechnet sind.
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Beispiel:
AND OR AND
Endschalter—| Anforderung
Taster- Sensord
EQ ‘
Yorgabe
Fuellstand -

Kontaktplan (KOP)

Aus dem Bereich des elektrotechnischen Anlagenbaus stammt die Darstellung von logischen Ablaufen in
Form des Kontaktplans. Fir die Umsetzung von Relaisschaltungen in SPS-Programmen ist diese
Darstellung besonders gut geeignet. Die Bearbeitung beschrankt sich auf die boolschen Signale 1 und 0.

Taster Endschalter Lufter
I | I,."rl i
I 171 LY
Sensor
] 1

Ablaufsprache (AS)

Die Ablaufsprache ist dort sinnvoll, wo eine Schrittkettenprogrammierung notwendig ist. Komplexe Aufgaben
werden in Ubersichtliche Programmteile (Schritte) zerlegt. Anschliel3end wird der Ablauf zwischen diesen
Schritten grafisch festgelegt. Die Schritte selbst werden in einer anderen Programmiersprache (ST, AWL, ...)
erstellt oder kbnnen auch wieder in AS dargestellt werden.
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o
Init

AS-Programme bestehen im Wesentlichen aus Schritten, Transitionen (Ubergangsbedingungen) und ihren
Verknupfungen. Jedem Schritt ist eine Menge von Befehlen zugeordnet; diese Befehle werden ausgefihrt,
wenn der Schritt aktiv ist. Eine Transition muss erflillt sein, damit der nachfolgende Schritt ausgefiihrt wird.
Die Schritte und die Transitionen kénnen in einer beliebigen Sprache formuliert werden.

Freigrafischer Funktionsplaneditor (CFC)

Der freigraphische Funktionsplaneditor arbeitet nicht wie der Funktionsplan FUP mit Netzwerken, sondern
mit frei platzierbaren Elementen. Dies erlaubt beispielsweise Riickkopplungen.
Ein Beispiel fir ein Netzwerk im Freigraphischen Funktionsplaneditor kénnte typischerweise so aussehen:

ADD

in1=0 —
in2=0 —

in3=0
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5 TwinCAT System Manager

-

Was ist TwinCAT System Manager?

Der TwinCAT System Manager ist das zentrale Konfigurationswerkzeug des TwinCAT Systems. Hier werden
die Ein- und Ausgange der beteiligten Software Tasks und die physikalischen Ein- und Ausgange der
angeschlossenen Feldbusse verwaltet. Zusatzlich kdnnen Online-Werte der aktiven Konfiguration mit dem
TwinCAT System Manager betrachtet werden.

Durch das Verkniipfen von Variablen der Software Tasks und Variablen der Feldbusse werden die logischen
Ein- und Ausgange den physikalischen zugeordnet.

Konfigurationsmodule des TwinCAT System Managers

Nachfolgend sind die verschiedenen Hauptkomponenten des TwinCAT System Managers aufgelistet. Die
Existenz der Konfigurationskomponenten héngt vom Level des installierten TwinCAT Systems ab.

Echtzeit Konfiguration

Echtzeiteinstellungen und Erstellung benutzerdefinierter Tasks

SPS-Konfiguration

SPS Einbindung von bis zu 4 unabhangigen Laufzeitsystemen

Nocken-Konfiguration

Elektronisches Nockenschaltwerk und dessen Nockenkonfiguration

E/A-Konfiguration

Gerate- und Feldbuskomponenten-Verwaltung
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6 TwinCAT Scope View

Was ist Scope View?

Das TwinCAT Scope View ist ein Analysewerkzeug zur grafischen Darstellung der Variablen aus
verschiedenen SPS-Tasks.

Die Aufzeichnung kann dabei wahlweise gegen die Zeit oder auch als XY-Darstellung erfolgen.

Jedes Scope View kann Gber mehrere Kanale verfiigen, wobei die Anzahl nur durch den Speicher und die
Rechnergeschwindigkeit beschrankt ist. Bei der Darstellung gegen die Zeit ist jedem Kanal eine Variable
zugeordnet.

Analyse des Scope Views

Zur Analyse des Scope Views stehen Werkzeuge bereit.

Datensicherung

Das TwinCAT Scope View ermdglicht eine Sicherung der Daten in mehreren Dateiformaten, z. B. in einer
Excel Tabelle.
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7 Beispielprogramm

7.1 Beispiel Machine.pro

Das Erstellen von Applikationen mit der TwinCAT soll anhand eines Beispiel-Programms erlautert werden.
Dieses Programm stellt eine Bearbeitungsmaschine flr beliebige Werkstlicke dar. Es befindet sich nach der
Installation von TwinCAT im Verzeichnis \TwinCAT\Samples\First Steps\PLC‘ und hat den Namen

'Machine.pro'.
Skizze:
Bohrer
Werkstlck
| M . Transportband

Funktionsbeschreibung:

1) Das Transportband wird beim Programmstart 5 Schritte angesteuert.
2) Der Bohrer wird flr 2 sec. nach unten gefahren.

3) Der Bohrer wird fur 2 sec. nach oben gefahren.

4) Bei Schritt 1 wird wieder begonnen.

TwinCAT starten:

Bevor Sie das Programm ausfiihren kénnen, missen Sie den TwinCAT Realtime Server aktivieren.

H Eigenzchalten F‘ 11:49

Klicken Sie dazu mit der Maus auf das Symbol des TwinCAT Realtime Servers und aktivieren Sie den Befehl
'Start' aus dem Men( 'System'. Die Farbe des Symbols wechselt Gber gelb nach griin. Dies bedeutet, dass
der Echtzeitkern von TwinCAT aktiv ist.

TwinCAT PLC Control starten:

Starten Sie jetzt die Programmieroberflache von der TwinCAT SPS. Betatigen Sie dazu mit der Maus 'Start'
-> 'Programme’ -> '"TwinCAT System' -> "TwinCAT PLC Control'.
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;.2 TwinCAT PLC Control - [Unbenannt]”
Datei Bearbeiten Projekt  Einfligen Extraz  Orline  Eenster  Hilfe

2||E| B|@|e0ESs S|
a3

:_ Ea...l.'[: Da..l% Fie..l

| [OMLIME [OB [LESEM

Projekt 6ffnen:
=

Ein SPS-Projekt wird in einer Datei auf der Festplatte oder Diskette abgelegt, die den Namen des Projektes
tragt. Um ein Projekt zu 6ffnen betatigen Sie den Menlpunkt 'Datei' und anschlieffend den Befehl 'Offnen’'.

Verzeichnis auswahlen:

Wechseln Sie in das oben angegebene Verzeichnis, indem Sie im Dialogfenster das abgebildete Symbol
anklicken. Klicken Sie den Eintrag 'Samples' zweimal schnell hintereinander (Doppelklick). Verfahren Sie
danach genauso mit dem Eintrag 'First Steps' und 'PLC'.

Projekt auswahlen:

Wahlen Sie das Projekt 'Machine.pro’ aus, indem Sie den Eintrag im Dialogfenster mit der Maus anklicken
und anschlieBend den Befehl 'Offnen' ausfiihren.

Offhen — HEH|
Suchen in: Ia FLC j ﬁl E.--

M achine. pro

D ateinarne: IMachine.prD
D ateityp: ITwinE.-'l'-.T PLC Control Projekt [#.pra) j Abbrechen |

Die Elemente von PLC Control:

Nach dem Offnen von Machine.pro und einem Doppelklick mit der linken Maustaste auf den
Programmbaustein MAIN 6ffnet sich folgendes Dialogfenster.
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;.2 TwinCAT PLC Control - Machine_pro™ - [MAIN [PRG-AS]]
. Datei Bearbeiten  Projekt  Einfligen  Egtraz Online  Eenster  Hilfe - |E‘|5|
el == o ] o s W e[ e R s e N K =3 = A R I*_-I
0om PRDGHAM R EA =
a B auzteine |:||:||:|E l"'."ll."':'".R |
- E] DownTyp [FE] 0003  drive; DriveTyp;
- . CriveTvp [FE) 0no4 clowen; Dowen Typ:
SRR 141N [PRG) 0005 up: UpTyp:
- UI:IT_','I:I [FB] 000& END_I"\"'I."':"‘.H -
4 | ol
Init —
—+TRLE
engine
- End
drill
TimerlJp.O
- Eausteinel"tj Datentypenl% Fiesc-urcenl NIT
| [OMLIME [OB [LESEM
Im oberen blauen Balken steht der Projektname Machine.pro. il L

Direkt darunter befindet sich das Befehlsmenii Datei Bearbeten Projekt  Einfugen  Extraz Onlne  Fenster  Hilfe

2|3(B| 1B|@|20 S S{ G| * |55

und die Toolbar:

Der unterste graue Balken enthalt die Statuszeile: [ONLINE" [OB [LESEN

Das Dialogfenster teilt sich in drei einzelne Fenster, sie enthalten die Objektliste, die Variablendeklaration
und die Programmdarstellung.
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Objektliste:

| ousteine
2] DowinTyp (FB)
- 2] DriveTyp [FE)
- E] MAIN [PRG)

1 UpTyp FE

E] Bausteinel i Datent_l,lpenl f_‘, Hesu:uuru:enl

TwinCAT unterscheidet drei Arten von Grundobjekten in einem Projekt:
- (Programm-)Bausteine (POE)
- Datentypen

- Resourcen

Variablendeklaration:

00D FPROGRAR AN -
0ODE AR

ooo3 drive: Drive Twp:

ooo4 dowen: Dawn Typ;

ooos Lp: LTy

OO0 EMD_WAR -

|« o

Ein SPS-Programm speichert seine Daten in Variablen ab. Variablen sind vergleichbar mit Merkerworter
oder Datenwdrter. Bevor eine Variable benutzt werden kann, muss diese deklariert werden, d.h. ihre
Zuordnung zu einem bestimmten Datentyp (z.B. BYTE oder REAL) bekannt gegeben werden. Bei der
Deklaration werden auch bestimmte Attribute wie Batteriepufferung, Anfangswerte oder Zuordnung zu
physikalischen Adressen festgelegt. Wird eine Variable nicht im Eingangsabbild oder Ausgangsabbild
bendtigt, also nur innerhalb des SPS-Programms, so braucht sich der SPS-Programmierer nicht um den
Speicherort der Daten zu kiimmern. Dieses (ibernimmt TwinCAT. Das ungewollte Uberschneiden von
Merkerworter / Datenwdrter, so wie es bei bisherigen Systemen moglich war, wird hierdurch vermieden
(Seiteneffekte). Wie bei Variablen, missen auch Funktionsbausteine deklariert (instanziiert) werden. In dem
Beispiel werden von den drei Funktionsbldocken 'DriveTyp', 'DownTyp' und 'UpTyp' je eine Instanz (Drive,
Down und Up) angelegt. Nach der Instanziierung kénnen die Instanzen verwendet und aufgerufen werden.
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Programmdarstellung:

TRUE

Engine

drill

TimerlJp.O

IMIT

In diesem Bereich von der TwinCAT PLC Control wird das SPS-Programm eingegeben und dargestellt.

Zielsystem auswahlen:

TwinCAT stellt bis zu 4 Laufzeitsysteme zur Verfigung. Jedes dieser Laufzeitsysteme kann unabhangig von
den anderen Laufzeitsystemen SPS-Programme in IEC61131-3 ausfihren. Auf welchem Laufzeitsystem Sie
Ihre Programme ausfiihren wollen, entscheiden Sie durch den Befehl 'Auswahl des Zielsystems ..." , im
Meni 'Online'.

TwinCAT muss gestartet sein, um eine Auswahl treffen zu kénnen.

Sofern sich TwinCAT im 'Run’ oder 'Konfig'-Modus befindet, werden alle konfigurierten Laufzeitsysteme
angezeigt.

Auswahl des Fielsystems

Sielzpstem [Port]: Zielzpstem [Maschine]: Okay

r— pp—

Nach der Installation von TwinCAT ist eventuell nur ein Laufzeitsystem freigegeben. Bestatigen Sie die
Auswahl mit 'OK".

i

Falls sich die PLC-Runtime nicht auf dem lokalen Rechner befindet, miissen Sie zuvor eine Verbindung zum
gewlinschten Zielsystem herstellen (siehe TwinCAT-Dokumentation).

Einloggen:

Bl

Sie haben jetzt das SPS-Programm in der TwinCAT PLC Control geladen und wollen dieses ausfiihren.
Vergewissern Sie sich, dass der TwinCAT Realtime Server aktiv ist. Sie erkennen das daran, dass rechts
unten auf dem Bildschirm das TwinCAT Realtime Server Symbol griin dargestellt wird. Bevor Sie ein SPS-
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Programm starten, missen Sie die TwinCAT PLC Control mit dem Laufzeitsystem verbinden; sich in die
Steuerung 'einloggen’. Fihren Sie im Men( 'Online’ den Befehl 'Einloggen’ aus. Da sich im Laufzeitsystem
noch kein SPS-Programm befindet, erscheint die Meldung: Kein Programm auf der Steuerung! Alles
Ubersetzen?. Bestatigen Sie die Frage mit 'OK'.

In der Statuszeile wechselt daraufhin die Anzeige: |Laufzsit: 1 [ONLINE

SPS Programm starten:

Mit den Befehl 'Start' aus dem Men 'Online' wird das SPS-Programm im TwinCAT Realtime Server
gestartet. Die Anzeige 'LAUFT' in der Statuszeile wechselt von hellgrau auf schwarz. Sie sehen auch, dass
innerhalb der Ablaufsprache einzelne Schritte zeitweise blau dargestellt werden. Ein blau dargestellter
Schritt wird gerade ausgefiihrt, ist also der aktive Schritt.

SPS Programmverlauf verfolgen:

Uber den Befehl 'Globale Variablen' in der Objektliste 'Resourcen’ sehen Sie alle global deklarierten
Variablen. Globale Variablen kdnnen von allen Programmbausteinen (POE) gemeinsam benutzt werden.

0007 engine (000 = [

noog device Up(F0x0.1) = [E s

0oo3 deviceDown(Z: 002 = [l
0004 E--timerllp

0005 E-timerDown

000k steps = 16400

ooay count = 16#0044,

nooa devspeed = T#10ms

0009] B--devTimer |
oo ....... ] =

0077 - StarTime = T#Em5B0s754ms
e ....... 1M =

0013 = PT = T#10ms

0014 ------- FALSE

0015
0016 switch = |

Neben den Variablen werden dort auch die Funktionsbausteine 'timerUp', 'timerDown' und 'devTimer'
angezeigt. Vor dem Funktionsnamen ist ein Pluszeichen. Durch einen Doppelklick mit der Maus auf dieses
Zeichen 6ffnet sich eine baumartige Darstellung, in der alle Variablen der Funktion angezeigt werden.

Zahlendarstellung dndern:

Den Inhalt der Variablen kénnen Sie in verschiedenen Zahlensystemen anzeigen lassen. Sie haben die
Wahl zwischen Dezimal, Hexadezimal und Dual. Wenn Sie die Anzeige andern wollen, missen Sie im Menu
'Projekt' den Befehl 'Optionen..." ausfiihren. In der Kategorie 'Editor' kbnnen Sie den entsprechenden Eintrag
auswahlen.
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Optionen

K.ategone:

I

Laden & Speichern . ]
B enutzennformation V¥ Automatisch deklarieren T ab-Breite: |4 |—I
_ Abbrechen |

°E ditar

Arbeitsberaich W Automatisch formatieren : &bbrechen
Farben Schuift... |

Yerzeichhizse [T Deklarationen al: Tabellen

Logbuch

|lberzetzungzoptionen Markierung——— Bibwerte

Kenrworte ' Gepunktet " Dezimal

Sourcedownload

Symbalkanfiguration = Linie  Binr

b akros = =

TwinCAT  Ausgefilt &+ Hexadezimal

[ Monitoring won komplexen Typen [Aray. Pointer, ¥AF_IM_0UT] unterbinden

Programm beenden:

&

Sie haben jetzt ein SPS-Programm in den TwinCAT PLC Control (IEC 61131-3 Programmierumgebung)
geladen und auf den TwinCAT PLC Server (Laufzeitsystem) ausgefihrt. Beenden Sie nun das SPS-
Programm. Flhren Sie dazu in den Men( 'Online’ den Befehl 'Stop' aus.

Ausloggen:

=

In den nachsten Abschnitten werden wir das SPS-Programm erganzen. Dazu ist es notwendig, dass Sie sich
von den TwinCAT PLC Server abmelden (ausloggen). Im Menu 'Online' missen Sie dazu den Befehl
'Ausloggen' ausfihren.

Programmtext betrachten:

Dieses Beispiel wurde in den verschiedenen Programmiersprachen der IEC61131-3 programmiert. Der
Hauptteil des Programms ist in der Ablaufsprache (AS) erstellt worden. Er beinhaltet die Schritte:

* Init

- Engine

- Drill

und die Transitionen:
- TRUE

- End-

TimerUp.Q
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Transitionen betrachten:

Die Transition "TRUE' ist stéandig erflllt, da das Schlisselwort 'TRUE' eine systemweite Konstante ist und
standig erfilllt ist (TRUE engl. wahr). Der Schritt 'Engine’ wird bedingungslos nach dem Schritt 'Init'
ausgefiihrt. TimerUp.Q bedeutet, dass die Variable Q in der Funktion Up TRUE (wahr oder auch 1) sein
muss, damit diese Transition erfullt ist.

'End' ist eine Transition, die weiteren Programmtext beinhaltet. Durch einen Doppelklick mit der Maus auf die
Transition 'End' 6ffnet sich ein weiteres Fenster, in dem der entsprechende Programmtext angezeigt wird.

EC

steps—
2h

In der Transition 'End' wird verglichen, ob die 25 Schritte des Motors schon erreicht wurden. Ist dieses der
Fall, wechselt das Programm bei dem nachsten Zyklus von dem Schritt 'Engine' zu dem Schritt 'Drill'.

Beinhaltet ein Schritt oder eine Transition weiteren Programmtext, so wird dieses durch ein kleines
schwarzes Dreieck gekennzeichnet.

SPS Programm andern:

Unter dem MenUpunkt Fenster kdnnen Sie wieder zum Fenster MAIN wechseln. An dieser Stelle soll das
SPS-Programm von Ihnen so geandert werden, dass die Taktgeschwindigkeit des Motors in zwei Stufen
(schnell/langsam) (iber eine Variable verandert werden kann. Offnen Sie durch einen Doppelklick in der
Objektliste den Funktionsblock 'DriveTyp'. Setzen Sie den Eingabecursor in die 1. Zeile und geben Sie
folgenden Text ein:

IF switch = TRUE THEN

Nach betéatigen der Eingabetaste (Return) erscheint ein Dialogfenster, welches Sie, wie unten abgebildet,
ausfillen missen.

Variablendeklaration
Elazze M ame Tvp oK
[vap_GLOBAL | [switch [e00l] | .

abbrechen
Yariablen Lizte Iriitiahmert Adresze

|I3||:|I:uale_"~farial:ulen ﬂ | |

[ COMSTAMT
[ RETAIM

K.ommentar; |

Nach Betatigen von 'OK' wird die Variable 'Schalter' an die Variablenliste von MAIN angeftigt (evitl. ist es
moglich das diese Dialogbox bei lhnen nicht erscheint, da in dem Dialog 'Optionen’ die automatische
Variablendeklaration deaktiviert werden kann. Dann 6ffnen Sie im Menu Bearbeiten die Variablen
Deklaration).

Geben Sie noch folgende Programmzeilen ein:

devSpeed := T#10ms;
ELSE

devSpeed := T#25ms;
END IF
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Das Fenster hat anschlieRend folgenden Inhalt:

0001|IF switch = TRIUE THEM
noog devspead:=T#10ms;
0003 ELSE

0oo4 devspead:=T#:2bms;
0oosEMD_IF

000&
0007|IF dewTimer.Q THEM

poos dewvTimer (1M = FALZE. FT = devSpeed );
ooosg engine ;= MNOT engine;

ooi1a IF engine = FALSE THEM

[ »

0011 steps = steps + 1:

0012 EMD_IF

O 3ELSE

0014 devTimer (M = TRUE, FT = dewSpeed );
QDS EMD_IF

Fal =it el

| N

Ist die Variable 'switch' gesetzt, wird die Variable 'devSpeed' auf 10 ms gesetzt, andernfalls auf 25 ms.
Dieses hat zur Folge, dass in den folgenden Programmzeilen die Impuls- und die Pausendauer des
Taktgebers entweder 25 ms oder 10 ms betragt.

Programm speichern:

2]

Speichern Sie das Programm durch den Befehl 'speichern' im Menu 'Datei'.

Programm iibersetzen:

Bevor ein Programm in den TwinCAT PLC Server Ubertragen werden kann, muss dieses Ubersetzt werden,
d.h. von der textuellen oder grafischen Darstellung in eine fur die Steuerung verstandliche Form konvertiert
werden. Flihren Sie dazu aus dem Menupunkt 'Projekt’ den Befehl 'Alles Ubersetzen' aus.

Programm starten:

Loggen Sie sich an die Steuerung ein und starten Sie das SPS-Programm. Sie sehen, dass die Variable
'switch' beim Starten auf 'FALSE' steht.

Variablenwerte dandern:

Sie haben die Méglichkeit, Werte von Variablen zu verandern, wéahrend das SPS-Programm lauft. Offnen Sie
das Fenster 'globale Variablen' und fuhren Sie einen Doppelklick auf den Eintrag 'switch' aus. Die Anzeige
andert sich von FALSE auf TRUE und die Schriftfarbe wird rot. Der Wert in dem TwinCAT PLC Server hat
sich bis zu diesem Zeitpunkt aber noch nicht geéndert; dazu missen Sie in dem Menlpunkt 'Online' den
Befehl 'Werte schreiben' ausfiihren. Die Schriftfarbe wird wieder schwarz und die Variable 'devSpeed' andert
sich auf 10 ms.

Programmablauf verfolgen:

Um den Programmablauf verfolgen zu kbnnen mussen Sie TwinCAT Scope View 6ffnen.

7.2 Programmablauf verfolgen

Zur Aufzeichnung und Analyse des Programms wird TwinCAT Scope View verwendet.
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TwinCAT Scope View 6ffnen:

Sie kdnnen das Scope View nur Uber das Sartment 6ffnen.
Betatigen Sie dazu mit der Maus 'Start' -> 'Programme’ -> "TwinCAT System' -> "TwinCAT Scope View'.

+u Unbenannt - TCatScopeYiew |_ O] %]

Datei Bearbeiten Anzicht Scope  Hilfe
0= = & 7 >
M Scope

For Help, press F1 M LIk

Die Elemente von TwinCAT Scope View:

Das Fenster des TwWinCAT Scope View ist ahnlich dem des TwinCAT PLC Control aufgebaut. In der oberen
Zeile steht der Name des Projekts, darunter befindet sich die Mentleiste und die Toolbar. Darunter befinden
sich drei groe Fenster, die beim Offnen noch leer sind. Im linken Fenster wird die Konfiguration des Scopes
vorgenommen, wie nachfolgend beschrieben.

TwinCAT Scope View starten:

Um die Aufzeichnung des Beispielprogramms Machine.pro starten zu kdnnen, missen sie zunachst ein
Scope View, d.h. ein Projekt anfigen. Dazu klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Scope, wahlen dort
Scope View anfligen und bestatigen mit 'OK".

+a Unbenannt - TCat5 copeView |_ O] %]
Datei Bearbeiten  Ansicht Scope  Hilfe
O=E 2

Scopetiew anfligen...

Scope-iew importieren. ..

Projekt exportieren ...
FProjekt impartierer...

Kanal einfiigen:

Zur Darstellung der einzelnen Signale missen die jeweiligen Kanale erzeugt werden.
Dazu klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Scope View 1, wahlen Kanal anfugen und bestatigen mit
'OK'.
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+ Unbenannt - TCat5 copeView M= E3
Datei Bearbeiten Anzicht Scope  Hilfe
O E = >

= M Scope | |
ot m Scope-View expaortieren...
E xportiere im ASCI-Format. ..
Liozche Scope-iem...

Drucke Scope-iew. ..

Y

K.anal anfiigen. ..

- i Echaften ] Trigger ] Cursor ]
K.anal impartieren....

A5 Met D cope Wiew 1

Anschliel3end erscheinen folgende Karteireiter, mit denen die Variable beschrieben wird, deren Wert
aufgezeichnet werden soll.
General Akquizsition Darstellung] Style ]

Adrezze Ahtaztzeit
AMS Met|D: 17216317511

Server Port: 0 |
Gruppe: 0=0

Offzek: =0

Symbolname:

Um eine Ubersichtliche Darstellung zu erhalten, setzen Sie die Abtastzeit benutzerdefiniert auf 10 ms.

Server Port einrichten:

Als Nachstes stellen Sie den Server Port ein. Dazu klicken Sie unter Akquisition auf Verandern, geben die
Nummer ein und bestatigen mit 'OK'. (Der Server Port ist dem PLC Control zu entnehmen, siehe unter

Zielsystem auswahlen [P 31].)

Kanal zuordnen:

Mit einem erneuten Klicken auf 'Verandern' ordnen Sie dem Kanal 1 das Signal .ENGINE zu und bestatigen
dies mit OK.
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Bearbeite Akquisition

R eferenz Typ
&+ Sumbolnarmen *  nterstitze Tupen
" |ndex GruppeOffset " Auzgewshite Typen
" Direkt per Symbol ™ Alle
Typ: | J Surmnbol M ame | Tupe |
BEBOOLTO00 BOOL
Adrezze BRETAINTOO BOOL
o JERE DEVICEDOWN BOOL
Ser-.‘.-er F'Drt: |8|:|‘| DEII'-"I“:EUF' EE”:IL
DEYTIMER.IM BOOL
Gruppe: | LDEYTIMER.M BOOL
DEYTIMER.O BOOL
Offset: | EMGINE BOOL
ANDE=7001 DIMT
ANDE=7002 DIMT
! ANDE=F003 DIMT
Sprmbal:
#ee ITASKINDEX BYTE
STEPS BYTE

Altualiziere Symbole | k. |

Einstellungen

Danach hat der Karteireiter folgende Einstellungen:

General Akquizsition Darstellung] Style ]

Adresze Abtastzeit
ApdS Met D lokal " Abtastzeit der Task
&+ Benutzerdefiniert [ms]:
Server Port: =0
10
Gruppe: [F 005
Offzet; D=5000000

Symbalname;  -EMGIME

Werandern... Tp: BIT

Kanal umbenennen:

Durch einen langsamen Doppelklick auf Kanal1 kann eine Umbenennung in ENGINE erfolgen.

Weitere Kanale zufiigen:

Auf diese Art und Weise kénnen Sie die weiteren Kanéle zuordnen.
Kanal2=.DEVICEUP

Kanal3=.DEVICEDOWN

Kanal4=.STEPS

Der Server Port und die Abtastzeit bleiben flr jeden Kanal gleich.

Nachdem Sie die vier Kanale zugefligt und entsprechend unbenannt haben, speichern Sie das Scope View
im Menu 'Datei', 'speichern unter' unter dem Namen Machine.scp ab.
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o+ Maschine.scp - TCatScopeYiew

Datei Bearbeiten Anzicht Scope  Hilfe
== = >
= M Scope

-l 74 Scope View 1
E_ EMNGINE
E_ CEVICEUP
E_ CEVICEDOWHM 1.0— 1.0
E_ STEPS

1.5— 1.5

Um die einzelnen Kurven voneinander unterscheiden zu kénnen, kann jedem Kanal eine andere Farbe/Form
bzw. Skala zugewiesen werden. Dies geschieht mit den Karteireitern Style bzw. Darstellung.

Aufzeichnung starten:

>

Sie starten die Aufzeichnung mit dem MenU 'Scope’, Start Scope.

Machine.pro

Damit sieht das Beispielprogramm wie folgt aus:

i Mazchine_scp - TCatScopeView

Datei Bearbeiten  Anzicht Scope  Hilfe

O = = & T -
16— 15— 15
25.0— J[i
10— 10— 1.0+ T AT R T TN TR D TR Te———
20.0— ]
il
06— 05— 054 T
N
15.0— 5
Lk
00— 00— 00 =
10.0—
-0.5— -05— -0.5-
5.0—
10— -1.0— -1.0-
0.0—
15— -15— -15- | | | |
0.00 1.00 2.00 3.00 4.00
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7.3 Umsetzung des Beispielprogramms

7.3.1 Deklaration der Variablen

In diesem Kapitel werden Sie das vorherige SPS Programm an die Beckhoff Busklemmen anschlieen. Dies
geschieht mit dem TwinCAT System Manager. Dort werden alle Ein-/Ausgabeanschaltungen verwaltet,
adressiert und den Ein- und Ausgangsdaten zugeordnet. Jeder E/A-Kanal ist mit einem logischen Namen
ansprechbar. Der TwinCAT System Manager verwaltet mehrere Feldbusse an einem gemeinsamen
Prozessabbild.

Hardware erforderlich

Dazu ist es erforderlich, dass Sie die erforderliche Hardware, d.h. das Demokit von Beckhoff flr den
Lightbus FC2001 besitzen. Das Demokit enthalt die PC Interfacekarte fir den 1/0-Lightbus (FC2001), den
Buskoppler BK 2000, diverse Busklemmen, 2 Lichtwellenleiter und Informations- bzw.
Dokumentationsmaterial.

Ohne Hardware kénnen Sie dieses Kapitel Giberspringen und zu den Applikationsbeispielen tibergehen.

Variablendeklaration

Der Speicherort (Adresse) von Variablen wird vom System intern verwaltet. Der Programmierer braucht sich
nicht um die Speicherverwaltung zu kimmern. Innerhalb der SPS-Programme wird mit symbolischen
Variablennamen gearbeitet. Dadurch wird verhindert, dass Seiteneffekte (Uberschneidungen) bei der
Verwendung von Variablen auftreten kdnnen. Um auf die Ein-/Ausgabeebene zuzugreifen, ist es notwendig,
dass der Programmierer einzelnen Variablen eine feste Adresse zuweisen kann. Dieses wird durch das
Schlusselwort 'AT' erreicht, welches bei der Variablendeklaration mit angegeben werden muss. Hinter dem
Schlusselwort 'AT' stehen mehre Parameter, die Auskunft Gber Datenort (Ein-/Ausgabe oder Merkerbereich)
und Datenbreite (BIT, BYTE, WORD oder DWORD) geben. Die Variablendeklaration flir das obige Beispiel
hat folgenden Aufbau:

VAR _Global
engine AT %QX0.0: BOOL;
deviceup AT %0X0.1: BOOL;
devicedown AT %QX0.1: BOOL;
timerup: TON;
timerdown: TON;
steps: BYTE;
count: UINT := 0;
devspeed: TIME := t#10ms;
devtimer: TP;
timerup: TON;
switch: BOOL;
END VAR
Dabei bedeutet:
Datenart Datenbreite Bedeutung
% Einleitendes Zeichen
| Eingang
Q Ausgang
M Merker
X Bit (1Bit)
B Byte (8 Bit)
w Wort (16 Bit)
D Doppelwort (32 Bit)

Die Ziffern hinter der Datenbreite geben die Adresse der Variable an. Fir Bitvariablen muss die Adresse im
Format x.y angegeben werden, fir Byte, Wort und Doppelwort einfach x. Die Ein- und Ausgange befinden
sich in unterschiedlichen Speicherbereichen und kdnnen daher die gleiche Adresse enthalten.
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7.3.2 Lightbus - Einrichten der Busklemmen

Benotigte Hardware:

- PC-Interfacekarte: FC2001

- Buskoppler: BK2000

- 3 digitale Ausgange 24V: 2x KL2032
- Busendklemme: KL9010

Dieses Beispiel ist genau auf den Inhalt des Demokits TC9910-B200-0000 fur den Beckhoff Lightbus
ausgelegt. Die Hardware ist jedoch austauschbar. Dabei ist die Konfiguration der E/A-Gerate entsprechend
zu andern.

Aufbau der Klemmen:

Bauen Sie den Buskoppler und die Busklemmen auf, wie in der unteren Zeichnung dargestellt:

Lightbus

kL 23 Byl 2 B L 300 5
BECKHOFF [EECKHOFF |BECKHOFF

! [ |

Schlieen Sie den Buskoppler an die PC-Interface Karte an und versorgen Sie den Buskoppler mit 24 V.

Hardware Dokumentation

Nahere Informationen zum Hardware Anschluss entnehmen Sie bitte der gesonderten Hardware
Dokumentation des oben genannten Demokits.
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TwinCAT Realtime Server starten

Starten Sie nun, falls noch nicht geschehen, den TwinCAT Realtime Kernel, damit der TwinCAT Message
Router aktiv ist.

TwinCAT System Manager starten

Nachdem das System gestartet wurde, andert sich die Farbe des Icons von rot auf griin. Starten Sie jetzt
den TwinCAT System Manager Uber 'Start'-> 'Programme’ -> 'TwinCAT System' -> 'TwinCAT System
Manager'.

=, Unbenannt - TwinCAT System Manager [_ O] =]
Datei  Bearbeiten  Akbtonen  Anzicht  Optionen 72
¢ s v H B =
R Mocken - Konfiguration

-l E /4 - Konfiguration

B E/4 Gerdle

&8 Zuordnungen
Bereit HLM Echtzeit 0%

Die Elemente des TwinCAT System Managers:

In der obersten Zeile steht der Name des Projektes, hier noch unbenannt, darunter befindet sich die
Menitileiste und die Toolbar. Der untersten Zeile ist der Status des Systems zu entnehmen, in diesem Bild
lauft das System (zu erkennen an der Einstellung 'Echtzeit'). Die beiden groRen Fenster in der Mitte
enthalten die Konfiguration des Systems. Nachfolgend wird mit dem Beispielprogramm diese Konfiguration
durchgeftihrt.

Im linken Fenster ist die Systemkonfiguration als Baumstruktur dargestellt. Sie besteht aus den vier
Hauptpunkten:

Konfiguration Bedeutung
Echtzeit Konfiguration der Echtzeitparameter
SPS Unter diesem Eintrag werden samtliche SPS-Projekte

aufgelistet, die bei der Konfiguration bertcksichtigt
werden sollen.

Nocken Hier kdnnen die Nockenschaltwerke angefligt
werden.
E/A Um die Steuerung mit der Prozessebene zu

verbinden, sind entsprechende Interfacekarten und
Schnittstellen notwendig. Unter diesem Eintrag ist
aufgelistet, welche Karten verwendet werden.

SPS Konfiguration:

Damit TwinCAT auf die Variablen des Beispielprogramms Maschine zugreifen kann, muss das SPS-Projekt
dem System Manager bekannt gegeben werden. Betatigen Sie dazu die rechte Maustaste, wenn sich der
Mauszeiger Uber 'SPS - Konfiguration' befindet.
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= Echtzeit - Konfiguration
@ Echtzeit-Einstellungen
[B¥ Fuzitzliche Tasks

; I e [EC Projekt Anfuigen...

- - E =

g =) Einfligen Strg+y
g jﬁ Einfligen mit Werkn, Al+Strg+y

Wahlen Sie dort 'lEC Projekt Anfligen'. Daraufhin 6ffnet sich folgendes Fenster, mit dem das SPS Projekt
ausgewahlt wird:

Einlesen eines IEC1131 Projektes EE |

Suchen in: I‘a FirstSteps j gl

D ateinarne: IMaschine.tp_l,l Offren I
Dateityp:  [IECT131 Project Info [~tpy) 1 . e |

Wechseln Sie in das Verzeichnis \TwinCAT\Samples\FirstSteps\' und wahlen Sie die Datei 'Maschine.tpy'
aus.

Unterhalb von 'SPS - Konfiguration' wurde ein weiterer Punkt ergénzt, der den Namen des SPS-Projektes
tragt.

- Echtzeit - Konfiguration
8 Echtzeit-Einstellungen
[B% Zusitzliche Tasks
--B® SPS - Konfiguration
FaRt A I aschine
B Mocken - Konfiguration
—-J E ‘& - Konfiguration
BB £/8 Gerdte
&8 Zuordnungen

Ob ein Eintrag einen weiteren Unterpunkt enthalt, erkennen Sie an den '-'/'+' Zeichen. Durch Anklicken

dieser Symbole 6ffnen bzw. schlielRen sich die darunter liegenden Eintrage. Wenn Sie den Baum so weit wie
moglich 6ffnen, erhalten Sie folgende Struktur:
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= Echtzeit - Konfiguration
@ Echtzeit-Einstellungen
[B¥ Fuzitzliche Tasks

B SPS - Konfiguration

== Mazchine-Prozelabbild
= Standard
8! Eingange
- @l Auzgdnge
&| engine
§| devicellp
&| deviceDown
B Mocken - Konfiguration
- Bl E/% - Kaonfiguration
Eb E /0 Gerdte
&8 Zuordnungen

E/A Konfiguration:

Die E/A Gerate werden auf die gleiche Art wie die SPS Konfiguration angeflgt.
Wenn sich der Mauszeiger Uber E/A-Gerate befindet, kdnnen Sie mit der rechten Maustaste ein
Kontextmenu 6ffnen, aus dem Sie den Eintrag 'Gerat Anfligen' auswahlen missen.

- Bl E/A - Konfiguration
=l

il Gerat Anfligen...
B ] e i

[ Gerat Importiersn. .

o, Gerdte Suchen...

Einfligen Strg+y
j@ Einfligen mit Yerkn, Al+Stg+y

Gerat auswahlen:

Daraufhin 6ffnet sich das untere Fenster. Wahlen Sie den Geratetyp FC200x, PCI aus. Der Geratename ist
frei wahlbar.

Einfugen einer EfA-Gerates

Typ: =-E@ Beckhoff Lightbusz | Okay |
B 1170 Lightbus C1220, 1524
=R A0 Lightbus FC200%, PCI &bbruch
B 110 Lightbus C1200 (2 Telegramme)
+- B3 Profibuz DP
+-E@ Interbus-5
+- B CAMopen
+-E@ DeviceMet
+-E@ SERCOS interface
+-E@ Ethemet
+-B@ Yerschiedenes
M ame: |Gerét1
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Nach dem Einfligen des Gerats 6ffnet sich ein Dialogfeld, in dem die Konfiguration der Interfacekarte
angegeben werden kann. Eine wichtige Einstellung ist z.B. unter dem Reiter ,FC2001' die I/O-Adresse der
Lightbus-Karte. Falls Sie an den Standardeinstellungen der Karte nichts geandert haben, kénnen Sie die
vorgegebenen Angaben Gbernehmen.

Buskoppler hinzufiigen:
Offnen Sie das Kontextmenii von der FC2001-Karte (Gerat 1) und wahlen Sie den Befehl 'Box Anfligen...".
- E /& - Konfiguration
- B E/b Ge —

; Hﬂ e B o Anfligen...

i Zuordhi B Gerdt Loschen...

® Orline Beset

“% Bruchstellentest
Parity Check...
Parity Reszet

‘BB Gerat Exportisren. .

[erat Online Testen...

IH* Fow Irnnarkiersn

Buskoppler auswahlen:

Wahlen Sie den Buskoppler BK2000 aus und bestatigen Sie mit 'OK'. Der Name des Feldbusmoduls ist frei
wahlbar.

Einfugen einez E/A-Gerates |

Type: B- ﬁ;ﬁﬁ Beckhuff Industrle Elektrnnlk - Okay I
Abbruch |

pfé BC2000 (Bus Contraller, LightBug]
- R |P-B 200 [compact box, LightBus]
- EE |Lww-B 200 [coupler box, LightBug)
m [Lm-C200 [ple: bow, LightBusz]
B CP10w1 [Folientasten 8 Kanal, LightBuz]
-8 Allgemeine 32-bit Box
-8 2400
-8 W3T20-000 M 31004 3200 Ink. Encoder
-8 M3A120-002 Inkremental Encoder [2 K.anale]
-8 M3AT20-003 Inkremental Encoder [3 K.anale]
-8 M3AT20-004 Inkremental Encoder [4 Kanale]
----- &, 13000 Abzolut-Encoder
-8 M2510 Analog Eingang [2-K.anal] ;I

M ame: IB::::-: 1

Busklemme anfiigen:

Offnen Sie das Kontextmenii des Buskopplers (BK2000) und wahlen Sie den Befehl 'Klemme Anfiigen'

TwinCAT 2 Version: 1.3 45



Beispielprogramm BECKHOFF

- E /2 - Konfiguration
-- B E /4 Gerdte
—-E8} Gerat 1 [FC200x)
== Gerdt 1-Prozefabbild

+ QT Eingange
+ ‘.I, Auzgange
o i

B Zuordnungen Dk REEIEREGIKA 0

| T N

Busklemme auswahlen:

Wahlen Sie die Busklemmen 2032 aus. Dazu gehen Sie mit dem Mauszeiger auf das - Zeichen und
schlieRen mit einem Klick die Auswahl der digitalen Eingangsklemmen. Durch einen Klick auf das '+' Zeichen
der digitalen Ausgangsklemmen 6ffnen Sie die neue Auswahl und kénnen diese, mit einem Klick auf die
gewlnschte Busklemme KL2032, auswahlen. Bestatigen Sie lhre Wahl mit 'OK".

Einfugen einer Busklemme

Marne: |Klernme 2 mehrfach: {1 3: Okay
Typ: +- # Digitale Eingangsklernmer KL 3] - Abbruch
—-®  Digitale Ausgangsklemmen [KL2uwwe)

B KL 2012, 2 K. Ausgang [24Y, 0.5 A)
kL2022, 2 K Auzgang [24Y, 2.0 4]

q .. Awzgang mit Yerpolungzzchutz [24
kL2114, 4 K. Ausgang [24Y, 0.5 A]
kL2124, 4 K. Auzgang [BY. 20 md)
KL 2134, 4 K. Ausgang mit Verpalungsschutz [24
KL 2184, 4 K. Auszgang neq. [24Y, 0.5 A]
kL2212, 2 K. Auzgang [24Y, 0.5 A mit Diag.)

KL 2002, 2 K. P Auszgang 244

KL 2602, 2 K. Auzgang Relais [2300 ACH 30 D

KL 2612, 2 K. Auzgang Relais (1280 ACH 30 D

KL 2622, 2 K. Auzgang Relais [2300W ACS 30V D
KL 2631, 1 K. Pawer Auzgang Relais (4000 ACS
kL 2702, 2 K. Ausgang Saolid State Relais (2300

+- .-’-\-.naln:nge Eingangsklermmmen [F.L3xmx, komples]

+ '_ Analoge Auzgangzklemmen [KLAxes, komples)] Jﬂ
4| »

Der Name der Busklemme ist ebenfalls frei wahlbar.

Da fur das Beispielprogramm 3 digitale Ausgange erforderlich sind, muss noch eine zweite KL2032
eingefligt werden. Dazu wiederholen Sie bitte die einzelnen Schritte.

Die Busendklemme KL9010 wird vom System Manager automatisch eingefligt.

Ende der Konfiguration:

Nach Beendigung der Konfiguration sollte folgender Aufbau zu sehen sein:
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+- B Echtzeit - Kanfiguration :

- = SPS - Kn:nnfigurftin:nn Allgemein Y ariablen l
+-JEC M azchine

B Mocken - Konfiguration
- E ‘& - Konfiguration Kanal 2...

- EF} E /5 Gerdte e

-8 Gerat 1 [FC200x)
<f= Gerdt 1-Prozefabhbild

|

|

|

+- &1 Eingange |
I

|

|

+ - @ Auzginge
—-yi Bowx1 [BE2000)
&1 Eingange
! 2usgings
—-m Klemme 2 [KL2032]
+- @ Kanall
+- @ Kanal2
B Klermme 3 [KL2032)
+- @ Kanall
+- @ Kanal2
B End-Klemme [KL9070]
&8 Zuardnungeh

+

+

Sie kdnnen die Standardbezeichnungen (Gerat 1, Box 1, Klemme 2, usw.) naturlich umbenennen. Mit einem
langsamen Doppelklick auf den entsprechenden Namen kann eine neue Bezeichnung vergeben werden.

Variablen den Aus-/Eingangskanélen zuweisen

Bis zu dieser Stelle wurde die komplette Hardware, die fiir das obige Beispielprogramm bendétigt wird,
konfiguriert. Als nachstes missen die einzelnen Variablen aus dem SPS-Projekt den einzelnen Ein-/
Ausgangskanalen zugewiesen werden. Markieren Sie dazu die Klemme, die Sie konfigurieren wollen. Bei
der Klemme 2 (2 digitale Ausgange) 6ffnet sich auf der rechten Seite ein Dialogfenster mit den Reitern
JAllgemein’ und ,Variablen' (siehe Bild oben). Wahlen Sie den Reiter ,Variablen' aus.

Sie sehen oben die 2 Ausgangskanale aufgelistet. Beide Kanale sind noch nicht belegt. Um den Kanal 1 zu
konfigurieren, wahlen Sie den entsprechenden Auswahlknopf (Kanal1). Es 6ffnet sich folgender Dialog:
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Yariablenverknupfung Ausgang [Ausgang]

EH,EﬁMaschme .............
ElE Standard

§| engne >
% devicelp
e dp]  deviceD own

(= 0.0, BIT [0.7]
@ 0.1, BIT [0.1]

¥

¥

@ 0.2, BIT [0.1]

—Zeige Yariablen
i Unbenutzt
= Al
[ Keine Disabled

—Zeige Yariablen Typen

[ Pazzender Typ
¥ Paszende Grake
[ Alle Tupen

— Offsets

[T Eontinuierich
[ Ciffne Dialog

—ariablen Mame

[T [ Eergeten
™| lbemekmen

Abbruch

In diesem Dialogfenster sind jetzt alle Ausgangsvariablen aufgelistet. Wahlen Sie die erste Variable (engine)
aus und bestatigen Sie |hre Eingabe mit 'Okay'. Kanal2 belegen Sie mit der Variablen device.Up.
Die erste Busklemme ist somit verknupft:

Allgemein  Wariablen l

F.anal 1... | |E!ngine . Buzgange . Standard . Mazchine

F.anal 2...

||:|evi|:eL|p . Busgange . Standard . Mazchine

Die zweite Busklemme wird ebenso belegt, Kanal1 wird device.Down zugeordnet. Der Kanal2 dieser

Klemme bleibt unbelegt.

Variablenverknipfung:

Klemme2 SPS Variablen Bedeutung

Kanal1(=Ausgang 1) Engine Ansteuerung Schrittmotor

Kanal2 (=Ausgang 2) DeviceUp Ansteuerung Bohrer hochfahren
Klemme3 SPS Variablen Bedeutung

Kanal1 (=Ausgang 3) DeviceDown Ansteuerung Bohrer runterfahren
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Belegung der Busklemmen:

Lightbus

L engine

— Devicellp
— Deviceliowen
(— nicht belet

kL 23 Byl 2 B L 300 5
BECKHOFF [EECKHOFF |BECKHOFF

! [ |

Projekt speichern:

2]

Sie sollten an dieser Stelle die Konfiguration abspeichern, damit Sie spater wieder darauf zugreifen kdnnen.
Fihren Sie dazu aus dem Men( 'Datei' den Befehl 'Speichern unter..." aus.

Speichemn unter EEHE |
S peichern in:l ‘3 FirstSteps j gl

M azchine. wemi

D ateinarne: IMaschine.wsm Speichern

D ateityp: ITwinDh.T Systern Manager [* wsm) j Abbrechen |
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Zuordnung erzeugen:

Sie haben jetzt die gesamte System-Konfiguration fir das obige Beispielprogramm durchgefiihrt. Sie
missen jetzt die Zuordnung erzeugen. Gehen Sie dazu auf den Befehl 'Zuordnung erzeugen' im Meni
'‘Aktionen’'.

Unterhalb des Baumeintrags 'Zuordnungen' sehen Sie jetzt 'Maschine (Standard) - Gerat 1 (FC2001)".
Klicken Sie diesen Eintrag an. Daraufhin &ffnet sich folgendes Fenster:

. Mazchine wsm - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akhonen  Ansicht  Optionen 7

0= w & dh ss v & g Qg2
Echtzeit - K.onfiguration Zuordnung |,.f.-., =B ] B ] Dnline]
SPS - Konfiguration
MHocken - Konfiguration Zuordnungs-ld: |'I
E/4 - Konfiguration - —
B E/4 Gerite Zuordnungsname; |M azchine [Standard] - Gerat 1 [FC200x)
+ B Gerat 1 [FC200%) Zuordnungstyp: |S_|,|n|:hr|:|r‘|

&8 Zuordnungsn
SI=E M azching [Standard] - Gerat 1 [FC

Prozefabbild A; |M azchine-Prozefabbild

Prozefabbild E: |Geréit 1-Prozefabbild

¥ ZFeiged > B " Feige B > &

Image A: Maschine-FProzeBabbild [ 1 Bytes)

I I I 1
|EI|:->< 1 (BKZ000)

4| [ ™l Image B: Gerdt 1-Frozeiabbild (S Bytes)

Im Dialogfenster kdnnen Sie festlegen, ob der Datenfluss von A nach B oder von B nach A angezeigt
werden soll. Hierbei entspricht das Image A dem Prozessabbild der SPS-Variablen, also den Ein-/
Ausgangsvariablen. Image B enthalt das Prozessabbild der E/A-Geréate, in diesem Fall vom Buskoppler
BK2000. Jede Variable oder Busklemme ist farblich im Prozessabbild hervorgehoben. Wenn Sie mit der
Maus auf eine dieser Flachen stehen bleiben, erscheint ein kleines Anzeigefeld, in dem die genaue
Bezeichnung dargestellt wird.

Konfiguration in Registry schreiben:

Ed

Als letzter Schritt muss die Konfiguration in die Registry von Windows NT/2000/XP gespeichert werden, da
beim Starten von TwinCAT die dort abgespeicherten Informationen ausgewertet werden. Fihren Sie aus
dem Menu 'Aktionen' den Befehl 'Sichern in Registry..."' aus. Falls eine altere Konfiguration dort schon
abgespeichert ist, erscheint eine Sicherheitsabfrage, die Sie bestatigen kdnnen.

TwinCAT neu starten:

Damit TwinCAT die Anderungen (ibernimmt, muss das System neu gestartet werden.
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P EEEﬁr.EI[t

Eigenszchaften E‘ 13:33

An den Busklemmen KL2032 werden jetzt die einzelnen SPS-Variablen ausgegeben. Dies ist am Leuchten
der LED an den Busklemmen zu erkennen.

7.3.3 Ethernet - Einrichten der Busklemmen

Benoétigte Hardware:

- Ethernet-Buskoppler (BK9000)

- 1 Busklemme mit 4 digitalen Ausgangen (KL2114)
- Busendklemme (KL9010)

Dieses Beispiel ist genau auf den Ethernet Busstation ausgelegt. Die Hardware ist jedoch austauschbar.
Dabei ist die Konfiguration der E/A-Gerate entsprechend zu andern.

Aufbau des Buskopplers und der Busklemmen

Bauen Sie den Buskoppler und die Busklemmen auf, wie in der unteren Zeichnung dargestellt:

Ethernet
TCRAIP

e OO
e OO0
N En
did
]
N En
o0 (00
= =
—|—
N En
o0 (00
= =
N En
o0 (00

KL &y [RL 070 5
BECKHOFF |BECKHOFF

[ |
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Hardware Konfiguration

N&here Informationen zu Hardware-Anschluss und -Einstellung entnehmen Sie bitte der gesonderten
Hardware Dokumentation des Buskopplers.

TwinCAT-SPS-Konfiguration

Es muss die erweiterte Version des 'Machine'-Projektes (C:
\TwinCAT\Samples\FirstSteps\TwinCAT\Machine_Final.pro) auf der 1. Laufzeit der lokalen SPS eingerichtet

sein. 'Machine_Final' entspricht den Anderungen die in diesem Kapitel [»_27] vorgenommen wurden.
Download SPS Beispiele: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281688587 .zip

TwinCAT im Config-Modus starten

Klicken Sie in der Taskleiste rechts unten auf das TwinCAT-Symbol, danach auf System/Config. Damit wird
TwinCAT im Config-Modus gestartet, der unter anderem das Einscannen der Boxen ermdglicht.
B about TwinCAT...

= Log Yiew
. Swystem Manager
BE rLC Control

Rouker

@ start
& stop

f

i Canfig

TwinCAT System Manager starten

Nachdem das System im Config-Modus gestartet wurde, andert sich die Farbe des Icons auf blau. Starten
Sie jetzt den TwinCAT System Manager Uber 'Start’-> 'Programme' -> 'TwinCAT System' -> "TwinCAT
System Manager'.
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o Untitled - TWinCAT System Manager

File Edit Actions Y“iew Options Help

LrwHE % B2 1 | B = aavahd a2 @ e &2 Qs
BB 5YSTEM - Configuration | o
HC -Cu:unfigurat?u:un General |B':":'t Settings |

B& PLC - Configuration

R Cam - Configuration ]

=l 1/0 - Configuration TwinCAT System Manager [ Choose Target... ]
B 1/0 Devices d w210 [Build 1339]

&8 Mappings

TwinCAT NC |
v2.10 [Build 1309)

Copyight BECKHOFF = 13596-2007
http: A v, beckhoff. com

Reagiztration:

Mame:

Campany: Beckhaff Autamatian GmbH
Feq.-Few

Local (172,16, X¥.%.1.1)  peslplitalilatal=]

Die Elemente des TwinCAT System Managers

In der obersten Zeile steht der Name des Projektes, hier noch unbenannt, darunter befindet sich die
Mentileiste und die Toolbar. Der untersten Zeile ist der Status des Systems zu entnehmen, in diesem Fall
der Config-Modus. Die beiden groRen Fenster in der Mitte enthalten die Konfiguration des Systems.
Nachfolgend wird mit dem Beispielprogramm diese Konfiguration durchgefihrt.

Im linken Fenster ist die Systemkonfiguration als Baumstruktur dargestellt. Sie besteht aus den finf
Hauptpunkten:

Konfiguration Bedeutung

System Konfiguration des Systems und der
Echtzeitparameter

NC (Optional) Hier kénnen NC-Tasks eingebunden und
verwaltet werden.

SPS Unter diesem Eintrag werden samtliche SPS-Projekte

aufgelistet, die bei der Konfiguration bertcksichtigt
werden sollen.

Nocken (Optional) Hier kdnnen die Nockenschaltwerke
angefligt werden.
E/A Um die Steuerung mit der Prozessebene zu

verbinden, sind entsprechende Interfacekarten und
Schnittstellen notwendig. Unter diesem Eintrag ist
aufgelistet, welche Karten verwendet werden.

SPS-Konfiguration

Damit TwinCAT auf die Variablen des Beispielprogramms 'Machine_Final' zugreifen kann, muss das SPS-
Projekt dem System Manager bekannt gegeben werden. Betatigen Sie dazu die rechte Maustaste, wenn
sich der Mauszeiger iber 'SPS - Konfiguration' befindet.
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- Bl S¥STEM - Configuration

BB NC - Configuration | General |5

ﬁ /D Devices

@8 Mappings

Wahlen Sie dort 'SPS Projekt Anflgen'. Daraufhin 6ffnet sich folgendes Fenster, mit dem das SPS Projekt
ausgewahlt wird:

File name: |Machine_FinaI.tp_l,l ]|

Files of type: | IECT131 Project Info [*tpy) v| |__cancsl |

Wechseln Sie in das Verzeichnis \TwinCAT\Samples\FirstSteps\TwinCAT\' und wahlen Sie die Datei
'Machine_Final.tpy' aus.

Unterhalb von 'SPS - Konfiguration' wurde ein weiterer Punkt erganzt, der den Namen des SPS-Projektes
tragt.

- B S¥STEM - Configuration
B nC - Configuration
= §M PLC - Configuration
=R chine_Final
R Cam - Configuration
=B 1jo - Configuration

----- B8 1/0 Devices

..... i"ﬁ Mappings

Ob ein Eintrag einen weiteren Unterpunkt enthalt, erkennen Sie an den '-'/'+'-Zeichen. Durch Anklicken

dieser Symbole 6ffnen bzw. schlief3en sich die darunter liegenden Eintrage. Wenn Sie den Baum so weit wie
moglich 6ffnen, erhalten Sie folgende Struktur:
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- B SvsTEM - Configuration
' MC - Configuration

EI! PLC - Configuration

=R Machine_Final

-I- Machine_Final-Image

=-[@1 Standard
@ Tnputs
= @] Outputs
..... ’l engine
4] devicelp
4] deviceDown
----- R Cam - Canfiguration
=B 10 - Configur ation

----- B 1[0 Devices

@8 Mappings

Einrichten des Echtzeit-Ethernets

Bevor Sie Echtzeit-Ethernet-fahige Gerate (BK9000) verwenden, muss ihre Netzwerkkarte mit
entsprechenden Treibern versehen werden.
Gehen Sie hierfur in der Mendleiste auf 'Optionen/Liste Echtzeit-Ethernet kompatible Gerate...'

Installation’of TwinCAT RI-Ethernet Adapters

=
Py

Al

Ethernet Adapters I Update List I
= B8 Installed and ready to use devices
" E@ Local Area Connection - TwinCAT-Intel PCI Ethemet Adapter [ Inistall ]
----- E& Compatible devices Bind
- EE Incompatible devices
- E8 Disabled devices Urbind
[ ] Show Bindings

Im darauf folgenden Dialog gibt es vier Unterpunkte:

TwinCAT 2

Version: 1.3
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Installed and ready to use devices Hier aufgefiihrte Netzwerkverbindungen sind
Echtzeit-Ethernet-fahig und kénnen verwendet
werden

Compatible devices Hier aufgefiihrte Netzwerkverbindungen sind

prinzipiell Echtzeit-Ethernet-fahig, bendtigen jedoch
noch die entsprechenden Treiber. Klicken sie hierfur
auf die Schaltflache 'Install'. Lauft die Installation
erfolgreich so wird die Netzwerkverbindungen
zukunftig unter 'Installed and ready to use devices'
gefuhrt

Incompatible devices Hier aufgefiihrte Netzwerkverbindungen sind nicht
Echtzeit-Ethernet-fahig.

Disabled devices Hier aufgefiihrte Netzwerkverbindungen sind
deaktiviert und stehen momentan nicht zur
Verfugung.

Sie bendtigen mindestens eine Netzwerkverbindung unter 'Installed and ready to use devices' um
fortzufahren.

E/A-Konfiguration: Gerat hinzufligen

Die E/A Gerate werden auf die gleiche Art wie die SPS Konfiguration angeflgt.

Wenn sich der Mauszeiger Uber E/A-Gerate befindet, kdnnen Sie mit der rechten Maustaste ein
Kontextment 6ffnen, aus dem Sie den Eintrag 'Gerate suchen..." auswahlen missen. Bestatigen Sie den
Hinweis mit 'OK".

= 1)0 - Configuration

&8 Mappings "m Append Device, ..

ﬁ" Import Device. .,

B Scan Devices. .

Paste Chel+Y
BB Paste with Links  Alb+Crrl+y

Daraufhin 6ffnet sich das untere Fenster, welches alle gefunden Gerate auflistet. Wahlen Sie das 'RT-
Ethernet'-Gerat aus. Sollten mehrere Gerate dieses Typs hier aufgelistet werden, so wahlen Sie bitte das
Gerat, welches der Netzwerkverbindung mit dem BK9000 entspricht.
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I

2 new [0 devices found

WDevice 1 [RT-Ethermet]  [Local Area Connection [TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter} QK
[w]Device 2 [RT-Ethemmet]  [Local Area Connection [TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter]

Cancel

Select Al

nzelect Al

1

In anschlieRenden Dialog muss die Suche nach neuen Boxen mit 'OK' bestatigt werden.

1 neue E/A Box(en) gefunden

Abbruch

Alles wahlen

Michtz wahlen

Wahlen Sie lhren Buskoppler BK9000 aus und bestatigen Sie mit 'OK'. Aktivieren Sie nicht den 'Free Run'.

Erweitern Sie die Baumansicht durch Klicken auf das '+'-Symbol links daneben. Wie zu erkennen ist, wurden
die an den Buskoppler angeschlossenen Klemmen automatisch erkannt und hinzugefugt.

Dies sollte mit dem Bild unten vergleichbar sein:
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= 1;0 - Configuration
= Bf )0 Devices
=-E¥ Device 1 (RT-Ethernet)
== Device 1-Image
&1 Inputs
! outputs
=i Box 1 (BKI00D)
&1 Inputs
$! outputs
B Term 2 (KL2114)
M End Term (KL9010)
&8 Mappings

Der Name der Standardbezeichnungen (Gerat 1, Box 1, Klemme 1, usw.) ist frei wahlbar. Mit einem
langsamen Doppelklick auf den entsprechenden Namen kann eine neue Bezeichnung vergeben werden.

Variablen den Aus-/Eingangskanéilen zuweisen

Bis zu dieser Stelle wurde die komplette Hardware, die fiir das obige Beispielprogramm bendétigt wird,
konfiguriert. Als nachstes missen die einzelnen Variablen aus dem SPS-Projekt den einzelnen Ein-/
Ausgangskanalen zugewiesen werden. Markieren Sie dazu die Klemme, die Sie konfigurieren wollen. Bei
der Klemme 1 (4 digitale Ausgange) 6ffnet sich auf der rechten Seite ein Dialogfenster mit den Reitern
/Allgemein’ und ,Variablen'. Wahlen Sie den Reiter ,Variablen' aus.

Diese 4 Ausgangskanale sind noch nicht belegt. Um den Kanal 1 zu konfigurieren, wahlen Sie den
entsprechenden Auswahlknopf ('Kanal 1'). Es 6ffnet sich folgender Dialog:

Mtach Variable Output (Output) ]

PLLC - Canfiguration | ShowYarsbles

%% Machine_Final [ (®) Unuzed

= Standard | (O Uszed and unused
%] engine > G 0.0, BIT[01] | []Exclude dizabled
%] devicelp > OX0.1,BIT [0.1] : Exclude other Devices
@] deviceDown > Q02 BIT[01] | Exclude same Image

[=] Show Tooltips

Show Wariable Types

[] Matching Type
Matching Size

[] &l Types

Offzets

[ Continuous
[] 5how Dialog

Yariable Mame

Cancel ] l 1]8 I

In diesem Dialogfenster sind jetzt alle Ausgangsvariablen aufgelistet. Wahlen Sie die Variable 'deviceUp' aus
und bestatigen Sie lhre Eingabe mit 'OK'. Kanal 2 belegen Sie mit der Variablen 'deviceDown', Kanal 3 mit
'engine' und Kanal 4 bleibt unbelegt.

Die Busklemme ist somit verknipft.
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Variablenverkniipfung

Klemme 2 SPS Variablen Bedeutung

Kanal 1 (=Ausgang 1) DeviceUp Ansteuerung Bohrer hochfahren

Kanal 2 (=Ausgang 2) DeviceDown Ansteuerung Bohrer
herunterfahren

Kanal 3(=Ausgang 3) Engine Ansteuerung Schrittmotor

Belegung der Busklemmen:

Ethernet
TCRPAP

(X
I EY
(T LT

o0 |cE&E
A5 [@E
BE BN
00 00|
oo Es
BE BN

- deviceUp

- deviceDown

z | 00|00 |00
[m ] = -
2 .. engine
SN an free channel / nicht belegt
00 CE
FKRL et [RLSOT0

BECKHOFF |BECKHOFF

el gl

Aktivierung des Projektes: Projekt speichern

Sie sollten an dieser Stelle die Konfiguration abspeichern, damit Sie spater wieder darauf zugreifen kdnnen.
Flhren Sie dazu aus dem Men( 'Datei' den Befehl 'Speichern unter..." aus.
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Save jn: | 25 TwinCAT

|_ Machire. Esm

File name: | b achine.tzm

| i Save I

Save as ype: |Twinl:.f1'-.T System Manager Storage [*.tem] M [

Cancel ]

Zuordnung erzeugen:

ity
B8

Sie haben jetzt die gesamte System-Konfiguration fir das obige Beispielprogramm durchgefiihrt. Sie
mussen jetzt die Zuordnung erzeugen. Gehen Sie dazu auf den Befehl 'Zuordnung erzeugen' im Menu

'Aktionen'.

Unterhalb des Baumeintrags 'Zuordnungen' sehen Sie jetzt 'Machine (Standard) - Gerat 1 (RT-Ethernet)'.
Klicken Sie diesen Eintrag an. Daraufhin 6ffnet sich folgendes Fenster:

i - IMdaChine.tsm - IWanCA T System Manager
File Edit

Actions  View Oplions  Help

Dxald &[0 - =525 A8 = & 3D

* el

L ta \@' % EQ|E||§|‘:~|F|®@

+- Bl Sv¥STEM - Configuration

BB riC - Configuration

=-B® PLC - Configuration

. =-YEE Machine_Final

..=¥a Machine_Final-Image

= Standard

-8 Cam - Configuration

= 1/0 - Configuration

- B [JO Devices

=-&¥ Device 1 (RT-Ethernet)

-..=¥a Device 1-Image

%1 Inputs

#| outputs

=i Box 1 (BKI000)

- %1 Inputs

£ §] Outputs

Term 2 (KL2114)

& Channel 1

& Channel 2

§ Channel 3

-8 Channel 4
M End Term (KL9O10)

= &8 Mappings

1] ]

BT achine_Final {Standard) - Device

Mapping |45 B | B> 4 | Orline|

Map |d: |'| | Wwatchdog:
tap Mame: |Machine_Fina| [Standard] - Device 1 [RT-Ethemnet] |
Map Type: |5ynchmn |
Image & \Machine_Finakmage [1d 1) |
Image B: Device 14mags (1d 2) |

@) Showa > B ) Show B > &

Image A: Machine_Final-lmage [ 1 Bytes)

T T T
"_\? |Elo><1 (BKI000) |
Image B: Davice 1-lmage [ § Bytes)

Local (172,16 x w00, 1.1)

Caonfig Mode
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Im Dialogfenster kdnnen Sie festlegen, ob der Datenfluss von A nach B oder von B nach A angezeigt
werden soll. Hierbei entspricht das Image A dem Prozessabbild der SPS-Variablen, also den Ein-/
Ausgangsvariablen. Image B enthalt das Prozessabbild der E/A-Geréate, in diesem Fall vom Buskoppler
BK9000. Jede Variable oder Busklemme ist farblich im Prozessabbild hervorgehoben. Wenn Sie mit der
Maus auf eine dieser Flachen stehen bleiben, erscheint ein kleines Anzeigefeld, in dem die genaue
Bezeichnung dargestellt wird.

Konfiguration in Registry schreiben

E:

Als letzter Schritt muss die Konfiguration in die Registry von Windows NT/2000/XP gespeichert werden, da
beim Starten von TwinCAT die dort abgespeicherten Informationen ausgewertet werden. Fiihren Sie aus
dem Menu 'Aktionen’ den Befehl 'Sichern in Registry..." aus. Falls dort bereits eine altere Konfiguration
abgespeichert ist, erscheint eine Sicherheitsabfrage, die Sie bestatigen kénnen.

TwinCAT neu starten

Damit TwinCAT die Anderungen tibernimmt, muss das System im 'Run'-Modus neu gestartet werden.
Bestatigen Sie eine diesbezligliche Abfrage des System Managers mit 'OK'. Andernfalls verfahren Sie wie zu
Beginn des Kapitels.

Sie miussen nun ggf. das SPS-Projekt 'Machine_Final.pro' erneut einlesen.

An den Busklemmen KL2404 werden jetzt die einzelnen SPS-Variablen ausgegeben. Dies ist am Leuchten
der LEDs an den Busklemmen zu erkennen.

Weitere Informationen zum TwinCAT System Manager entnehmen Sie bitte der Dokumentation TwinCAT
System Manager aus dem Beckhoff Information System.

7.3.4 EtherCAT - Einrichten der Busklemmen

Benotigte Hardware fiir die Beispielkonfiguration:

* Embedded PC CX1020
- CPU Grundmodul C1020-0123: 512 MB Flash-Speicher, WindowsXP embedded
- Systemschnittstelle CX1020-N010: eine DVI-I und zwei USB Schnittstellen.
- Netzteil CX1100-0004 mit EtherCAT-Interface

» oder einen konventionellen IPC mit Windows 2000, XP oder Vista und mindestens einem freien
Ethernet Port.
- ein EK1100 EtherCAT Buskoppler

« EtherCAT I/O-Klemmen:
- EL2004: 4-fach Digital-OUT, 24V DC, 0,5A, typische Schaltzeit 90 us
- evil. sind weitere 1/0-Klemmen vorhanden

Dieses Beispiel beschreibt den Vorgang an einem Embedded PC CX1020. Es ist aber auf jeden anderen PC
(dann in Verbindung mit einem EtherCAT Koppler EK1100) Ubertragbar.

Aufbau der Klemmen:

Bauen Sie den CX1020 auf, wie in der unteren Zeichnung dargestellt. Die Abbildung zeigt eine
Beispielkonfiguration.
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BECKHOFF | BECKHOFF | Tl seckwoFF
(.IIM:S-'NIHO 01 020-M000 ! P T =1 1 100-0004
Dm
Dua
D:uu

Lo

L]

Versorgen Sie den CX1020 mit 24 V.

Hardware Dokumentation

Nahere Informationen zum Hardware Anschluss entnehmen Sie bitte der gesonderten Hardware
Dokumentation.

TwinCAT Realtime Server starten

Starten Sie nun, falls noch nicht geschehen, den TwinCAT Realtime Kernel im 'Konfig-Modus', damit der
TwinCAT Message Router aktiv ist.

B Uber TwinCAT. ..

@ Ereignisanzeige
. Swstem Manager
&8 rLc control

22 Echtzsit
Router L4
@ Start
10 v & stop
PLC v & pestart

E Eigenschaften i konfig

TwinCAT System Manager starten

Nachdem das System gestartet wurde, andert sich die Farbe des Icons von rot auf blau. Starten Sie jetzt
den TwinCAT System Manager.
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B Uber TwinCAT. .

@ Ereignisanzeige

e Swstem Manager

B8 rLccontrol

22 Echtzsit
Router L4
Swskem L4
o s
PLC 3

E Eigenschaften

Die Elemente des TwinCAT System Manager

. Unbenannt - TwinCAT System Manager =10 x|

Datei Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Opkionen

IR A RETZ 2 LR
B2 £ ]SS TEM - KonFiguration - : -
BB NC - Konfiguration Allgemein | Eoot Elnstellungenl j
B =ps - Konfiguration

Ell EJa - Konfiguration

B EfA Gerate o TwinCAT Systemn Manager
=1 210 [Build 1328)

-
1| | 3

Bereit | Lokal {127,255.255.1.1.1) |Stopp 4

g8 Zuordnungen

In der obersten Zeile steht der Name des Projektes, hier noch unbenannt, darunter befindet sich die
Menitileiste und die Toolbar. Der untersten Zeile ist der Status des Systems zu entnehmen, in diesem Bild
lauft das System (zu erkennen an der Einstellung 'Echtzeit'). Die beiden groRen Fenster in der Mitte
enthalten die Konfiguration des Systems. Nachfolgend wird mit dem Beispielprogramm diese Konfiguration
durchgefiihrt.

Im linken Fenster ist die Systemkonfiguration als Baumstruktur dargestellt. Sie besteht aus den drei
Hauptpunkten:

Menii Einstellungen

System - Konfiguration Konfiguration des Systems und der
Echtzeitparameter

SPS - Konfiguration Konfiguration der SPS-Tasks

E/A - Konfiguration Um die Steuerung mit der Prozessebene zu
verbinden, sind entsprechende Schnittstellen
notwendig. In diese Menl werden die Schnittstellen
konfiguriert

Gdf. sind noch weitere Systemkomponenten aufgelistet (z.B. Nocken - oder NC-Konfiguration).

SPS Konfiguration

Damit TwinCAT auf die Variablen des Beispielprogramms 'Maschine' zugreifen kann, muss das SPS-Projekt
dem System Manager bekannt gegeben werden. Betatigen Sie dazu die rechte Maustaste, wenn sich der
Mauszeiger Uber 'SPS - Konfiguration' befindet.
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=3 SUEdLINCTIE | dERE

ﬁ I e [EC Projekt Anfligen...

- -EE B Einfiigen Stig+t
g % Einfugen mit Yerkn, Alb+Strg+y

Wahlen Sie dort 'lEC Projekt Anfliigen'. Daraufhin 6ffnet sich folgendes Fenster, mit dem das SPS Projekt
ausgewahlt wird:

Einesen ines IECIIS1 Proioktes E
Suchen in: IaFiTStStEDS j ﬁl

[ ateiname: IMaschine.tp_l,l Offren I
L ateityp: IIEE‘I131 Froject Info [*.tpy] j Abbrechen |

Wechseln Sie in das Verzeichnis \TwinCAT\Samples\FirstSteps\' und wahlen Sie das Beispielprogramm
'Maschine.tpy' aus.

Unterhalb von 'SPS - Konfiguration' wurde nun ein weiterer Punkt erganzt, der den Namen des SPS-
Projektes tragt.

[Iimm it B koL [ [ | - B Bod Y

- - BB SPS - Konfiguration

+ !Eﬁ t azchine
BR MNocken - Konfiguration
- E ‘& - Konfiguration
BB E/0 Gerdte

&8 Zuardhungen

Ob ein Eintrag einen weiteren Unterpunkt enthalt, erkennen Sie an den -Zeichen und an den +Zeichen.
Durch Anklicken dieser Symbole 6ffnen bzw. schlieen sich die darunter liegenden Eintrage. Wenn Sie den
Baum so weit wie moglich 6ffnen, erhalten Sie folgende Struktur:

L5 LUZAZNChE | askE

- BB SPS - Konfiguration

== Maschine-Prozefabbild
- Standard
%T Eingange
= ‘l Auzgange
@] engine
@] devicellp
@] deviceDown
BE Nocken - Konfiguration
- E /2 - Konfiguration
B E/4 Gerdte
&5 Zuordnungsn

Im oberen Bild sehen Sie, dass Ihr Beispielprogramm eine Task namens 'Standard' enthalt.
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E/A Konfiguration

Gerat hinzufiigen

Die E/A Gerate werden auf die gleiche Art wie die SPS Konfiguration angefugt. TwinCAT bietet Ihnen die
Moglichkeit, die E/A-Komponenten automatisch zu einzulesen.

Wenn sich der Mauszeiger tUber E/A-Gerate befindet, kénnen Sie mit der rechten Maustaste ein
Kontextmenii 6ffnen, aus dem Sie den Eintrag 'Gerat Suchen' auswahlen missen. Sie kdnnen dies auch
Uber die Menlleiste mit dem 'Zauberstab'-Symbol erledigen (roter Pfeil).

i+ TWINCAT System Manager !EI

Datei Bearbeiten aktionen  Ansicht  Optionen

Dl SR 2R f | =Zeagvda i e e 8Q

- Bl 5vSTEM - KonFiguration Murmer | E1A Gerat | Tvp
- JE MC - KonFiguration

! SPS - Konfiguration
- B Mocken - KonFiguration
= Era - Konfiguration

- JF (A Gerate B Gerst Anfigen...

LE8 Zuordnunge

" Gerdt Importieren. ..
1\ i3erake Suchern, ..

E Einfligen Skrg+Y
Bereit S Einftgen mit verkn,  Alt+Strg+y [okal

Config Mode [

Es erscheint ein Hinweis, dass nicht alle Gerate automatisch erkannt werden kénnen -> 'OK'.
TwinCAT System Manager |

& HIFWEIS: E= kaonnen nicht alle Geratetypen automatizch erkannt werden

TwinCAT durchsucht nun die angeschlossene Peripherie und listet die gefundenen Gerate auf -> 'OK'.
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4 neue E/A Gerate gefunden

[WiGerat 1 [RT-Ethemet]

[Local Area Connection 2 [IntellR] PROA00 YE Metwork Cord

[w]Gerat 2 [EtherZAT)
[w]Gerat 3 (21100

[Local Area Connection [Intel[R] 8255«ER PCl Adapter - Packet ¢

[wGerat 4 (NOV/DP-RAM)

Ok

Abbruch

Allez wahlen

i el

nzelect Al

Der System-Manager will nun an den Kanalen des CX1020 nach Boxen (Buskopplern, Busklemmen
Controllern oder Feldbus Box Modulen) suchen. -> 'OK'.

TwinCAT System Manager |

:,g/ Mach newen Boxen suchen

Ja Mein |

Der System Manager méchte nun den Free Run Modus aktivieren. Klicken Sie auf 'Ja’.

TwinCAT System Manager |

:‘\?f} Aktiviere Free

Ja Mein |

Run

(Das Konfig-Modus Feature erlaubt das direkte Testen der I/O-Hardware, indem Ausgange geschrieben
werden kénnen, ohne erst ein lauffahiges SPS Programm erstellen zu missen.)

Der System Manager zeigt nun die gefundene 1/0-Konfiguration an:
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i+ Machine_ tsm - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Aktionen  Anzicht  Optiohen 7

D@ HE & 6 s Be s as | =

s v A @B @ R EC

=B SYSTEM - Konfiguration
' ML - F.aonfiguration
! SPS - Kaonfiguration
----- ﬁ Mocket - Konfiguration
El. E A%, - Konfiguration

=-E8 E/A Gerdte
- B8 Gerdt 1 (RT-Ethemet]

-=f= Gerat 1-Prozebabhild
El%T Eingange
%l DevState
.l Alzgange
== Gerat 2 [EtherCAT)
== Gerdt 2-Prozehabhbild
== Gerdt 2-Prozehabbild nfo
EEI---%T Eingange
EEI---.J. Alzgange
-8 InfoData
= i Klemme 1 [Cx1100-0004)
% InfoD ata

f Klemme 2 [EL1014]
Klernme 3 [EL2004]
Klemnme 4 [EL3162)
Klernme 5 [EL4102)
Klernme & [EL3071]
[-feer Gerdt 3 (C+1100)

--=f= Gerat 3-Prozebabhild
#- &' Eingange
+- § Ausgings
-4 Gerdt 4 (MOW/DP-Ra)

H-gE Zuordnungsn

Rersit

Aligemein | EtherCAT | Onine |

M anne: IKlemme1 [C1100-0004)
Typ: |D<'I 100-0004 Kopplerklernme [24 E-Buz)
K.ommentar:
[T Disabled
M ame | | Online | Typ
T State 00002 [2) LINT

a

r

Sie kénnen die Standardbezeichnungen (Gerat 1, Box 1, Klemme 2, usw.) umbenennen. Fiihren Sie dazu
einen langsamen Doppelklick auf den entsprechenden Namen aus, und geben Sie die neue Bezeichnung

ein.

Variablen den Aus-/Eingangskanilen zuweisen

Bis zu dieser Stelle wurde die komplette Hardware, die flr das obige Beispielprogramm bendtigt wird,
konfiguriert. Als nachstes missen die einzelnen Variablen aus dem SPS-Projekt den einzelnen Ein-/
Ausgangskanalen zugewiesen werden. Doppelklicken Sie dazu auf die Variablen des Programms, die Sie
zuordnen moéchten. Es 6ffnet sich ein Dialogfenster, in dem die passenden Ein-/Ausgangskanalen der
angeschlossenen Peripherie aufgelistet sind. Sie sehen die 4 Ausgangskanale aufgelistet, die noch nicht
belegt sind. Wahlen Sie fiir alle Variablen die gewlinschten digitalen Ausgabe-Kanale aus.
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Yariablenverknupfung engine [Auzgang]

A8 - Konfiguration
- E4A Gerdte

S Gerdt 2 [EtherCAT)
E-% Klemme 3 EL2004)

o I Cutput > (X300, BIT [0.1]
@) Output > G301, BIT [01]
@) Output > (30,2, BIT [01]
@) Output > (303, BIT [01]

]|

—Zeige YWanablen
& Unbenutzt
= Alle

[T Eeine Dizabled

¥ FKeine anderen Gerate
¥ K.eine vom selben Proz,
[¥ Zeige Toolips

~Zeige Yarablen Typen
[T Paszsender Tup

¥ Paszende Groke
[ Alle Typen

| Emayibdodis

— Offzetz

[T Kontinuierlich
[ Offne Dislog

— % ariablen Mame

[™ Ubergeben
I™ | OEermehmen

Abbruch | ok |

Klemme EL1014 SPS Variable Bedeutung

Kanal 1 (= Ausgang 1) engine Ansteuerung Schrittmotor

Kanal 2 (= Ausgang 2) deviceUp Ansteuerung Bohrer hochfahren
Kanal 3 (= Ausgang 3) deviceDown Ansteuerung Bohrer runterfahren
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Belegung der Busklemmen (an der Beispielkonfiguration)

BECKHOFF
OO 00-0004
—_— |

" engine

|
T rum

devicelUp

deviceDown

BECKHOFF CX1020
TWINCART FPLC RUN

Projekt speichern

2]

Sie sollten an dieser Stelle die Konfiguration abspeichern, damit Sie spater wieder darauf zugreifen kdnnen.
Flhren Sie dazu aus dem Men( 'Datei' den Befehl 'Speichern unter..." aus.

Zuordnung erzeugen

Sie haben jetzt die gesamte System-Konfiguration flir das obige Beispielprogramm durchgefiihrt. Sie
mussen jetzt die Zuordnung flr die Registry erzeugen. Gehen Sie dazu auf den Befehl 'Zuordnung
erzeugen' im Menu 'Aktionen'. Unterhalb des Baumeintrags 'Zuordnungen' sehen Sie jetzt 'Maschine
(Standard) - Gerat 2 (EtherCAT)'". Klicken Sie diesen Eintrag an. Daraufhin 6ffnet sich folgendes Fenster auf
der rechten Seite:
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oy maschine.wsm - TwinCAT System Manager

Datei EBearbeiten Akkionen Ansicht  Optionen 7

=10l x|

D@l S0 ' 2R Ad | Havddds<oez2Qleexrsc e ?
- SYSTEM - Konfiguration

A NC - Konfiguration Zuardnung | A>B|B>al
- 5PS - Konfi Ei

g__!‘:sa: Ma;‘u:h;::ra o Zuordnungs-ld: |2 i atehdag: IU 3:

-=dm Maschine-Image
=1-[B1 Standard

L i3t Inputs

= § Outputs

----- bl deviceDown
= Efa - Konfiguration
=-B8) B4 Gerite
-H Gerdt 1 (RT-Ethernet)
=== Gerdt 2 (EtherCAT)
-EE2 Gerdt 3 (Cx1100)
{4 GerSt 4 (NOVIDP-RAM)
&8 Zuardnungen
i"ﬁ Maschine (Standard) - Gerat 2 (Ether”AT)

Zuordnungzhame: IMaschine [Standard] - Gerat 2 [EtherCAT)

Zuordnungstyp: |S_I,Jnchron

Prozeszabhild A: IMaschine-Image Id 1]

Prozessabhbild B: IGeréit 2-Prozeszabbild [Id 3]

(¥ Zeige 3 B " Zeige B > A

Image A: Maschine-lmage (1 Bytes)

||+él;nl'|r|~|e 5 (ELH02)

Image B: Gerdt 2-Prozeszabbild [ 1536 Bytes)

[« | i

|Lokal (127.255.255.1.1.1) | Stopped %

Bereit

Sie kdnnen festlegen, ob der Datenfluss von A nach B oder von B nach A angezeigt werden soll. Hierbei
entspricht das Image A dem Prozessabbild der SPS-Variablen, also den Ein-/Ausgangsvariablen. Image B
enthalt das Prozessabbild der E/A-Gerate, in diesem Fall vom EtherCAT-Buskoppler. Jede Variable oder
Busklemme ist farblich im Prozessabbild hervorgehoben. Wenn Sie mit der Maus auf eine dieser Flachen
stehen bleiben, erscheint ein kleines Anzeigefeld, in dem die genaue Bezeichnung dargestellt wird. Mit der
rechten Maustaste kdnnen Sie das Bild zoomen.

Konfiguration in Registry schreiben

|

Als letzter Schritt muss die Konfiguration in die Registry gespeichert werden, da beim Starten von TwinCAT
nur die dort abgespeicherten Informationen ausgewertet werden. Fihren Sie aus dem Menu 'Aktionen' den
Befehl 'Aktiviert Konfiguration..." aus. Falls eine altere Konfiguration dort schon abgespeichert ist, erscheint
eine Sicherheitsabfrage, die Sie bestatigen konnen.

TwinCAT neu starten

TwinCAT méchte nun im 'Run Modus' neu starten um die Anderungen zu iibernehmen.
]|

TwinCAT Sypstem Manager

\:{) MHeuztart TwinCAT Swztem in Bun Modus

o |

Cancel |

Durch die neuen Konfiguration ist nun das zuvor auf die Steuerung geladene Programm nicht mehr
vorhanden. Die LED an den Busklemmen blinken.
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Offnen Sie nun wieder das Programm 'PLC Control' und filhren Sie im Menii 'Online' den Befehl 'Einloggen’
aus. Es erscheint die Meldung: Kein Programm auf der Steuerung! Bestatigen Sie mit 'OK', woraufhin das
Programm auf die SPS geladen wird.

Mit 'Online’ -> 'Start' beginnt die Programmabarbeitung mit der neuen Konfiguration. An der Busklemme
EL2004 werden jetzt die einzelnen SPS-Variablen ausgegeben. Dies ist am Leuchten der LEDs an den
Busklemmen zu erkennen.

Boot-Einstellungen

Sobald Sie die SPS neu starten, missen Sie ihr Projekt erneut laden. Sie kdnnen jedoch auch ein Boot-
Projekt erzeugen. Diese bleibt in der Registry gespeichert und startet, sobald der TwinCAT-RealTime-Server
gestartet wird, vorausgesetzt, die Konfiguration hat sich nicht geéndert.

Konfigurieren Sie daflir zunachst im System Manager-Men( 'SPS-Konfiguration' unter der Registerkarte
'SPS Einstellungen', wo auch die Anzahl der zur Verfigung stehenden Laufzeitsysteme festgelegt werden
kann, welches Laufzeitsystem ein Boot-Projekt aufnehmen soll.

Allgernein - SP5 Einstellungen |

Anzahl Laufzeitzpztemne: 4 = [ bernebmen
Boot Projekt: Load/Store Retain Data:

[#]1. Fur-Time System [Port: 801) [11. Bun-Time System [Paort; 801

w2 Bun-Time Sestem [Port: 8171] [12. RBun-Time System [Paort: 8171]

13 Bun-Time Spstem [Port; 821] [13. Bun-Time System [Port: 827]

14, Run-Time Spstem [Port; 831] 4. Bun-Time System [Port 831)

[T 1 Aerhe mniilline Batain Natan I Nonamizehe Simbals wenasndan

Die entsprechenden Programme mussen Sie zunachst im System-Manager mit 'SPS-Projekt anfligen' laden,
anschlieBend die E/As verknlUpfen und die Konfiguration aktivieren. Nun mussen Sie mit TwinCAT PLC-
Control fir jedes zugehorige SPS-Programm nach dem Einloggen (‘Online' -> 'Einloggen') noch den Befehl
'Online' -> 'Erzeugen eines Bootprojektes' ausflihren. Ebenso konnen Sie es mit dem entsprechenden Befehl
wieder I0schen. Achten Sie hierbei darauf, dass die zugehorigen Laufzeitsysteme Ubereinstimmen. Loggen
Sie sich wieder aus und schlieRen Sie PLC-Control.

Speichern Sie Ihr System-Manager-Projekt.

@® Boot-Projekt bleibt erhalten

Wird das Boot-Projekt nicht Gberschrieben oder geldscht, bleibt es solange in der SPS geladen, bis
Sie ein neues Boot-Projekt fir dieses Laufzeitsystem erstellen oder es I6schen.

Soll TwinCAT beim Systemstart automatisch ein oder mehrere SPS-Programm(e) abarbeiten, miissen
zunachst die Anzahl der Laufzeitsysteme festgelegt werden und die Bootprojekte geladen werden (siehe
oben).

Offnen Sie nun iber den TwinCAT-Button in der Taskleiste das Menii 'Eigenschaften':
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B Uber TwinCAT. .

@ Ereignisanzeige
. Swstem Manager
B8 rLc control

05 Echtzsit

Router L4
Swskem L4
1o s
PLIC 3

» 2- Eigenschaften

In der Registerkarte 'System' mussen Sie die Option 'Enable’ unter 'Auto-Boot' aktivieren. Soll der SPS-
Programmstart vollstédndig ohne Ihr Eingreifen von statten gehen, miissen Sie zudem noch lhre Login-Daten
fur 'Auto Logon' eingeben. Ist dieser Punkt nicht aktiviert, bedarf es nach dem Systemstart zunachst einer

Benutzer-Anmeldung:

TwinCAT System Eigenschaften

Bllgemein  Swstem I.ﬂ'-.MS Fh:uuterl FLC I Hegistrierungl

x|

— TwinCAT Server

Hinzuf'u'genl Entfernenl Eigenzchaften

— Boot/Shut Diown
Auto Boot: " Disable

¥ Enable

" Config Mode

fto Logon v

Uzer Hame I.ﬁ.dministratur

FPazzward I-

k. I Ahbbrechen

Dbemehmen

Die Einstellungen fiir 'Auto-Boot' sind identisch mit der Einstellung 'System-Konfiguration' -> 'Boot-

Einstellungen' im System Manager.

Ebenso die Einstellungen der Registerkarte 'PLC' mit den Einstellungen unter 'SPS-Konfiguration' -> 'SPS

Einstellungen' im System Manager:
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TwinCAT System Eigenschaften x|

.ﬁ.llgemeinl S_I,Isteml &5 Fouter  FLC I Hegistrierungl
Anzahl Laufzeitzystemne: 2 =
Boot Projekt Pfad:

ID:"«.-'i‘-.nwenl:Iungen"-.T winCAT Boot Durchzuchen... |

Boot Projekt:

[w]]1. Laufzeitsystem [Part: 801)
[12. Laufzeitzystern [Port: 811]

Laden/Speichern der Fetain D aten:

[11. Laufzeitzystern [Part: 801]
2. Laufzeitzystern [Part: 811]

Ok I Abbrechen | Ubernehmenl

Nach einem Neustart des Systems wird TwinCAT (Auto-Logon vorausgesetzt) im 'Run’-Modus starten und
die geladenen und freigegebenen Boot-Projekte selbststandig beginnen abzuarbeiten.

7.4 Beispiele Machine mit ...

7.41 Beispiel Maschine mit Microsoft Visual C#

Microsoft Visual Studio 2005 ist eine Entwicklungsumgebung zur Erstellung um C#-Projekten. Anhand des
Maschine Beispiels werden Sie das Einbinden der TwinCAT ADS .NET Komponente mit der
Programmiersprache C# (ausgeschrieben: CSharp) kennenlernen.

Erforderliche Software:

- Microsoft .NET Framework Version 2.0, mehr dazu hier
- Microsoft Visual Studio 2005
- TwinCAT 2.10

Bevor Sie das C#-Programm starten kénnen, muss TwinCAT und das SPS-Programm aktiv sein. Ist auf
Ihrem Rechner nicht Microsoft Visual Studio 2005 installiert, so missen Sie das Microsoft .NET Framework
Version 2.0 installieren. Dadurch werden die benétigten DLL's auf Ihrem System eingerichtet.

Die ersten Schritte...

Schritt fur Schritt lernen Sie die Entwicklung eines C#-Programm und das Einbinden der TwinCAT ADS .NET
Komponente anhand eines Beispiels kennen.

1. Neues Projekt erstellen:

Starten Sie das Visual Studio 2005. Erstellen Sie ein neues Projekt, indem Sie im Menu -> File -> New ->
Project klicken. Im Dialogfeld 'New Project’ kdnnen Sie ein neues Projekt auf der Basis verschiedener
Vorlagen erstellen. Hier wahlen Sie unter 'Project Types' die Programmiersprache Visual C# und unter den
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Vorlagen 'Windows Application'. Geben Sie Ihrem Projekt ein neuen Namen, in diesem Fall bitte den Namen
'Machine' eingeben. Wahlen sie dann den Verzeichnispfad unter ‘Location’in dem Sie ihr Arbeitsprojekt
erstellen wollen.

Project bvpes: Templates: |E|
=) Wisual Ca# ¥isual Studio installed templates
Windows
Smart Device {#Class Library
Database @Web Conkral Library
Starter Kits (¥ Cansole Application LA windows Service
Cther Languages [ Empty Project ECrystal Reports Application
Other Project Types
| My Templates
izl 3earch Cnline Templates. ..
& project For creating an application with a Windows user interface
Marne: Maching
Location: C:\ProjectsiCSharpiMaching Lv]
Solution Marme: Machine | Create direckory For solution
[]add ta Source Contral
I Ok, l [ Cancel

2. Bedienungsoberflache erstellen

Hierzu wird zuerst eine Oberflache in dem Design Modus der Form 'frmMachine' mit Hilfe der Toolbox
erstellt. Die Einstellungen der verschiedenen Controls (wie z.B. 10 Labels, 2 Radiobuttons, 1 Progressbar, 1
PictureBox , GroupBox...) kdnnen Sie im Properties Window des Visual Studio einsehen und einstellen.

// Gruppenfelder (GroupBox)

grpDevice.Text = "";
grpCount.Text = "";
grpSpeed.Text = "Speed";

// Bezeichnungsfelder (Label)

lblMachine.Text = "Machine";
1blDeviceDown.Text = "Device Down";
1blDeviceUP.Text = "Device Up";
1blCount.Text = "0";
1lblCountLabel.Text = "Count:";
1lblSteps.Text = "Steps:";
1b1100Procent.Text = "100%";
1blOProcent.Text = "0%";

// Das sind die Pfeile DeviceDown und DeviceUp mit einer anderen Schriftart und Schiftgrdfe (Label)
DeviceDown.Text = "é&";

DeviceDown.Font = new System.Drawing.Font ("Wingdings", 20.25F, System.Drawing.FontStyle.Bold, System
.Drawing.GraphicsUnit.Point, ((byte) (2)));

DeviceUp.Text = "é&";

DeviceUp.Font = new System.Drawing.Font ("Wingdings", 20.25F, System.Drawing.FontStyle.Bold, System.D
rawing.GraphicsUnit.Point, ((byte) (2)));

// ProgressBar
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prgSteps.Name = "prgSteps";

// Optionsfelder (RadioButton)
optSpeedSlow.Text = "slow";
optSpeedFast.Text = "fast";

Y, Beckhoff Automation - Sample CSharp

Machine
¢ Device Up
Device Down
Speed

Count: 674 ® fast O slow
Steps:
T
0%, 100%

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf die Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstiicke zahlt. Rechts kénnen Sie mit dem
Feld 'Speed' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Steps’ entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

3. Referenz hinzufiigen

Hier muss zuerst eine Referenz namens TwinCAT.Ads.dll hinzugefiigt werden. Die TwinCAT ADS .NET
Komponente wird Gber das Meni -> Project -> Add Reference eingebunden. Um zu Uberpriifen ob
tatsachlich die Referenz eingebunden wurde, kénnen Sie sich im Solution Explorer (STRG + W + S)
vergewissern.

Solution Explorer - Solution 'Maching',., » 1 X

B3
- [ Solation Machine’ {1 project)
= (54 Machine

[+ [=d] Properties

= [ References
© L o System
I | Sysbem,Data

-+ System.Deployment

-+ Syskern, Drawing

I | Sysbem, Windows,Forms

L oD Syskem, xml
™ | TimiC AT, Ads
- =] FrmMachine. cs
. ] Program.cs
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4. Quelltext bearbeiten

Nach dem Erstellen der Oberflache und das Einbinden der TwinCAT ADS Komponente kann zum C#
Quelltext gewechselt werden. In die oberste Zeilen des Quelltextes werden die bendtigten Namespaces
'System.|O" und 'TwinCAT.Ads' eingefiigt.

using System.IO;
using TwinCAT.Ads;

Als nachstes sind die Deklarationen innerhalb der Klasse frmMachine dran.

privateTcAdsClient tcClient;
privateAdsStream dataStream;
privateBinaryReader binReader;
private int hEngine;

private int hDeviceUp;

private int hDeviceDown;
private int hSteps;

private int hCount;

private int hSwitchNotify;
private int hSwitchWrite;

Die Methode 'frmMachine_Load' wird beim Aufruf der Windows Application gestartet. Diese Methode
verbindet man, indem das Event 'Load' der Form mit der Methode im Properities Fenster verkniipft wird. In
ihr werden Instanzen verschiedener Klassen erzeugt und eine Verbindung mit Laufzeitsystem 1 der
Komponente TwinCAT.Ads Uber Port 801 hergestellt.

Wird als erstes beim Starten des Programms aufgerufen//—-—-—----——=-—-—————————————————————————————————
———————— private void frmMachine Load(object sender, EventArgs e)

try

// Eine neue Instanz der Klasse AdsStream erzeugen
dataStream = newAdsStream(7) ;

// Eine neue Instanz der Klasse BinaryReader erzeugen
binReader = newBinaryReader (dataStream) ;

// Eine neue Instanz der Klasse TcAdsClient erzeugen
tcClient = newTcAdsClient();

// Verbinden mit lokaler SPS - Laufzeit 1 - Port 801
tcClient.Connect (801) ;
}

catch

{

MessageBox.Show ("Fehler beim Laden");

}
Il ooo

SPS Variablen verbinden:

In dem frmMachine_Load-Ereignis der Form wird mit der Methode TcAdsClient.AddDeviceNotification()eine
Verbindung zu jeder Variablen in der SPS erzeugt. Das Handle dieser Verbindung wird in einem Array
gespeichert. Der Parameter TransMode spezifiziert die Art des Datenaustausches. In diesem Fall wird mit
AdsTransMode.OnChange festgelegt, dass die SPS-Variable nur Gbermittelt wird falls sich der Wert in der
SPS geandert hat(siehe AdsTransMode ). Der Parameter cycle Time bestimmt, wie oft die PLC checken soll,
ob sich die entsprechende Variable geandert hat. Dann werden die Variablen mit einer Methode
'tcClient_OnNotification' (die noch geschrieben werden muss) verbunden, die bei einer Anderung einer
Variablen aufgerufen wird.
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try

{
// Initialisieren der Uberwachung der SPS-Variablen
hEngine = tcClient.AddDeviceNotification(".engine", dataStream, 0, 1, AdsTransMode.OnChange, 10,
0, null);
hDeviceUp = tcClient.AddDeviceNotification(".deviceUp", dataStream, 1, 1, AdsTransMode.OnChange,
10, 0, null);
hDeviceDown = tcClient.AddDeviceNotification (".deviceDown", dataStream, 2, 1, AdsTransMode.OnCha
nge, 10, 0, null);
hSteps = tcClient.AddDeviceNotification(".steps", dataStream, 3, 1, AdsTransMode.OnChange, 10, O
, null);

hCount = tcClient.AddDeviceNotification(".count", dataStream, 4, 2, AdsTransMode.OnChange, 10, O
, null);

hSwitchNotify = tcClient.AddDeviceNotification (".switch", dataStream, 6, 1, AdsTransMode.OnChan
ge, 10, 0, null);

// Holen des Handles von "switch" - wird fir das Schreiben des Wertes bendtigt
hSwitchWrite = tcClient.CreateVariableHandle (".switch") ;

// Erstellen eines Events fiir Anderungen an den SPS-Variablen-Werten
tcClient.AdsNotification += newAdsNotificationEventHandler (tcClient OnNotification);
}

catch (Exception ex)

{
MessageBox.Show (ex.Message) ;

}

Definition:

Zum Verbinden der Variablen wurde die Methode 'AddDeviceNotification()' verwendet.

public int AddDeviceNotification(string variableName, AdsStream dataStream, int offset, int length,
AdsTransMode transMode, int cycleTime, int maxDelay, object userData);

» variableName: Name der SPS Variable.

» dataStream: Der Datenstrom, der die Daten empfangt.

+ offset: Abstand der Daten im Stream.

* length: Lange der Daten im Stream.

» transMode: Das Ereignis, wenn sich die Variable andert.

» cycletime: Die Zeit (in ms) nach der der SPS-Server Uberprtft, ob sich die Variable geandert hat.
+ maxDelay: Die Zeit (in ms) nach der das Ereignis spatestens beendet ist.

» userData: Das Objekt, das zu ablegen bestimmter Daten verwendet werden kann.

Zum Verbinden der Variable 'hSwitchWrite' wurde die Methode 'CreateVariableHandle' verwendet.

int TcAdsClient.CreateVariableHandle (string variableName) ;

« variableName: Name der SPS-Variable.

Methode schreiben:

Oben wurde bereits auf eine Methode verwiesen, die noch gar nicht existiert. Daher wird diese Methode, die
'tcClient_OnNotification' genannt wurde, als nachstes geschrieben. Diese Methode wird aufgerufen, wenn
sich eine der SPS-Variable gedndert hat.

Varilsblem sufgerufen//=——————sssssssssssssssssssssssses e
private void tcClient OnNotification(object sender, AdsNotificationEventArgs e)
{
try
{
// Setzen der Position von e.DataStream auf die des aktuellen benétigten Wertes
e.DataStream.Position = e.Offset;

// Ermittlung welche Variable sich ge&dndert hatif (e.NotificationHandle == hDeviceUp)
{
//
Die Farben der Grafiken entsprechened der Variablen anpassenif (binReader.ReadBoolean() == true)

{
DeviceUp LED.ForeColor = Color.Red;
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}
else
{
DeviceUp LED.ForeColor = Color.White;
}
}
else if (e.NotificationHandle == hDeviceDown)
{
if (binReader.ReadBoolean() == true)
{
DeviceDown LED.ForeColor = Color.Red;
}
else
{
DeviceDown LED.ForeColor = Color.White;
}
}
else if (e.NotificationHandle == hSteps)
{
// Einstellen der ProgressBar auf den aktuellen Schritt
prgSteps.Value = binReader.ReadByte();
}
else if (e.NotificationHandle == hCount)
{
// Anzeigen des "count"-Werts
1blCount.Text = binReader.ReadUIntl6 () .ToString() ;
}
else if(e.NotificationHandle == hSwitchNotify)
{

// Markieren des korrekten RadioButtonsif (binReader.ReadBoolean ()

{
optSpeedFast.Checked = true;

}

else

{
optSpeedSlow.Checked = true;

}

}
}
catch (Exception ex)
{
MessageBox.Show (ex.Message) ;
}
}

true)

Es fehlen noch zwei Methoden, mit denen die Maschine schnell oder langsam gestellt wird. In [hnen wird ein
virtueller Schalter umgelegt, hier wird ein Wert in die SPS-Variable switch geschrieben.

wird aufgerufen, wenn das Feld 'slow' markiert wird//-------------""-"""""""""""""""""""~""~"—~—~—~—~—~—~—~—~—~——

——————— private void optSpeedFast Click(object sender, EventArgs e)

try

{

tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, true);
}

catch (Exception ex)

{
MessageBox.Show (ex.Message) ;

wird aufgerufen, wenn das Feld 'fast' markiert wird//-------------------————————————————————————————

——————— private void optSpeedSlow Click(object sender, EventArgs e)

try

{

tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, false);
}

catch (Exception ex)
{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

}
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Zu guter Letzt muss noch daflir gesorgt werden, dass die Methoden 'optSpeedFast_Click' und
'optSpeedSlow_Click" auch beim richtigen Ereignis aufgerufen werden. Dazu in die Design Ansicht
wechseln, den Radiobutton ‘optSpeedFast’ markieren, im Properities Window bei Events auf 'Click’ klicken
und dann die Methode ‘optSpeedFast Click' wahlen. Und das Gleiche muss auch noch mit dem RadioButton
'optSpeedSlow' mit der Methode ‘optSpeedSlow_Click' gemacht werden.

Notifications und Handles I6schen:

In dem frmMachine_FormClosing-Ereignis der Form werden die Verbindungen wieder mit der Methode
DeleteDeviceNotification()freigegeben.

el oeln Beencen @ Progremms SUEgRruEan/ /————mmmmereeeseseeeseessssssssssssssassoss
private void frmMachine FormClosing(object sender, FormClosingEventArgs e)
{
try
{
// Loschen der Notifications und Handles
tcClient.DeleteDeviceNotification (hEngine) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceUp) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceDown) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSteps) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hCount) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSwitchNotify) ;

tcClient.DeleteVariableHandle (hSwitchWrite) ;
}

catch (Exception ex)

{

MessageBox.Show (ex.Message) ;
}
tcClient.Dispose () ;

Das SPS ProgrammMachine_Final.prosollte auf dem Laufzeitsystem 1 starten und das erstellte C#-
ProgrammMachine.exekann getestet werden.

Download C# Programm Beispiel:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281689995.zip

7.4.2 Beispiel Maschine mit Microsoft Visual Basic .NET

Microsoft Visual Studio 2005 ist eine Entwicklungsumgebung zur Erstellung von Visual Basic-Projekten.
Anhand Anhand des Maschine Beispiels werden Sie das Einbinden der TwinCAT ADS .NET Komponente
mit der Programmiersprache Visual Basic kennenlernen.

Erforderliche Software:

- Microsoft .NET Framework Version 2.0, mehr dazu unter http://msdn2.microsoft.com

- Microsoft Visual Studio 2005
- TwinCAT 2.10

Um das Visual Basic-Programm starten zu kdnnen, muss TwinCAT und das SPS-Programm aktiv sein. Ist
auf Ihrem Rechner kein Microsoft Visual Studio 2005 installiert, missen Sie das Microsoft .NET Framework
Version 2.0 installieren. Dadurch werden die bendtigten DLL's auf lhrem System eingerichtet.

Die ersten Schritte...

Die Entwicklung eines Visual Basic-Programms und das Einbinden der TwinCAT ADS .NET Komponente
wird in den folgenden Schritten beschrieben.
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1. Neues Projekt erstellen:

Starten des Visual Studio 2005 und Erstellen eines neues Projekts Uber Menu -> File -> New -> Project. Im
Dialogfeld 'New Project’ kann eine neues Projekt auf Basis verschiedener Vorlagen erstellt werden. Wahlen
Sie unter 'Project Types' die Programmiersprache ' Visual Basic' und unter den Vorlagen 'Windows
Application'. Geben Sie Ihrem Projekt ein neuen Namen, in diesem Fall bitte den Namen ‘Machine’
eingeben. Wahlen Sie dann unter ‘Location’ den Verzeichnispfad in dem Sie ihr Arbeitsprojekt erstellen
wollen.

Project tvpes: Templates: |§|
=) Wisual Ca# Yisual Studio installed templates
Windows
Smatt Device ,-E@Windaws Application @dass Library
Database ‘g Console Application @Windnws Conkral Library
Starter Kits @Web Zonkrol Library d:@'u'-.-'indnws Service
[=)- Cther Languages [¥&] Empty Project Q,ECrystal Reports Application
[=)- Visual Basic
Windows My Templates
amark Device
Database i Search Online Templates. ..
Skarter Kiks
Wisual J#
Wisual C++
Other Project Types
& project For creating an application with a \Windows user interface
Marne: Machine
Location: Z:\Projectsi WBME T\Machine [v]
Solution Mame: Machine Create directory For solukion
[]&dd ko Source Contral
I K l [ Cancel

2. Bedienungsoberflache erstellen

Hierzu wird zuerst eine Oberflache in dem Design Modus der Form 'frmMachine' mit Hilfe der Toolbox
erstellt. Die Einstellungen der verschiedenen Controls (wie z.B. 10 Labels, 2 Radiobuttons, 1 Progressbar, 1
PictureBox , GroupBox...) kdnnen Sie im Properties Window des Visual Studio einsehen und einstellen.
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.*:__, Beckhotf Automation’ = Sample*Visual'Basic .NET

Machine
Device Up
Device Down
Speed
Count:. 2164 O fast
® slow
Steps:
(I l
0% 100%

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf die Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlcke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld 'Speed' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Steps’ entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

3. Referenz hinzufiigen

Hier muss zuerst eine Referenz namens TwinCAT.Ads.dll hinzugefigt werden. Die TwinCAT ADS .NET
Komponente wird tber das Menu -> Project -> Add Reference eingebunden.

4. Quelltext bearbeiten

Nach dem Erstellen der Oberflache und das Einbinden der TwinCAT ADS Komponente kann zum Visual
Basic Quelltext gewechselt werden. In die oberste Zeilen des Quelltextes werden die bendtigten
Namespaces 'System.|O' und 'TwinCAT.Ads' eingefligt.

Imports System.IO
Imports TwinCAT.Ads

Danach folgen die Deklarationen innerhalb der Klasse frmMachine.

Private tcClient As TwinCAT.Ads.TcAdsClient

Private dataStream As TwinCAT.Ads.AdsStream

Private binReader As System.IO.BinaryReader

Private hEngine As IntegerPrivate hDeviceUp As IntegerPrivate hDeviceDown As IntegerPrivate hSteps A
s IntegerPrivate hCount As IntegerPrivate hSwitchNotify As IntegerPrivate hSwitchWrite As Integer

Die Methode 'frmMachine_Load' wird beim Aufruf der 'Windows Application’ gestartet. Diese Methode wird
durch Verknipfung des Event 'Load’ der Form mit der Methode im Properties Fenster verbunden. In ihr
werden Instanzen verschiedener Klassen erzeugt und eine Verbindung mit Laufzeitsystem 1 der
Komponente TwinCAT.Ads Uber den Port 801 hergestellt.

'Wird als erstes beim Starten des Programms aufgerufen
'Is activated first when the program is started
Private Sub frmMachine Load(ByVal sender As System.Object, ByVal e As System.EventArgs) Handles
MyBase.Load
Try
' Eine neue Instanz der Klasse AdsStream erzeugen
dataStream = New AdsStream(7)

' Eine neue Instanz der Klasse BinaryReader erzeugen
binReader = New BinaryReader (dataStream)

' Eine neue Instanz der Klasse TcAdsClient erzeugen
tcClient = New TwinCAT.Ads.TcAdsClient ()
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' Verbinden mit lokaler SPS - Laufzeit 1 - Port 801
tcClient.Connect (801)

Catch ex As Exception
MessageBox.Show ("Fehler beim Laden")
End Try

SPS Variablen verbinden:

In dem frmMachine_Load-Ereignis der Form wird mit der Methode TcAdsClient.AddDeviceNotification()eine
Verbindung zu jeder Variablen in der SPS erzeugt. Das Handle dieser Verbindung wird in einem Array
gespeichert. Der Parameter TransMode spezifiziert die Art des Datenaustausches. In diesem Fall wird mit
AdsTransMode.OnChange festgelegt, dass die SPS-Variable nur Gbermittelt wird falls sich der Wert in der
SPS geéandert hat (siehe AdsTransMode ). Der Parameter cycle Time bestimmt, wie oft die PLC prifen soll,
ob sich die entsprechende Variable geandert hat. Dann werden die Variablen mit der Methode
‘tcClient_OnNotification' (siehe "Methode 'tcClient_OnNotifiaction' schreiben") verbunden, die bei einer
Anderung einer Variablen aufgerufen wird.

Try
' Initialisieren der Uberwachung der SPS-Variablen
' Initializing the monitoring of the PLC variables
hEngine = tcClient.AddDeviceNotification(".engine", dataStream, 0, 1, AdsTransMode.OnChange,
10, 0, DBNull.Value)

hDeviceUp = tcClient.AddDeviceNotification(".deviceUp", dataStream, 1, 1, AdsTransMode.OnCha
nge, 10, 0, DBNull.Value)

hDeviceDown = tcClient.AddDeviceNotification (".deviceDown", dataStream, 2, 1, AdsTransMode.O
nChange, 10, 0, DBNull.Value)

hSteps = tcClient.AddDeviceNotification(".steps", dataStream, 3, 1, AdsTransMode.OnChange, 1
0, 0, DBNull.Value)

hCount = tcClient.AddDeviceNotification (".count", dataStream, 4, 2, AdsTransMode.OnChange, 1
0, 0, DBNull.Value)

hSwitchNotify = tcClient.AddDeviceNotification(".switch", dataStream, 6, 1, AdsTransMode.OnC
hange, 10, 0, DBNull.Value)

' Holen des Handles von "switch" - wird fiir das Schreiben des Wertes bendtigt
' Getting the handle for "switch" - needed for writing the value
hSwitchWrite = tcClient.CreateVariableHandle (".switch")

' Erstellen eines Events fiir Anderungen an den SPS-Variablen-Werten
' Creating an event for changes of the PLC variable values
AddHandler tcClient.AdsNotification, AddressOf tcClient OnNotification
Catch ex As Exception
MessageBox.Show (ex.Message)
End Try
End Sub
Zum Verbinden der Variablen wurde die Methode 'AddDeviceNotification()' verwendet.

Public Function AddDeviceNotification (ByVal variableName as String, ByVal dataStream as TwinCAT.Ads
.AdsStream,

ByVal offset As Integer, ByVal length As Integer, ByVal transMode As TwinCAT.Ads.AdsTransMode,

ByVal cycleTime As Integer, ByVal maxDelay As Integer, ByVal userData As Object)

As Integer

« variableName: Name der SPS Variablen.

» dataStream: Der Datenstrom, der die Daten empfangt.

+ offset: Abstand der Daten im Stream.

* length: Lange der Daten im Stream.

» transMode: Das Ereignis, wenn sich die Variable andert.

« cycletime: Die Zeit (in ms) nach der der SPS-Server Gberprtft, ob sich die Variable geandert hat.
+ maxDelay: Die Zeit (in ms) nach der das Ereignis spatestens beendet ist.

» userData: Das Objekt, das zum Ablegen bestimmter Daten verwendet werden kann.

Zum Verbinden der Variable 'hSwitchWrite' wurde die Methode 'CreateVariableHandle' verwendet.
Public Function CreateVariableHandle (ByVal variableName As String) As Integer

« variableName: Name der SPS Variablen.
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Methode 'tcClient_OnNotification' schreiben:

Diese Methode wird aufgerufen, wenn sich eine der SPS-Variablen geandert hat.

Private Sub tcClient OnNotification (ByVal sender As Object, ByVal e As AdsNotificationEventArgs)

Try

e

Setzen der Position von e.DataStream auf die des aktuellen bendtigten Wertes
Setting the position of e.DataStream to the position of the current needed value
DataStream.Position = e.Offset

Ermittlung welche Variable sich gedndert hat
Detecting which variable has changed

If e.NotificationHandle = hDeviceUp Then
'Die Farben der Grafiken entsprechened der Variablen anpassen
'Adapt colors of graphics according to the variables

If binReader.ReadBoolean() = True Then
DeviceUp_ LED.ForeColor = Color.Red
Else
DeviceUp LED.ForeColor = Color.White
End If
ElseIf e.NotificationHandle = hDeviceDown Then
If binReader.ReadBoolean() = True Then

DeviceDown LED.ForeColor = Color.Red

Else

DeviceDown_ LED.ForeColor = Color.White

End If
ElseIf e.NotificationHandle = hSteps Then

Einstellen der ProgressBar auf den aktuellen Schritt
Setting the ProgressBar to the current step

prgSteps.Value = binReader.ReadByte ()
ElseIf e.NotificationHandle = hCount Then

Anzeigen des "count"-Werts
Displaying the "count" wvalue

1blCount.Text = binReader.ReadUIntl6 () .ToString ()
ElseIf e.NotificationHandle = hSwitchNotify Then

Markieren des korrekten RadioButtons
Checking the correct RadioButton

If binReader.ReadBoolean () = True Then

optSpeedFast.Checked = True

Else

optSpeedSlow.Checked = True

End If

End If

Catch

ex As Exception

MessageBox.Show (ex.Message)
End Try
End Sub

Es fehlen noch zwei Methoden, mit denen die Maschine schneller oder langsamer fahrt. In Ihnen wird ein
virtueller Schalter umgelegt, hier wird ein Wert in die SPS-Variable switch geschrieben.

' Schreiben des Wertes von "switch"
' Writing the value of "switch"

'wird aufgerufen, wenn das Feld 'fast' markiert wird
'is activated when the 'fast' field is marked

Private Sub optSpeedFast Click(ByVal sender As Object, ByVal e As EventArgs) Handles optSpeedFas

t.Click
Try

Schreiben des Wertes von "switch"
Writing the value of "switch"

tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, True)
Catch ex As Exception

MessageBox.Show (ex.Message)
End Try
End Sub

'wird aufgerufen, wenn das Feld 'slow' markiert wird
'is activated when the 'slow' field is marked

Private Sub optSpeedSlow Click(ByVal sender As Object, ByVal e As EventArgs) Handles optSpeedSlo

w.Click
Try

tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, False)

Catch

ex As Exception
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MessageBox.Show (ex.Message)
End Try
End Sub

Damit die Methoden 'optSpeedFast_Click' und ‘optSpeedSlow_Click' beim richtigen Ereignis aufgerufen
werden, muss der Radiobutton 'optSpeedFast'in der Design Ansicht markiert werden, im Properties Window
bei Events auf 'Click’ geklickt und dann die Methode ‘optSpeedFast_Click' gewahlt werden. Gleiches gilt fur
den RadioButton ‘optSpeedSlow’ mit der Methode ‘optSpeedSlow_Click'.

Notifications und Handles I6schen:

In dem frmMachine_FormClosing-Ereignis der Form werden die Verbindungen wieder mit der Methode
DeleteDeviceNaotification() freigegeben.

'wird beim Beenden des Programms aufgerufen
'is activated when ending the program

Private Sub frmMachine FormClosing (ByVal sender As Object, ByVal e As System.Windows.Forms.FormC
losingEventArgs) Handles MyBase.FormClosing

Try
' Loschen der Notifications und Handles
' Deleting of the notifications and handles
tcClient.DeleteDeviceNotification (hEngine)
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceUp)
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceDown)
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSteps)
tcClient.DeleteDeviceNotification (hCount)
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSwitchNotify)

tcClient.DeleteVariableHandle (hSwitchWrite)
Catch ex As Exception
MessageBox.Show (ex.Message)
End Try
tcClient.Dispose ()
End Sub

Das SPS Programm Machine_Final.pro auf dem Laufzeitsystem 1 starten und danach kann das erstellte
VisualBasic-Programm Machine.exe gestarten werden.

Download Visual Basic Beispiel:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281691403.zip

7.4.3 Beispiel Maschine mit Microsoft Visual Basic 6.0

TwinCAT ADS OCX

TwinCAT besitzt mehrere Programmierschnittstellen, um applikationsspezifische Programme in das System
zu integrieren. Eine Programmiersprache die unterstutzt wird, ist Visual Basic von Microsoft. Die Starke
dieser Programmiersprache ist das Erstellen von grafischen Bedieneroberflachen und die Moglichkeit diese
an Datenbanken anzubinden. Visual Basic ist seit Jahren stark verbreitet und wird von Microsoft standig
weiterentwickelt. Viele Drittanbieter bieten Zusatzmodule fiir verschiedene Bereiche an. Der Oberbegriff flr
solche Module ist OCX. Beckhoff liefert fur TwinCAT ein OCX, welches die Bezeichnung ADS OCX hat. Das
ADS OCX stellt Methoden zur Verfligung, um mit anderen ADS-Geraten (PLC, NC/CNC, ...) Gber den
TwinCAT Message Router zu kommunizieren. Das mitgelieferte Beispielprogramm zeigt, wie Sie von Visual
Basic auf einzelne Variablen des TwinCAT PLC Servers zugreifen konnen.

Zugriffsmoglichkeiten:

Das ADS OCX beinhaltet verschiedene Verfahren um die Werte aus anderen ADS-Geréaten auszulesen. Die
Entscheidung welches Verfahren Sie einsetzen, hangt von der Umgebung ab, in der das Programm
ausgefuhrt werden soll. Weitere Hinweise und eine ausfiihrliche Referenz der einzelnen Funktionen finden
Sie in der speziellen Anleitung zum ADS OCX. Hier soll nur eine kurze Ubersicht tiber die einzelnen
Zugriffsverfahren gezeigt werden:
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Zugriff Bedeutung

connect Sobald eine Kommunikation zwischen einer SPS-Variablen und einer Visual Basic-
Variablen bendtigt wird, wird durch ein Methodenaufruf eine Verbindung zwischen diesen
beide Variablen erstellt. Im weiteren Verlauf des Programms wird von TwinCAT die Visual
Basic-Variable mit der SPS-Variablen abgeglichen. Diese Art des Datenaustauschs kann
auch so benutzt werden, dass bei Anderung einer SPS-Variablen im Visual Basic-
Programm eine Ereignisfunktion aufgerufen wird (ereignisgesteuerte Datenlbertragung).

synchron Nach Aufruf einer Schreib-/Lesemethode wird die Ausfihrung des Visual Basic-
Programms so lange unterbrochen, bis die angeforderten Daten vorliegen. In den darauf
folgenden Anweisungen kann mit den Daten sofort weiter gearbeitet werden.

asynchron Bei dem asynchronen Zugriff wird die Ausfiihrung des Visual Basic-Programms nicht
unterbrochen, sondern sofort mit der Abarbeitung des nachsten Befehls fortgefahren.
Treffen die angeforderten Daten beim AdsOCX ein, wird im Visual Basic-Programm eine
Ereignisfunktion ausgeldst, in der als Parameter der Wert Gbergeben wird.

Beispielprogramm

TwinCAT und SPS Programm starten:

Bevor Sie das Visual Basic-Programm starten kdnnen, muss TwinCAT und das SPS-Programm aktiv sein.
Ist auf Inrem Rechner nicht Visual Basic 5 oder héher installiert, so missen Sie auf der TwinCAT CD die
,SamplesRuntime' installieren. Dadurch werden die benétigten DLL's auf lhrem System eingerichtet. Das VB-
Programm kdnnen Sie auch mit aktuelleren Versionen von Visual Basic bearbeiten; dazu bendtigen Sie die
'SamplesRuntime' nicht mehr.

Visual Basic-Programm starten:

Starten Sie das Programm 'Machine.exe'. (TwinCAT\ Samples\First Steps\VB\)

.*-L.- Beckhoff" Automation

Maschine
Aufwarts
Abwarts
Geschwindigkeit
Zshler: 105 « Schnell
© Langsam
Schritte:
|

0% 1002

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf die Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlcke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld 'Geschwindigkeit' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Schritte' entspricht der
Anzahl der Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

Programmtext:
Option Explicit

Dim deviceUp As Boolean
Dim deviceDown As Boolean
Dim steps As Integer

Dim counter As Long
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Dim hDeviceUp As Long
Dim hDeviceDown As Long
Dim hSteps As Long

Dim hSwitch As Long

Dim hCounter As Long

fgerufen —————
Private Sub Form Load()

'Sprachabhdngige Worter aus Resource-Datei laden
1blMachine.Caption = LoadResString (0 + GetLanguageld)
lplDeviceUp.Caption = LoadResString(l +GetLanguageId)
lplDeviceDown.Caption = LoadResString (2 + GetLanguageld)
1blCountLabel.Caption = LoadResString (3 + GetLanguageld)
lplSteps.Caption =LoadResString (4 + GetLanguageId)
fraSpeed.Caption = LoadResString (5 +GetLanguageld)
optSpeedFast.Caption = LoadResString (6 + GetLanguageId)
optSpeedSlow.Caption = LoadResString (7 + GetLanguageId)

'SPS-Variablen mit Visual Basic-Variablen verbinden

Call AdsOcxl.AdsReadIntegerVarConnect (".steps", 2&, 4, 55, steps)

Call AdsOcxl.AdsReadBoolVarConnect (".deviceUp", 2&, 4, 55, deviceUp)
Call AdsOcxl.AdsReadBoolVarConnect (".deviceDown", 2&, 4, 55, deviceDown)
Call AdsOcxl.AdsReadLongVarConnect (".count", 4&, 4, 55, counter)

'Handle der Variablen ermitteln
Call AdsOcxl.AdsCreateVarHandle (".steps", hSteps)
Call AdsOcxl.AdsCreateVarHandle (".deviceUp", hDeviceUp)
Call AdsOcxl.AdsCreateVarHandle (".deviceDown", hDeviceDown)
Call AdsOcxl.AdsCreateVarHandle (".count", hCounter)
Call AdsOcxl.AdsCreateVarHandle (".switch", hSwitch)

End Sub

—————————————————————————————————————————— 'wird beim Beenden des Programms aufgerufen'-------------
Private Sub Form Unload(Cancel As Integer)

'Visual Basic-Variablen von SPS-Variablen trennen

Call AdsOcxl.AdsReadIntegerDisconnect (steps)

Call AdsOcxl.AdsReadBoolDisconnect (deviceUp)

Call AdsOcxl.AdsReadBoolDisconnect (deviceDown)

Call AdsOcxl.AdsReadLongDisconnect (counter)

'Handle der Variablen freigeben
Call AdsOcxl.AdsDeleteVarHandle (hSteps)
Call AdsOcxl.AdsDeleteVarHandle (hDeviceUp)
Call AdsOcxl.AdsDeleteVarHandle (hDeviceDown)
Call AdsOcxl.AdsDeleteVarHandle (hCounter)
Call AdsOcxl.AdsDeleteVarHandle (hSwitch)

End Sub

—————————————————————————————————————————————————————— 'wird aufgerufen, wenn das Feld 'schnell' mar
lert WilEel! =semmemsesmsrssssmmrssssmors s o s e e e e S e e e S e S
Private Sub optSpeedFast Click()
Dim switch As Boolean
'SPS-Variable switch auf TRUE setzen
switch = True
Call AdsOcxl.AdsSyncWriteBoolVarReq(hSwitch, 2&, switch)
End Sub

—————————————————————————————————————————————————————— 'wird aufgerufen, wenn das Feld 'langsam' mar
e e S e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e A T

Private Sub optSpeedSlow Click()

Dim switch As Boolean

'SPS-Variable switch auf FALSE setzen

switch = False
Call AdsOcxl.AdsSyncWriteBoolVarReq(hSwitch, 2&, switch)
End Sub

Variablen aufgerufen'-------- - - - - - - "o
Private Sub AdsOcxl AdsReadConnectUpdate (ByVal nIndexGroup As Long, ByVal nIndexOffset As Long)
Select Case nIndexOffset
Case hCounter:
'Stiickzahl in Form anzeigen
1blCount.Caption = counter
Case hDeviceUp
'Die Farben der Grafiken entsprechend der Variablen anpassen
DeviceUp LED.ForeColor = IIf (deviceUp = True, vbRed, vbWhite)
Case hDeviceDown
'Die Farben der Grafiken entsprechened der Variablen anpassen
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DeviceDown LED.ForeColor = IIf(deviceDown = True, vbRed, vbWhite)
Case hSteps
'Position vom Werkstiick anzeigen
prgSteps.Width = steps * 240
End Select
End Sub

Funktionsweise:

Im Ereignis Form1_Load() werden als erstes die sprachabhangigen Worter aus der Resourcedatei geladen.
Je nach eingestellter Landessprache von Windows werden die deutschen oder die englischen Warter
angezeigt. AnschlieRend werden durch die Methode 'AdsReadVarConnect' alle notwendigen Visual Basic-
Variablen mit den entsprechenden SPS-Variablen verbunden. Die Parameter der Methode sind:

Parameter Bedeutung

adsVarName Name der SPS-Variable

cbLenght Lange der Daten in Byte

nRefreshType Art des Datenaustauschs

nCycleTime Refresh Zyklus in ms

pData Visual Basic-Variable, in der die Daten geschrieben
werden

Nachdem die Variablen 'verbunden' wurden, wird von jeder Variablen der Handle geholt. Dieser wird weiter
unten in der Ereignisfunktion 'AdsOcx1_AdsReadConnectUpdate' benétigt. Die Ereignisfunktion
'AdsOcx1_AdsReadConnectUpdate()' wird dann aufgerufen, wenn sich die Variable 'Count’, 'DeviceUp’,
'DeviceDown' oder 'Steps' gedndert hat. In ihr werden die Objekte auf der Form mit den Variablen der SPS
animiert. Anhand des tibergebenden Handles, kann festgestellt werden, welche SPS-Variable sich geandert
hat.

Die Funktionen 'optFast_Click()' und 'optSlow_Click()' werden dann aufgerufen, wenn der Bediener das

Markierungsfeld 'fast' oder 'slow' anklickt. In diesen Funktionen wird die Variable 'switch' auf TRUE oder
FALSE gesetzt. Uber die Methode 'AdsSyncWriteBoolVarReq' wird der Wert in die SPS-Variable 'switch'
geschrieben. Die Parameter der Methode sind:

Parameter Bedeutung

hVar Handle der SPS-Variable

cbLenght Lange der Daten in Byte

pData Visual Basic-Variable, welche die Daten enthalt

Wenn eine Form geschlossen wird, sollten alle Variablen, die nicht mehr bendtigt werden, von den SPS-
Variablen getrennt werden. Dieses wird in der Funktion 'Form1_Unload()' durchgefihrt. Auerdem werden
alle Handles der Variablen wieder freigegeben.

Download Beispiel:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281692811.zip

7.4.4 Beispiel Maschine mit Microsoft Visual C++ .NET

Microsoft Visual Studio 2005 ist eine Entwicklungsumgebung um C++-Projekte zu erstellen. Anhand des
Maschine Beispiels werden Sie das Einbinden der TwinCAT ADS DLL .LIB Komponente mit der
Programmiersprache C++ (ausgeschrieben: CPlusPlus) kennen lernen.

Erforderte Software:

- Microsoft .NET Framework Version 2.0, mehr dazu hier
- Microsoft Visual Studio 2005

- TwinCAT 2.10

Bevor Sie das C++-Programm starten kdnnen, muss TwinCAT und das SPS-Programm aktiv sein. Ist auf
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Ihrem Rechner nicht Microsoft Visual Studio 2005 installiert, so missen Sie das Microsoft .NET Framework
Version 2.0 installieren. Dadurch werden die bendtigten DLL's auf Ihrem System eingerichtet.

Die ersten Schritte...

Schritt fur Schritt lernen Sie die Entwicklung eines C++-Programms und das Einbinden der TwinCAT ADS
DLL .LIB Komponente anhand eines Beispiels kennen.

1. Neues Projekt erstellen:

Starten Sie das Visual Studio 2005. Erstellen Sie ein neues Projekt, indem Sie im Menda 'File -> New ->
Project..." anklicken. Im Dialogfeld ‘New Project' kbnnen Sie ein neues Projekt auf der Basis verschiedener
Vorlagen erstellen. Hier wahlen Sie unter 'Project Types' die Programmiersprache 'Visual C++', ‘'MFC'und
unter den Vorlagen 'MFC Application’. Geben Sie Ihrem Projekt einen neuen Namen, in diesem Fall bitte den
Namen 'Machine' eingeben. Wahlen sie dann den Verzeichnispfad unter ‘Location’in dem Sie ihr
Arbeitsprojekt erstellen wollen.

Project tvpes: Templates: III El
+- Wisual Basic Yisual Studio installed templates
+- Wisual C# |
+- Visual J# : ﬂ-!lMFC Active Contral i-"ﬂ,glMFC Application
= visual C++ | MEMFCDLL
ATL Z
LR, | ™My Templates
Genetal
MEC =i Search Online Templates. ..
Smark Device
Win3z

+- Other Project Types

& project For creating an application that uses the Microsoft Foundation Class Library

Marne: Machine
Location: Z:\Projectsy CPPyMachine [ae
Solution Mame: Machine Create directory For solution

[]add to Source Contral

K, ] [ Cancel

Nach der BegrifRung durch den Wizard, Gbernehmen Sie bitte folgende Einstellungen.

88 Version: 1.3 TwinCAT 2



BEGKHOFF Beispielprogramm

MFC Application Wizard - Machine e

B - |
Application Type

==

ChErvign Application bvpe: Praoject skyle:
Application Type () Single docurment

{3 Multiple documents (%) MFC standard

@ Dialog based se of MFiZ;

[ ]Uuse HTML dislog (%) Use MFC in a shared DLL
User Interface Features () Mulkiple top-level documentts () Use MFC in a static library
Advanced Features
Generated Classes
Resource language:
Englisch (USA) v
Use Unicade libraries
< Previous ] [ Mlexk = ] [ Finish ] [ Cancel
Weitere Features werden nicht bendtigt.
T Advanced Features

CveEryign Advanced Features:
Application Tvpe D Context-sensitive Help
User Interface Features [ Automation
Advanced Features [] Actives: cantrals
Generated Classes

] Windows sockets

[ active arccessibility

[ ] commeon Contral Manifest

< Previous ] [ Mlext = ] [ Finish ] [ Cancel

Letzter Schritt im Wizard. Hier kann alles so bleiben.
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MFC Application Wizard - Machine

B

i Generated Classes
Cvervie Generated classes:
Application Type CMachine.ﬁ.pp

CMachineDlg
Class name:

User Interface Features -
CMachinespp
Advanced Features

Generated Classes

Finish

< Previous

] [ Cancel

Um das Grundgertst zu komplettieren und damit es zum Schluss nicht vergessen wird, verlinken wir gleich
die bendtigte TcAdsDIL.lib. Der Pfad dazu wird unter 'Project -> Machine Properties... -> Configuration

Properties -> Linker -> General -> Additional Library Directories' eingetragen.

Configuration: | Al Configur ations ™| Platform: | Active(Win3z) [l [ Configuration Manager...
+- Common Properties Cutput File $(OuLDir N $iProjectMame). exe
= Confiquration Properties Show Progress Mot Set

General Wersion
Debugging Enable Incremental Linking

= CiCH+ Suppress Startup Banner Yes ([NOLOGO)

= Linker Ignore Import Library Mo
General Regisker Cutpuk Mo
Input additional Library Directories “C: TwinCAT\ADS Api' TcAdsDINLib ™
MaanesF File Link Library Dependencies Yes
Debugging -
System IJse Library Dependency Inputs Mo
Optimization IJse UMIZODE Response Files Yes
Embedded 1DL
Advanced
Command Line

+- Manifest Tool

1 Resources

+- ¥ML Document Generaktar

+- Browse Information

+- Build Events

+1- Custom Build Step

+1-Wieb Deployment

Output File

Creerride the default output file name,  (IOUT:[File])

[

] [ abbrechen
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Zudem ist ein weiterer Eintrag unter 'Project -> Machine Properties... -> Configuration Properties -> Linker ->

Input -> Additional Dependencies' notwendig.

Configuration: | Al Configurations ™ Platfarm: | Activel

+|- Zormon Properties
= Configuration Properties

Win3z)

Additional Dependencies
Ignore All Default Libraries

General Ignare Specific Library
Debugging Madule Definition File
- CfC+H+ Add Madule to Assembly
= Linker Embed Managed Resource File
ener 3l Force Symbol References
Ian!I: . Delay Loaded DLLs
Manifest File .
) Assembly Link Resource
Debugging
Syskem
Optirization
Embedded IDL
Advanced

Command Line
Manifest Tool
Resources
AML Document Generakor
Browse Information
Build Events
Custom Build Step
web Deplovment

I R I r B e B e B

Additional Dependencies
Specifies additional items to add ko the link line {ex: kernel32.lib); configuration specific,

TcAdsDILIib
No

W

Canfiguration Manager. ..

] [ abbrechen

Bitte hierbei darauf achten, dass oben links bei 'Configuration:' auch 'All Configurations' ausgewabhlt ist!

2. Bedienungsoberflache erstellen

Hierzu wird zuerst eine Oberflache im Design Modus der Form 'Machine.rc' mit Hilfe der Toolbox erstellt.

Dazu 6ffnen Sie mit einem Doppelklick 'Machine.rc'im 'Solution Explorer'.

Solution Explorer - Solution 'Ma,., - [

= | &3 | =]
h] Resource.h A~
b stdafax.h e |
=l L Resource Files
- downi.brp
- downl.bmp
¥ Logo_MAT_white_27_2
] Machine.ico
i=d Machine. rc
i2d Machine. rc2
¥ SampleCPPdawn.brp
¥ SampleCPPdownl . brp
¥ SampleCPPupO.bmp
¥ SampleCPPUp.bmp
] Teat.ico
- upl.bmp =
€] B
qi]S:::Iuti:::n Explorer I_EJRES::MH:E Wiga

TwinCAT 2
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Sie befinden sich nun im 'Resource View'. Durch einen weiteren Doppelklick auf 'DD_MACHINE _DIALOG'
wird die Form sichtbar, auf der Sie jetzt alle bendtigten Controls (wie z.B. 9 Static Texts, 3 PictureBoxes, 2
Radiobuttons, 1 Progressbar, GroupBoxes...) platzieren kdnnen.

Resource Yiew - Machine - 1 X
= @ Machine
=3 Machine.rc

- Bitrap

= Dialog

-=| IDD_MACHIME _DIALCS
- Icon
- Version

[]] 1l [ »
L?aﬁculuticun Explorer Resu:uuru:e Wiz

Das Resultat sollte jetzt in etwa so aussehen.
9‘ ff Automation - Sample C++
Machine

Down
Speed
Count: 456 ©fast O slow
Steps: 25
[lllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllllﬂ
0% 100%

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf die Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlcke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld 'Speed' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Steps’ entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

3. Quelltext bearbeiten

Nach dem Erstellen der Oberflache und dem Einbinden der TwinCAT DLL.LIB Komponente kann zum C++
Quelltext gewechselt werden. Im oberen Bereich von 'MachineDlg.h' binden wir die "TcAdsDef.h" und
"TcAdsApi.h" ein. Weiter unten im Quelltext nehmen wir unsere Deklarationen vor.

#include"c:\twincat\ads api\tcadsdll\include\tcadsdef.h"#include"c:
\twincat\ads apil\tcadsdll\include\tcadsapi.h"
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[eo]

// Variablen des Programms// Variables of the programmprivate:
// Variablen der Bitmaps// Variables of the bitmaps
CBitmap CbmUpO, CbmUpl, CbmDownO, CbmDownl;
private:
// Timerfunktion und Variablen// Timerfunction and variablesvoid OnTimer (UINT nIDEvent) ;
UINT PTR m nTimer;
UINT nIDEvent;

private:
// Membervariable der Statusanzeige// Member variable of the progressbar
CProgressCtrl m_ctrlBar;
private:
// Membervariablen der Controls// Member variables of the controls
CStatic m_ctrlCount;
CStatic m _ctrlSteps;
CStatic m ctrlEngine;
CStatic m Up;
CsStatic m_Down;
CStatic m_rdoFast;
private:

// Implementierung der Radio Buttons// Implementation of the radio buttons
afx msg void OnBnClickedRadiol () ;
afx msg void OnBnClickedRadio2 () ;

private:
// Allgemeine Variablendeklarationen// General declarations of variables
CButton *PRB;
short sCount;
byte bySteps;
CString sOutput;
AmsAddr Addr;
PAmsAddr pAddr;
long nErr, nSwitch, nNotify, nPort;
bool bEngine, bUp, bDown, bSwitch, bNotify;
ULONG hEngine, hDeviceUp, hDeviceDown, hSteps, hCount, hSwitch, hNotify;

bi

Die Methode 'CMachineDlIg::OnlnitDialog()' wird beim Start der MFC Application aufgerufen. In ihr werden
Instanzen verschiedener Klassen erzeugt, eine Verbindung mit dem Laufzeitsystem 1 der Komponente
TcAdsDILlib Gber den Port 801 hergestellt, bendtigte Bitmaps geladen und die Handles der SPS-Variablen
erstellt.

BOOL CMachineDlg::0OnInitDialog()
{
CDhialog::OnInitDialog() ;

Leco]

// Kommunikationsport fiir lokale SPS (Laufzeitsystem 1) &ffnen// Open the communication port fo
r the SPS (Runtime system 1)

pAddr = &Addr;

nPort = AdsPortOpen () ;

nErr = AdsGetLocalAddress (pAddr) ;

pAddr->port = AMSPORT RO _PLC_RTS1;

// Timer initialisieren// Timer initialization
m nTimer = CDialog::SetTimer( 1, 40, NULL );
m ctrlBar.SetRange( 0, 25 );

// Laden der Bitmaps// Loading of the bitmaps
CbmUpO0 . LoadBitmapW( IDB UPO );

CbmUpl .LoadBitmapW ( IDB_UP1 );
CbmDown0 . LoadBitmapW ( IDB DOWNO ) ;
CbmDownl.LoadBitmapW ( IDB DOWNL ) ;

// Einen Pointer auf ein CButton Objekt holen// Get a pointer to CButton Object
PRB = (CButton*)GetDlgItem( IDC rdoFast );

// Setzt den Radio Button auf "checked"// Set the radio button on checked state
pRB->SetCheck (1) ;

// Abfrage vom SPS-Switch-Status// Inquiry of the SPS switch status
nNotify = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_ SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hNotify, 8, "
.switch" );
nNotify = AdsSyncReadReq ( pAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hNotify, 8, &bNotify );
if ( bNotify )
{
PRB = ( CButton* )GetDlgItem( IDC rdoFast ); pRB->SetCheck(1l);
PRB ( CButton* )GetDlgItem( IDC rdoSlow ); pRB->SetCheck(0);
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}

else

{
PRB = ( CButton* )GetDlgItem( IDC rdoFast ); pRB->SetCheck(0);
PRB = ( CButton* )GetDlgItem( IDC rdoSlow ); pRB->SetCheck(1l);

}
nNotify = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM RELEASEHND, 0x0, sizeof (ULONG), &hNotify );

// Handles fur die SPS-Variablen holen// Get handles for the SPS variables
nErr = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hDeviceUp, 10, "

.deviceUp" );
nErr = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hDeviceDown, 12,
".deviceDown" );

nErr = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hSteps, 7, ".ste
ps" )

nErr = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hCount, 7, ".cou
nt" );

nNotify = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hNotify, 8, "
.switch" );

return TRUE; // return TRUE unless you set the focus to a control

SPS Variablen ausgeben:

In '"CMachineDIg::OnTimer()'ist die Ausgabe der Variablen organisiert. Der Parameter 'nElapse’ der Methode
‘SetTimer()' (der bereits im '‘CMachineDIg::OnInitDialog()' angegeben wurde) bestimmt die Zeit (in ms) die
vergehen soll, bis der Timer erneut ausgefiihrt wird.

void CMachineDlg::0nTimer (UINT nIDEvent)
{
//--> Rusgabe der SPS-Variablen <--////--
> output of the SPS variables <==//////////////////////7//7////7/////7////////////////////////////////
/1117171117777 ////////////// RAuslesen der SPS-Variablen// Reading the SPS variables
nErr = AdsSyncReadReq( pAddr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hDeviceUp, 10, &bUp );
// Bitmap fur den "Up"-Zustand setzen// Sets the Bitmap of the "Up" positionif( bUp == 0 )
{ m _Up.SetBitmap (CbmUp0); }
else{ m _Up.SetBitmap (CbmUpl); }

nErr = AdsSyncReadReq( pAddr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hDeviceDown, 12, &bDown );
// Bitmap fir den "Down"-

Zustand setzen// Sets the Bitmap of the "Down" positionif ( bDown == )

{ m_Down.SetBitmap (CbmDownO0) ; }
else{ m Down.SetBitmap (CbmDownl); }

nErr = AdsSyncReadReq( pAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hSteps, 7, &bySteps );

// Anzahl der Schritte in das Control schreiben// Writes the number of steps in the control
sOutput.Format ( T ("%d"), bySteps );

m ctrlSteps.SetWindowText ( sOutput );

m _ctrlBar.SetPos( bySteps );

nErr = AdsSyncReadReq( pAddr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hCount, 7, &sCount );
// Zahlerstand in das Control schreiben// Writes the count in the control
sOutput.Format ( T("%i"), sCount );

m_ctrlCount.SetWindowText ( sOutput );

npassen der "Switch"-

Variable, bei Veranderung in der SPS// Fits the switch variable if it is changing
nNotify = AdsSyncReadReq( pAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hNotify, 8, &bNotify );
if ( bNotify )

{ pPRB = (CButton*)GetDlgItem( IDC rdoFast ); pRB->SetCheck(1l);
PRB = (CButton*)GetDlgItem( IDC rdoSlow ); pRB->SetCheck(0);

}

else

{ pPRB = (CButton*)GetDlgItem( IDC rdoFast ); pRB->SetCheck(0);
PRB = (CButton*)GetDlgItem( IDC rdoSlow ); pRB->SetCheck(l);

}
nNotify = AdsSyncWriteReg( pAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, 0x0, sizeof (ULONG), &hNotify );

LIII1ITI107 01107717077 177077117077110771107711777110771107711077110771107711077110771117711/

CDhialog::OnTimer (nIDEvent) ;

Zum Verbinden der Variablen wurde die Methode 'AdsSyncReadWriteReq()' verwendet.
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long AdsSyncReadWriteReq (

PAmsAddr pAddr, ULONG nIndexGroup, ULONG nIndexOffset, ULONG nReadLength, PVOID pReadData, ULONG nW
riteLength,

PVOID pWriteData );

* pAddr: Struktur mit Netld und Portnummer vom ADS-Server.

* nindexGroup: Index Group.

* nindexOffset: Index Offset.

* nReadLength: Lange der Daten in Byte, die das ADS-Gerat zurtckliefert.

* pReadData: Buffer mit Daten, die das ADS-Gerat zurtckliefert.

* nWriteLength: Lange der Daten in Byte, die in das ADS-Gerat geschrieben werden.
* pWriteData: Buffer mit Daten, die in das ADS-Gerat geschrieben werden.

Zum Verbinden der Variable 'hSwitch' wurde ebenfalls die Methode 'AdsSyncReadWriteReq()' verwendet.
Einziger Unterschied ist hier, dass statt '"AdsSyncWriteReq()' (schreiben der Variablen) 'AdsSyncReadReq()’
(lesen der Variablen) benutzt wird.

long AdsSyncReadReqg( PAmsAddr pAddr, ULONG nIndexGroup, ULONG nIndexOffset, ULONG nLength, PVOID pD
ata );

o pAddr: Struktur mit Netld und Porthummer vom ADS-Server.

* nindexGroup: Index Group.

* nindexOffset: Index Offset.

* nLength: Lange der Daten in Byte, die in den ADS-Server geschrieben werden.
» pData: Zeiger auf Daten, die in den ADS-Server geschrieben werden.

Es fehlen noch zwei Methoden, um die Geschwindigkeit der Maschine zu regeln. Dazu einfach in die Design
Ansicht wechseln und je einen Doppelklick auf den Radio Button fiir 'fast' und fiir ‘'slow’ ausfihren. Nun
brauchen wir nur noch den entsprechenden Code einfligen.

Code fir Radio Button 'fast'.

void CMachineDlg: :0nBnClickedRadiol ()
{

// Anpassen der "Switch"-
Variable, bei klick auf Radio Button "fast"// Fits the switch variable if the radio button "fast" wa
s clicked

bSwitch = true;

nSwitch = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hSwitch, 8, "
.switch" );

nSwitch = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hSwitch, 0Ox1, &bSwitch );

nSwitch = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, 0x0, sizeof (ULONG), &hSwitch );
}

Code fir Radio Button 'slow'.

void CMachineDlg::0nBnClickedRadio2 ()
{

// Anpassen der "Switch"-
Variable, bei klick auf Radio Button "slow"// Fits the switch variable if the radio button "slow" wa
s clicked

bSwitch = false;

nSwitch = AdsSyncReadWriteReq( pAddr, ADSIGRP_ SYM HNDBYNAME, 0x0, sizeof (ULONG), &hSwitch, 8, "
.switch" );

nSwitch = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hSwitch, 0Ox1, &bSwitch );

nSwitch = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSTIGRP_SYM RELEASEHND, 0x0, sizeof (ULONG), &hSwitch );

Handles I6schen:

Zum Schluss missen wir nur noch die erstellten Handles wieder I6schen. Hierzu 6ffnen wir die 'Properties’
der Form und stellen bei den kleinen oberen Icons von ‘Properties’ auf 'Messages'. Danach suchen wir im
unteren Fenster die ' WM_CLOSE' Message raus und wahlen per DropDown '<Add> OnClose'.
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Properties - 0 X
IDD_MACHINE_DIALOG {Dialog) IDIgEditar =

PR ] S

W_CHANGELIISTATE 2y
WM_CHAR.

W_CHARTCITEM

WM_CHILDACTIVATE

Wh_CLOSE [w]
WM_COMPACTING  [ZAdd > Oniiose
WM_COMPAREITEM
Wi_CONTERTMENU
Wi_COPYDATA
WiM_CREATE
WiM_CTLCOLOR
Wi_DEADCHAR ™

WM_CLOSE
Signals a window or application ko kerminate

Wir landen sofort an der entsprechenden Codestelle an der nur noch nachfolgender Code eingefligt werden
muss.

void CMachineDlg: :0OnClose ()
{
// Handles der SPS-
Variablen freigeben und Port schlieBen// Release the handles of the SPS variables and close the port

nErr = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, 0, sizeof (ULONG), &hDeviceUp );
nErr = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, 0, sizeof (ULONG), &hDeviceDown );
nErr = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP_ SYM RELEASEHND, 0, sizeof (ULONG), &hSteps );

nErr = AdsSyncWriteReq( pAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, 0, sizeof (ULONG), &hCount );

nErr = AdsPortClose();

Das SPS ProgrammMachine_Final.prosollte auf dem Laufzeitsystem 1 starten und das erstellte C++-
ProgrammMachine.exekann getestet werden.

Download C++ Programm Beispiel:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281694219.zip

7.4.5 Beispiel Maschine mit Microsoft Expression Blend

Der Microsoft Expression Blend ist ein Programm zum Erstellen von Programmoberflachen fur C# und Visual
Basic. In diesem Beispiel wird eine mit dem Programm erstellte Oberflache mit dem Beispiel Machine
verbunden. Dabei wurde die Programmiersprache C# verwendet.

Erforderliche Software:

» Microsoft .NET Framework Version 3.0, mehr dazu unter www.microsoft.com

+ Microsoft Expression Blend, mehr dazu unter www.microsoft.com
+ Microsoft Visual Studio 2005
« TwinCAT 2.10

Die ersten Schritte ...

Die Entwicklung eines Programms mit dem Microsoft Expression Blend und das Einbinden der TwinCAT
ADS .NET Komponente wird anhand eines Beispiels beschrieben.

96 Version: 1.3 TwinCAT 2


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281694219.zip
https://www.microsoft.com/de-de/download/details.aspx?id=3005
https://learn.microsoft.com/en-us/previous-versions/visualstudio/design-tools/expression-studio-4/cc296376(v=expression.40)?redirectedfrom=MSDN

BEGKHOFF Beispielprogramm

1. Neues Projekt erstellen:

Starten des Expression Blend und Erstellen einer neuen Oberflache, Uber Menu -> File -> New Project... .
Das Dialogfeld 'Create New Application’ 6ffnet sich und es kann der Typ, der Name, die Location und die
Programmiersprache ausgewahlt werden. In diesem Fall bitte den Typ 'Standard Application’, den Namen
'Machine' und die Programmiersprache 'C#' wahlen.

Create Mew Project

Select a project type

Standard

Location O

Language

2. Bedienungsoberflache erstellen

Die Einstellungen der Oberflache werden in der Datei Window1.xaml abgelegt.

/iy Beckhoff Automation - Sample Expression Blend

Machine

AN DeviceUp | BEGKHOFF

DeviceDown

Count: 1685

Steps:

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf die Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlcke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld 'Speed' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Steps' entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

3. Referenz hinzufiigen

Nach dem Erstellen der Oberflache muss zuerst eine Referenz namens TwinCAT.Ads.dll hinzugefugt
werden. Die erfolgt Gber das Menu --> Project --> Add Reference.
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F5

Ctrl+5hift+E

4. Quelltext bearbeiten

Nach dem Erstellen der Oberflache und das Einbinden der TwinCAT ADS Komponente kann zum C#
Quelltext, der in Visual Studio angezeigt werden kann, gewechselt werden. In die oberste Zeile des
Quelltextes werden die benétigten Namespaces 'System.lO' und "TwinCAT.Ads' eingefigt.

using System.IO;
using TwinCAT.Ads;

Danach folgen die Deklarationen.

private TcAdsClient tcClient;
private AdsStream dataStream;
private BinaryReader binReader;
private int hEngine;

private int hDeviceUp;

private int hDeviceDown;
private int hSteps;

private int hCount;

private int hSwitchNotify;
private int hSwitchWrite;

Die erste Methode ist die Load Methode. In ihr werden Instanzen verschiedener Klassen erzeugt und eine
Verbindung zum Port 801 hergestellt.

Wird als erstes beim Starten des Programms aufgerufen//——--—--—--—--——--——-—-——-——~—~—~—~——~—~——(—(—(—(—(—(—————————
———————— private void Load(object sender, EventArgs e)

try

{

// Eine neue Instanz der Klasse AdsStream erzeugen
dataStream = new AdsStream(7);

// Eine neue Instanz der Klasse BinaryReader erzeugen
binReader = new BinaryReader (dataStream) ;

// Eine neue Instanz der Klasse TcAdsClient erzeugen
tcClient = new TcAdsClient();

// Verbinden mit lokaler SPS - Laufzeit 1 - Port 801
tcClient.Connect (801) ;
}

catch

{

MessageBox.Show ("Fehler beim Laden");

}
100

Dann werden in der Methode Load die Variablen noch verbunden und mit einer Methode (siehe "Methode
'tcClient_OnNotification' schreiben") verbunden, die bei einer Anderung einer Variable aufgerufen wird.

try
{
// Initialisieren der Uberwachung der SPS-Variablen
hEngine = tcClient.AddDeviceNotification(".engine", dataStream, 0, 1, AdsTransMode.OnChange, 10,
0, null);
hDeviceUp = tcClient.AddDeviceNotification(".deviceUp", dataStream, 1, 1, AdsTransMode.OnChange,
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10, 0, null);

hDeviceDown = tcClient.AddDeviceNotification (".deviceDown", dataStream, 2, 1, AdsTransMode.OnCha
nge, 10, 0, null);

hSteps = tcClient.AddDeviceNotification(".steps", dataStream, 3, 1, AdsTransMode.OnChange, 10, O
, null);

hCount = tcClient.AddDeviceNotification (".count", dataStream, 4, 2, AdsTransMode.OnChange, 10, O
, null);

hSwitchNotify = tcClient.AddDeviceNotification(".switch", dataStream, 6, 1, AdsTransMode.OnChan
ge, 10, 0, null);

// Holen des Handles von "switch" - wird fir das Schreiben des Wertes bendtigt
hSwitchWrite = tcClient.CreateVariableHandle (".switch");

// Erstellen eines Events fiir Anderungen an den SPS-Variablen-Werten
tcClient.AdsNotification += newAdsNotificationEventHandler (tcClient OnNotification);

}

catch (Exception ex)

{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

}

SPS Variablen verbinden:

Zum Verbinden der Variablen wurde die Methode AddDeviceNotification verwendet.

public int AddDeviceNotification(string variableName, AdsStream dataStream, int offset, int length,
AdsTransMode transMode, int cycleTime, int maxDelay, object userData);

+ variableName: Name der SPS Variablen.

» dataStream: Der Datenstrom, der die Daten empfangt.

« offset: Abstand im Datenstrom.

* length: Lange im Datenstrom.

« transMode: Das Ereignis, wenn sich die Variable andert.

» cycletime: Die Zeit (in ms) nach der der SPS-Server Uberprift, ob sich die Variable gedndert hat.
+ maxDelay: Die Zeit (in ms) nach der das Ereignis spatestens beendet ist.

« userData: Das Objekt, das zum Ablegen bestimmter Daten verwendet werden kann.

Zum Verbinden der Variable hSwitchWrite wurde die Methode CreateVariableHandle verwendet.

int TcAdsClient.CreateVariableHandle (string variableName) ;

« variableName: Name der SPS-Variablen.

Methode 'tcClient_OnNotification' schreiben:

Diese Methode wird aufgerufen, wenn sich eine der SPS-Variablen geandert hat.

Vewrzilelblen enfgRrtiEicn/ /———————— oo oo ooooooeeosooooooseee oo eseeeeees
private void tcClient OnNotification (object sender, AdsNotificationEventArgs e)
{
try
{
// Setzen der Position von e.DataStream auf die des aktuellen bendtigten Wertes
e.DataStream.Position = e.Offset;

// Ermittlung welche Variable sich gedndert hatif (e.NotificationHandle == hDeviceUp)
{
//
Die Farben der Grafiken entsprechened der Variablen anpassenif (binReader.ReadBoolean() == true)

{
DeviceUp LED.Foreground = new SolidColorBrush(Colors.Red);
}
else
{
DeviceUp LED.Foreground = new SolidColorBrush(Colors.White);
}
}

else if (e.NotificationHandle == hDeviceDown)
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if (binReader.ReadBoolean () == true)
{
DeviceDown LED.Foreground = new SolidColorBrush (Colors.Red) ;
}
else
{
DeviceDown LED.Foreground = new SolidColorBrush(Colors.White);
}
}
else if(e.NotificationHandle == hSteps)
{
// Einstellen der ProgressBar auf den aktuellen Schritt
prgSteps.Value = binReader.ReadByte() ;
}
else if(e.NotificationHandle == hCount)
{
// Anzeigen des "count"-Werts
1blCount.Text = binReader.ReadUIntl6().ToString();
}
else if (e.NotificationHandle == hSwitchNotify)
{
// Markieren des korrekten RadioButtonsif (binReader.ReadBoolean() == true)
{
optSpeedFast.IsChecked = true;
}
else
{
optSpeedSlow.IsChecked = true;
}

}
}

catch (Exception ex)
{

MessageBox.Show (ex.Message) ;
}
}

Es fehlen noch zwei Methoden, mit denen die Maschine schneller oder langsamer fahrt. In [hnen wird ein
virtueller Schalter umgelegt, hier wird ein Wert in die SPS-Variable switch geschrieben.

wird aufgerufen, wenn das Feld 'slow' markiert wird//----------------—-——————————————————————————————
——————— private void optSpeedFast Click(object sender, EventArgs e)

try
{
tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, true);

}

catch (Exception ex)
{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

wird aufgerufen, wenn das Feld 'fast' markiert wird//-----——---"-"--"-""-"-"""-""""""""""""""""""""""—
——————— private void optSpeedSlow Click(object sender, EventArgs e)

try

{

tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, false);
}

catch (Exception ex)
{
MessageBox.Show (ex.Message) ;
}
}

Damit die Methoden beim richtigen Ereignis aufgerufen werden, muss in der Design Ansicht DocumentRoot
markiert werden, bei Events auf add geklickt und loaded gewabhlt, und die Methode Load ausgewahlt
werden.

Gleiches gilt fiir die beiden RadioButtons, allerdings wird hier das Event 'Click' ausgewahlt, sowie die
Methode 'optSpeedFast_Click' bzw. 'optSpeedSlow_Click_Click'.

100 Version: 1.3 TwinCAT 2



BEGKHOFF Beispielprogramm

Notifications und Handles l6schen:

In dem Close-Ereignis des Fensters werden die Verbindungen wieder mit der Methode
DeleteDeviceNaotification() freigegeben.

private void Close (object sender, EventArgs e)

{
try
{
// Ldschen der Notifications und Handles
tcClient.DeleteDeviceNotification (hEngine) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceUp) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceDown) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSteps) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hCount) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSwitchNotify) ;

tcClient.DeleteVariableHandle (hSwitchWrite) ;
}

catch (Exception ex)

{
MessageBox.Show (ex.Message) ;

}
tcClient.Dispose () ;

}

Das SPS Programm Machine_Final.pro sollte auf dem Laufzeitsystem 1 starten und das erstellte C#-
Programm Machine.exe kann getestet werden.

Download:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281695627.zip

7.4.6 Beispiel Machine mit Microsoft Expression Blend in den
Microsoft Windows Vista Media Center

Microsoft Expression Blend ist ein Programm zum Erstellen von Programmoberflachen fir C# und Visual
Basic. In diesem Beispiel wird eine, mit dem Programm erstellte, Oberflache mit dem Beispiel Machine
verbunden und das Ganze anschlieRend in den Vista Media Center eingebunden. Dabei wurde die
Programmiersprache C# verwendet.

Zielplattform

- Windows Vista

Implementierung

- Visual C#

Erforderliche Software

- Microsoft .NET Framework Version 3.0

- Microsoft Expression Blend

- Microsoft Visual Studio 2005

- Microsoft Windows Vista Media Center

- Microsoft Windows SDK fiir .Net Framework 3.0

- Microsoft Visual Studio 2005 extensions fir .Net Framework 3.0 (November 2006 CTP)
- TwinCAT 2.10

- Notepad oder einen anderen Texteditor

Die ersten Schritte ...

Schritt fir Schritt lernen Sie die Entwicklung eines Programms mit Microsoft Visual Studio und Microsoft
Expression Blend und das Einbinden der TwinCAT ADS .NET Komponente anhand eines Beispiels kennen
und binden dieses dann in den Vista Media Center ein.
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1. Neues Projekt erstellen:

Starten Sie Microsoft Visual Studio und erstellen Sie ein neue XAML Browser Applikation. Dazu gehen Sie
Uber das Menu unter 'File -> New -> Project...’ . Das Dialogfeld 'New Project' 6ffnet sich. Zuerst wahlen Sie
den Projekt Typ aus: 'Project types -> Visual C# -> Net Framework 3.0'. Rechts erscheinen dann die
Templates des Projekt Typs. Dort wahlen Sie "XAML Browser Application’. Sie geben ihrem Projekt jetzt
noch einen Namen, in diesem Fall ist das Machine und legen die Location fest.

Mew Project |' E‘: e
Project types Ternplates 5 E
- Visual C2 Visual Studio installed ternplates
Windaws ElWindows Application (WPF) ™ WAML Browser Application (WPF)
NET Framework 3.0 :':.".'CF Service Library :Cust-:m Cantrol Library (WPF)
& Senart Device -
Wy Templates
Detabase '
Starter Kits _|—_| Search Online Templates...
Web

Windews Media Center
t- Qther Languages
H- Other Prnj:cf '-':: pEs

& project for creating & WNET Framework 3.0 application that runs in & web browser

hame tachine
Locaticn: CoUsers’ « User »\Dacurments' Visual Studic 2005 Prajects - Brawse.., |
Solwtion Narme: tMachine || Create directery fior solution

=

2. Bedienungsoberflache erstellen

Sie wechseln jetzt zu Microsoft Expression Blend, wo Sie lhr eben erstelltes Projekt 6ffnen, um dort die
Bedienoberflache zu erstellen.

Machine

4 oeietp | BECKHOFF

W Device Down

Speed
[ @ fast @ slow l

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf den Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlicke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld 'Speed' die Taktgeschwindigkeit des Motors verandern. Die Anzeige 'Steps' entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.
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Wollen Sie, dass die Bedienoberflache standig ihre Groe anpasst, so kopieren sie den obersten Grid und
fugen dann anstelle des Grids eine Viewbox ein. In diese Viewbox fliigen Sie nun den Grid ein. Jetzt missen
Sie nur noch die GrofRe der Seite, der Viewbox und des Grids auf 'Auto’ setzen. Hier bei kann es zu einer
Verschiebung von Elementen kommen. Diese missen Sie dann erneut positionieren. Achten Sie dabei
darauf, dass Sie die Grofie der Seite, der Viewbox und des Grids nicht ausversehen wieder fest setzen.

3. Referenz hinzufiigen

Nach dem Erstellen der Oberflache muss zuerst eine Referenz namens 'TwinCAT.Ads.dll' hinzugefligt
werden. Dies kann sowohl in Visual Studio, als auch in Expression Blend erfolgen. In beiden Fallen geht
man Uber das Menu unter 'Project --> Add Reference'.

Cirl+1
M. CHrl+AR+I

Ctrl +5hift+B

Clean Project
Test Project F5

Explore Project Ctri+Shift+E

4. Sicherheitsfreigabe

Gehen Sie im MenU unter 'Project -> <Name ihres Projektes> Properties....".

Project | Build Debug Data Tools

Add Windows Form...

|# Add User Control..,

@] Add Component.,

“#%  Add Class.., Shift+Al+C ]
25 Add Mew Item... Ctrl+Shift+A |
5]  Add Existing Item...  Shift+ Alt+4

Exclude From Project
0 Show All Files

Add Reference..,

Add Web Reference..

Add Service Reference...

Set as StartUp Project

Machine Properties...

Es o6ffnet sich nun ein Tab, in dem Sie die Projekteigenschaften festlegen kénnen. Gehen Sie dort auf
'Security' und wahlen Sie 'this is a full trust application' aus.
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Machine | Pagel xaml.cs | Pagelxaml | =
Application
Build
Build Events Specify the code access security permissions that your ClickOnce application requires in order to run. =
) I bout rity...
Debug ¥| Enable ClickOnce Security Settings
Resources @ Thisis a full trust application
Settings This is a partial trust application
Reference Faths
Signing et
Secunty
Permission hetting Included =
Puklish 5 =
EnvironmentPermission (Zone Default)
FilelalogPermssion iZone Default) ﬂ

FilelQPermissior (Zone Default) |
lselatedStoregeFilePermission (Zone Default) ]
ReflectionPermiszion {Zone Default)

RegistryPermissior (Zone Default] |«

5. Quelltext bearbeiten

Nun kann mit dem Erstellen des Quelltextes in C# begonnen werden.
In die oberste Zeile des Quelltextes werden die benétigten Namespaces 'System.|O' und "TwinCAT.Ads'
eingefugt.

using System.IO;
using TwinCAT.Ads;

Danach folgen die Deklarationen.

privateTcAdsClient tcClient;
privateAdsStream dataStream;
privateBinaryReader binReader;
private int hEngine;

private int hDeviceUp;

private int hDeviceDown;
private int hSteps;

private int hCount;

private int hSwitchNotify;
private int hSwitchWrite;

Die erste Methode, ist die 'Load' Methode. In ihr werden Instanzen verschiedener Klassen erzeugt und eine
Verbindung zum Port 801 hergestellt.

A i // Wird als erstes beim Starten des Programms
aufgerufen// Is activated first when the program is started//-—--—---—---"-"-""""-""-""—""-"—"—""-"-"—"-—"——""-—~——~——
——————————————— private void Load(object sender, EventArgs e)

try
{
// Eine neue Instanz der Klasse AdsStream erzeugen// Create an new instance of the AdsStream cl
ass
dataStream = new AdsStream(7);

// Eine neue Instanz der Klasse BinaryReader erzeugen// Create a new instance of the BinaryRead
er class
binReader = new BinaryReader (dataStream) ;

// Eine neue Instanz der Klasse TcAdsClient erzeugen// Create an new instance of the TcAdsClien
t class
tcClient = new TcAdsClient () ;
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// Verbinden mit lokaler SPS - Laufzeit 1 - Port 801// Connecting to local PLC - Runtime 1 -
Port 801
tcClient.Connect (801) ;
}
catch
{
MessageBox.Show ("Fehler beim Laden");

}

1500

Dann werden in der Methode 'Load' die Variablen noch verbunden und mit einer Methode (die noch
geschrieben werden muss) verknipft, die bei einer Anderung einer Variable aufgerufen wird.

try
{
// Initialisieren der Uberwachung der SPS-
Variablen// Initalizing the monitoring of the PLC variables
hEngine = tcClient.AddDeviceNotification(".engine", dataStream, 0, 1, AdsTransMode.OnChange, 10,
0, null);
hDeviceUp = tcClient.AddDeviceNotification (".deviceUp", dataStream, 1, 1, AdsTransMode.OnChange,
10, 0, null);
hDeviceDown = tcClient.AddDeviceNotification (".deviceDown", dataStream, 2, 1, AdsTransMode.OnCha
nge, 10, 0, null);
hSteps = tcClient.AddDeviceNotification(".steps", dataStream, 3, 1, AdsTransMode.OnChange, 10, O
p o) g
hCount = tcClient.AddDeviceNotification(".count", dataStream, 4, 2, AdsTransMode.OnChange, 10, 0
, null);
hSwitchNotify = tcClient.AddDeviceNotification(".switch", dataStream, 6, 1, AdsTransMode.OnChan
ge, 10, 0, null);

// Holen des Handles von 'switch' -
wird fir das Schreiben des Wertes bendétigt// Getting the handle for 'switch' -
needed for writing the value

hSwitchWrite = tcClient.CreateVariableHandle (".switch");

// Erstellen eines Events fiir Anderungen an den SPS-Variablen-
Werten // Creating an event for changes of the PLC variable value
tcClient.AdsNotification += newAdsNotificationEventHandler (tcClient OnNotification);

}

catch (Exception ex)

{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

}

6. Definition

SPS Variablen verbinden:
Zum Verbinden der Variablen wurde die Methode AddDeviceNotification verwendet.

public int AddDeviceNotification(string variableName, AdsStream dataStream, int offset, int length,
AdsTransMode transMode, int cycleTime, int maxDelay, object userData);

+ variableName: Name der SPS Variablen.

» dataStream: Der Datenstrom, der die Daten empfangt.

« offset: Abstand im Datenstrom.

* length: Lange im Datenstrom.

« transMode: Das Ereignis, wenn sich die Variable andert.

« cycletime: Die Zeit (in ms) nach der der SPS-Server Uberprtft, ob sich die Variable gedndert hat.
+ maxDelay: Die Zeit (in ms) nach der das Ereignis spatestens beendet ist.

« userData: Das Objekt, das zum Ablegen bestimmter Daten verwendet werden kann.

Zum Verbinden der Variable 'hSwitchWrite' wurde die Methode CreateVariableHandle verwendet.

int TcAdsClient.CreateVariableHandle (string variableName) ;

« variableName: Name der SPS-Variablen.
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7. Methode schreiben:

Oben wurde bereits auf eine Methode verwiesen, die noch gar nicht existiert. Daher wird diese Methode, die
'tcClient_OnNotification' genannt wurde, als nachstes geschrieben. Diese Methode wird aufgerufen, wenn
sich eine der SPS-Variable geandert hat.

e R R // wird bei Anderung einer SPS-
Variablen aufgerufen// is activated when a PLC variable changes//-—-—————————————————————————————————
————————————— private void tcClient OnNotification (object sender, AdsNotificationEventArgs e)

try

{

// Setzen der Position von e.DataStream auf die des aktuellen bendtigten Wertes// Setting the po
sition of e.DataStream to the position of the current needed value

e.DataStream.Position = e.Offset;

// Ermittlung welche Variable sich gedndert hat// Detecting which variable has changedif (e.Notif
icationHandle == hDeviceUp)
{
// Die Farben der Grafiken entsprechened der Variablen anpassen// Adapt colors of graphice a
ccording to the variablesif (binReader.ReadBoolean() == true)
{
DeviceUp LED.Foreground = newSolidColorBrush (Colors.Red);
}
else
{
DeviceUp_ LED.Foreground = newSolidColorBrush (Colors.White);
}
}
else if (e.NotificationHandle == hDeviceDown)
{
if (binReader.ReadBoolean () == true)
{
DeviceDown_ LED.Foreground = newSolidColorBrush (Colors.Red);
}
else
{
DeviceDown_ LED.Foreground = newSolidColorBrush (Colors.White);
}
}
else if(e.NotificationHandle == hSteps)
{
// Einstellen der ProgressBar auf den aktuellen Schritt// Setting the ProgressBar to the cur
rent step
prgSteps.Value = binReader.ReadByte();
}
else if (e.NotificationHandle == hCount)
{
// Anzeigen des 'Z&hler'-Wertes// Displaying the 'count' wvalue
1blCount.Text = binReader.ReadUIntl6().ToString();
}
else if (e.NotificationHandle == hSwitchNotify)
{
// Markieren des korrekten RadioButtons// Checking the correct RadioButtonif (binReader.Read
Boolean () == true)
{
optSpeedFast.IsChecked = true;
}
else
{
optSpeedSlow.IsChecked = true;
}

}
}
catch (Exception ex)
{
MessageBox.Show (ex.Message) ;
}
}

Es fehlen noch zwei Methoden, mit denen die Geschwindigkeit der Maschine eingestellt werden kann. In
Ihnen wird ein virtueller Schalter umgelegt, hier wird ein Wert in die SPS-Variable switch geschrieben.
i e eee s e e // wird aufgerufen, wenn das Feld 'schnell'

markiert wird// is activated when the 'fast' field is marked//--—-—---------"-"-"—"—"—"—"—"—-—-——"——"——"—~———~—~—~—~————
———————————————— private void optSpeedFast Click(object sender, EventArgs e)
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tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, true);
}

catch (Exception ex)

{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

A e e b el // wird aufgerufen, wenn das Feld 'langsam'
markiert wird// is activated when the 'slow' field is marked//--—--———=————————————————————(———(————————
———————————————— private void optSpeedSlow Click(object sender, EventArgs e)

try
{
tcClient.WriteAny (hSwitchWrite, false);

}
catch (Exception ex)
{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

}

8. Notifications und Handles loschen:

In dem Close-Ereignis des Fensters werden die Verbindungen wieder mit der Methode
DeleteDeviceNotification() freigegeben.

n// is activated when ending the program//----------"-"-""-"-"-"-"-"-"-""-"—""—"—"—"""—"" "\~~~ "~~~
private void Close (object sender, EventArgs e)
{
try
{
// Loschen der Notifications und Handles// Deleting of the notification and handles
tcClient.DeleteDeviceNotification (hEngine) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceUp) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hDeviceDown) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSteps);
tcClient.DeleteDeviceNotification (hCount) ;
tcClient.DeleteDeviceNotification (hSwitchNotify) ;

tcClient.DeleteVariableHandle (hSwitchWrite) ;
}

catch (Exception ex)

{

MessageBox.Show (ex.Message) ;

}
tcClient.Dispose() ;

}

Zu guter Letzt muss noch daflir gesorgt werden, dass die Methoden auch beim richtigen Ereignis aufgerufen
werden. Dazu in Expression Blend gehen, Page auswahlen, bei Properties auf Events wechseln und bei
'Loaded' 'Load' reinschreiben und bei 'Unloaded' 'Close’.

Das Gleiche muss auch noch mit den beiden RadioButtons gemacht werden, nur das hierbei das Event
'Click' ausgewahlt wird, sowie die Methode 'optSpeedFast_Click' bzw. 'optSpeedSlow_Click'.

Das SPS Maschinenprogramm Machine_Final.pro muss auf dem Laufzeitsystem 1 laufen und das
Programm kann im Internet Explorer 7 getestet werden.

9. Einbinden in den Vista Media Center

Habe Sie ihr Projekt hinreichend getestet und keinen Fehler festgestellt, dann kénnen Sie es nun in den
Media Center einbinden.

Rufen Sie wieder in Visual Studio die Projekteigenschaften auf, jedoch gehen Sie dann auf 'Publish'. Dort
klicken Sie dann auf 'Publish Now'. Es wird nun die xbap-Datei erstellt die Sie spater im Media Center
aufrufen. Diesen Schritt missen Sie immer machen, wenn Sie ihr Programm verandert haben und die
Anderung auch in den Media Center Gibernommen werden soll.
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Machine | Pagelaaml.cs| Pagel.xsml | -
Applicaticn
Build
Build Events e Tl
Publishing Location (web site, ftp server, or file path)
Debug | g
Resowrces Installation URL (f different than sbove):
|
Eeﬂlng-: i TN
Reference Patha Install Mede and Settings
. & The application is svailable online only | Application Files.., !
Signing
The applicaticn is available offline a5 well (launchable from Start menu) | Prerequisites... i
Secunty . - =
Publish
| Optians... {
Publish Version
hlajor: Minor: Bluald: Revision:
| a 0 i]
| Automatically imcrement revision with each publish
| Publish Wizard.. || Publishbow |

Gehen Sie jetzt in einen Texteditor, z.B. Notepad und geben Sie folgendes ein:

<application

URL = "C:
\Users\<User>\Documents\Visual Studio 2005\Projects\Machine\Machine\Publish\Machine.xbap">
</application>

Speichern Sie es unter: 'C:\Users\<User>\AppData\Roaming\Media Center Programs\Machine.mcl'. Wenn
Sie nun lhren Media Center Starten finden Sie ihr Programm unter 'Online Media -> program library ->
programs by name -> Machine'.

Dies ist die einfachste Form der Einbindung in den Windows Vista Media Center. Weitere Informationen zur

Einbindung in den Media Center finden Sie hier.

10. Download Expression Blend Beispiel:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281697035.zip

7.4.7 Beispiel Machine mit Microsoft Silverlight und JavaScript

Microsoft Silverlight ist eine Web-Prasentationstechnik, die durch ein entsprechendes Plugin von allen
gangigen Browsern (Internet Explorer 6/7, Mozilla Firefox, Apple Safari und Opera) dargestellt werden kann.

Zielplattformen

- Windows XP, XPE, WES
- Windows Vista

- Windows 7

Implementierung

- JavaScript

108 Version: 1.3 TwinCAT 2


http://msdn2.microsoft.com/en-us/library/bb189042.aspx
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281697035.zip

BEGKHOFF Beispielprogramm

Erforderliche Software:

- Runtime:

- Microsoft Silverlight 1.0

- Microsoft Silverlight 1.1

Welche Runtime Sie bendtigen hangt davon ab ob Sie eine Silverlight 1.0 oder 1.1 Applikation in Threm
Browser darstellen wollen.

- Developer Tools:

- Microsoft Visual Studio 2008 Beta 2

+ Microsoft Silverlight Tools Alpha Refresh for Visual Studio (July 2007)
oder

- Microsoft Visual Studio 2005

+ Microsoft Silverlight 1.0 Software Development Kit

Fur dieses Beispiel wurde Microsoft Visual Studio 2005 verwendet.

- Designer Tools:

- Expression Blend 2 August Preview

- Sonstige:

- TwinCAT 2.10

- Browser (z.B. Internet Explorer 7 oder Mozilla Firefox)

- Microsoft .NET Framework Version 3.0

Die ersten Schritte...

Schritt fur Schritt lernen Sie die Entwicklung einer Silverlight-Applikation und das Einbinden des TwinCAT
ADS Web Service anhand eines Beispiels kennen.

1. Neues Projekt erstellen:

Starten Sie Microsoft Expression Blend 2 und erstellen Sie eine neue Oberflache tUber 'Meni — File — new
Project..." . Das Dialogfeld 'Create New Projekt' 6ffnet sich und es kann nun der Typ, der Name, der
Speicherort und die Programmiersprache ausgewahlt werden. In diesem Beispiel wahlen Sie den Typ
'Silverlight Application (JavaScript)' und den Namen 'Machine'.

Create Mew Project

Select a project type

WPF WPF Control Silverlight
Application Library Application
[exe) [MET)

MName Machine

Location Ch

Language Visual CF

Cancel

2. Bedienoberflache erstellen:

Far die Erstellung der Bedienoberflache stehen nur wenige Controls zur Verfigung. Einen RadioButton
kénnen Sie mit einer Textbox und zwei Ellipsen erstellen, die in einem Canvas gepackt werden. Die
Progressbar kann man mit drei Rectangles erstellen, die man auch wieder in ein separates Canvas packt.
Die Einstellungen der Oberflache werden in der Datei Page.xaml abgelegt.

Beachten Sie, dass Sie bei keinem Objekt die Grofie auf 'Auto’ setzen. Dies kann sonst spater zu Fehlern
fihren.

TwinCAT 2 Version: 1.3 109



Beispielprogramm BEGKHOFF

Machine

BECKHOFF

speed
QO fast Q slow

Im oberen linken Bereich sehen Sie die beiden Ausgange, die auch auf den Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstlicke zahlt. Rechts kdnnen Sie mit dem
Feld Speed die Taktgeschwindigkeit des Motors veréandern. Die Anzeige Steps entspricht der Anzahl der
Takte, die auf den Ausgang 1 ausgegeben werden.

3. Add XMLHTTP.JS

Im Visual Studio Uber 'Projekt — Add Existing Item..." figen Sie die Datei ' XMLHTTP.JS' ein. Diese Datei
enthalt allgemeine Methoden zum Lesen und Schreiben von SPS-Variablen, sowie zum Konvertieren von
Datentypen.

Project iBuiIu:I Cebug Data Tools

i \—1 Add Mew Ttem...  Ctrl+Shift+a

|
| Add Existing Item. .. Chrl4D

Add ASP.MET Falder »

Shiow &l Files

#dd Reference. ..
add Web Reference. ..

Add Service Reference. .,

SilverlightMachine Properties. .,

[P W )

A5P.MET Configuration

4. Quelltext bearbeiten

Offnen Sie die Datei Default.ntml in Visual Studio und binden Sie im Kopf die Datei 'XMLHTTP.JS' ein.
<scripttype="text/javascript"src="xmlhttp.js"></script>

Fiigen Sie in der HTML Seite im HEAD-Bereich einen JavaScript-Bereich ein. Der folgende Quelltext muss
dort eingefiigt werden:

Zunachst missen die wichtigsten Variablen deklariert werden.

<script type="text/javascript">//enter URL to webservice here:var url = "http://localhost/
TcAdsWebService/TcAdsWebService.dll";

//enter netId here:var netlId = "172.16.2.63.1.1";

//enter the port here:var port = 811;

//send soap request every x seconds:var refresh = 1000;

var inuse = false;var b64s, success, errors, req;

var vUp, vDown, vProgressbar, vCount, vFast, vSlow;
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Die URL des TcAdsWebService sowie die NetID und den Port missen Sie entsprechend anpassen.

Auf die Objekte der Bedienoberflache kann nicht ohne weiteres zugegriffen werden. Damit dies funktioniert
werden die Objekte nach dem Start der Applikation den Variablen zugewiesen, die oben bereits deklariert
wurden.

function Load (sender, eventArgs)

{
vUp = sender.findName ("pathUp");
vDown = sender.findName ("pathDown") ;

vProgressbar = sender.findName ("recProgressbar") ;
vCount = sender.findName ("txbCount") ;
vFast = sender.findName ("ellPointFast");

vSlow = sender.findName ("ellPointSlow") ;

}

Die Load Methode beinhaltet zwar das Zuweisen der Variablen, jedoch wird diese bisher nie aufgerufen.
Damit dies geschieht muss in Expression Blend 2 der XAML-Code der Oberflache geandert werden. Dazu
muss das oberste Canvas um Loaded="Load" erganzt werden.

<Canvasxmlns="http://schemas.microsoft.com/client/2007"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Width="368" Height="256"
x :Name="Page"
Loaded="Load"

function loop (x)

{
Read (netId, port, '16416', '0', '86'); //send soap read request via xmlhttprequest
window.setTimeout ("loop ("+x+")", x);

SPS-Variable lesen

Read (netId, nPort, indexGroup, indexOffset, cbLen)
* netld: String, der die AMS-Net-Id angibt, auf der die SPS zu finden ist
* nPort: Port-Nummerdes Laufzeitsystems
* indexGroup: IndexGroup der SPS-Variable
+ indexOffset: Erstes Byte, in das geschrieben werden soll
* ncbLen: Anzahl der Bytes, die geschrieben werden sollen

function init ()

{

b64s = "ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZabcdefghijklmnopgrstuvwxyz0123456789+/=";
success = 0;

errors = 0;

loop (refresh); //send request every x seconds

}

Erganzen Sie <body> um onload="init()", damit die Methode beim Laden ausgefiihrt wird.

<body onload="init ()" >
Die nachste Funktion sorgt dafiir, dass die Werte ausgelesen und ausgeben werden. Wichtig ist hier, dass
die Adresse der Variable von Machine.pro zum Auslesen richtig angegeben wird.

function processReqgChange ()

{

/*

readyStates:

0 = uninitialized

1 = loading

2 = loaded

3 interactive

4 = complete

*/ 1f (req.readyState == 4)

{

// only if "OK"if (req.status == 200)

{
response = reqg.responseXML.documentElement;
inuse = false;

try//check if there was an error in the request
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{
errortext = response.getElementsByTagName ('faultstring') [0].firstChild.data;
try
{
errorcode = response.getElementsByTagName ('errorcode') [0].firstChild.data;

}

catch (e) {errorcode="-";}
alert (errortext + " ("4+errorcode+")");
return;
}
catch (e)

{

errorcode=0;

}

var data;
try//

if the server returns a <ppData> element decode it, otherwise (write request) do nothing

}

{
data = response.getElementsByTagName ('ppData') [0].firstChild.data;

mode = "read";

}

catch (e)

{

data = "";

mode = "";

}

if (mode=="read")
{

try

{
data = b64t2d(data); //decode result string

steps = tolnt(data.substr(l, 2));

bool = tolInt (data.substr(5,2));
bool2 = tolnt(data.substr(4,2));

count = tolnt(data.substr (3, 2));

speed = tolnt (data.substr(6, 2));
}
catch (e)

{
alert ("Parsing Failed:" + e);
return;

}

vProgressbar.Width = 306.321/100*steps*4;

if (bool2 != "1")
{ vCount.Text = count.toString();}
if (bool == "1")

{ vUp.Opacity=1.0;
vDown.Opacity=0.0; }

else if (bool2 == "1")

{ vUp.Opacity=0.0;
vDown.Opacity=1.0; }

else
{ vUp.Opacity=0.0;
vDown.Opacity=0.0; }
if (speed == "0")

{ vFast.Opacity=1.0;
vSlow.Opacity=0.0; }
else
{ vSlow.Opacity=1.0;
vFast.Opacity=0.0; }

}

else alert (reqg.statusText+" "+req.status); //cannot retrieve xml data

In den letzten beiden Methoden wird die SPS-Variable, Uber die die Geschwindigkeit der Maschine gesteuert
wird, auf null bzw. eins gesetzt.
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function Fast MouseLeftButtonDown (sender, eventArgs)

{

Write (netId, port, 'led4le', '6', '2', '0', 'int');
}
function Slow MouseLeftButtonDown (sender, eventArgs)
{

Write (netId, port, 'led4le', '6', '2', 'l', 'int');
}

SPS Variablen schreiben

Write (netTd, port, indexGroup, indexOffset, cblen, pwrData, type)

* netld: String, der die AMS-Net-Id angibt, auf der die SPS zu finden ist

* nPort: Port-Nummerdes Laufzeitsystems

* indexGroup: IndexGroup der SPS-Variable

+ indexOffset: Erstes Byte, in das geschrieben werden soll

* ncblLen: Anzahl der Bytes, die geschrieben werden sollen

« pwrData: Array, dass die zu schreibenden Daten enthalt

* type: "bool", "int" oder "string"
Wie auch bei der 'Load' Funktion muss auch hier nach Expression Blend 2 gewechselt werden, um in den
entsprechenden Zeilen die beiden Methoden zum 'Klick-Event' ihrer beiden Buttons zu machen.

<Canvas x:Name="canvasFast" MouseLeftButtonDown="Fast MouseLeftButtonDown"

<Canvas x:Name="canvasSlow" MouseLeftButtonDown="Slow MouseLeftButtonDown"

5. Testen:

Debuggen Sie zunachst Ihre Applikation. Sie werden feststellen, dass diese nicht so funktioniert wie Sie es
erwarten. AnschlieRend gehen Sie Uber 'Build — Publish'.

Buld | Debug Data  Tools  'Win

|_*'| Build SilverlightMachine

Rebuild Sikverlightiachine

Clean Sikverlightiachine

Publish SilverlightMachine

Batch Build. ..

Configuration Manager. ..

Wahlen Sie im Dialogfenster die 'Target location', sowie unter 'Copy' 'All project files' aus.
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s o

Publish Web 2JE3

Where do you want to publish SilverlightMachine?

Target lacation (htkp:, fkp:, or disk path)
hitp: {flocalhost/SLMAIS] [v] E
") Replace matching files with local copies

(#) Delete all existing files prior bo publish

Copy

) Only files needed ko run this application
& &l project files

) all files in the source project Folder
Include files From the App_Data Folder

Publish l [ Cancel

Wenn unten links in der Statusbar 'Publish succeded' steht, kdnnen Sie Ihre Anwendung in einem Browser
ausflihren und testen.

Download:

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281698443.zip

7.4.8 Beispiel Maschine mit Microsoft Silverlight for Windows
Embedded

Eine Neuerung in Windows Embedded CE 6.0 R3 ist Silverlight for Windows Embedded. Mit dieser neuen
Technologie kdnnen Bedienoberflachen von CE Geraten nun in XAML beschrieben werden und mit Tools
wie Microsoft Expression Blend gestaltet werden. Anhand des Maschine Beispiels wird hier die Erstellung
einer Silverlight for Windows Embedded Applikation mit Einbindung der ADS Komponente beschrieben.

Zielplattform
- Windows CE 6 R3

Implementierung

-C++

Erforderliche Software

- Microsoft Visual Studio 2008

- Microsoft Expression Blend 2 SP1
- TwinCAT 2.11

- Beckhoff HMI 600 SDK

Erforderliche Hardware

- Windows CE 6.0 R3 Gerat (z.B. CX1020)

Die ersten Schritte...

1. Neues Silverlight 2 Projekt erstellen:
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Das Design einer Silverlight for Windows Embedded Applikation wird in XAML beschrieben. Dazu wird mit
Microsoft Expression Blend 2 SP1 Uber 'File -> New Projekt’ ein Silverlight 2 Projekt erstellt. Die dabei
erstellte Visual Studio Solution wird in diesem Beispiel nicht bendtigt. Zudem kann die Auswahl der
Programmiersprache (Visual C# oder Visual Basic) aul3er Acht gelassen werden. Silverlight for Windows
Embedded unterstitzt nur Visual C++, welches nicht in Expression Blend integriert ist. Es ist daher auch
nicht moglich den Quellcode zu verwenden, der von diesem Tool generiert wird. Daektivieren Sie die Visual
Studio Integration in Expression Blend um eine unndtige automatische Generation von Visual C# und Visual
Basic Code zu vermieden. Wahlen Sie dazu: 'Options->Event handlers' 'Clipboard only'.

Options

Workspace Editing experience

Proiect Visual Studio if available

Code editor Use Microsoft Visual Studio (Standard or higher) to create and
T edit event handler code. If Visual Studio is unavailable, use the

Clipboard.
Artboard

Documents Clipboard only

Ablways use the Clipboard to create event handler code even if
Visual Studio is available.

2. Bedienoberflache erstellen
In Expression Blend kann nun die Bedienoberflache erstellt werden.

Machine
® DeviceUp | pECKHOFF

¥ Device Down

Count: 1000 ® slow ® fast

Im oberen linken Bereich sind die beiden Ausgange zu sehen, die auch auf den Busklemmen ausgegeben
werden. Unten links ist die Variable abgebildet, welche die Werkstiicke zahlt. Rechts kann die
Geschwindigkeit eingestellt werden. Die Anzeige 'Steps' entspricht der Anzahl der Takte. Oben rechts wurde
zudem noch ein Button zum Beenden des Programms erstellt.

<UserControlxmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Width="319" Height="255"><!-- Timelines --><UserControl.Resources><!-- Timeline Device Down --
><Storyboardx:Name="timelineDeviceDown"><ColorAnimationUsingKeyFramesBeginTime="00:00:00"
Storyboard.TargetName="txtDeviceDown"
Storyboard.TargetProperty=" (TextBlock.Foreground) .
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(SolidColorBrush.Color) "><SplineColorKeyFrameKeyTime="00:00:00.4000000" Value="#FFFF0000"/></
ColorAnimationUsingKeyFrames></Storyboard><!-- Timeline Device Up --
><Storyboardx:Name="timelineDeviceUp"><ColorAnimationUsingKeyFramesBeginTime="00:00:00"
Storyboard.TargetName="txtDeviceUp"
Storyboard.TargetProperty=" (TextBlock.Foreground) .
(SolidColorBrush.Color) "><SplineColorKeyFrameKeyTime="00:00:00.4000000" Value="#FFFF0000"/></

ColorAnimationUsingKeyFrames></Storyboard><!-- Timeline Engine --
><Storyboardx:Name="timelineEngine"/></UserControl.Resources><!-- Beginn der Layout Beschreibung --
><Gridx:Name="LayoutRoot" Background="#FF595959"><!-- Title Machine --
><TextBlockText="Machine" Margin="80,8.438,80,0" VerticalAlignment="Top"

FontWeight="Bold" Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="34"/><!-- Device Up / Device Down --

><GridMargin="15,60,0,0" HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Top"
Height="53" Width="132.532"><RectangleFill="{x:Null}" Stroke="#FFFFFFFF" StrokeThickness="2"

RadiusX="6" RadiusY="6"/><TextBlockText="Device Up" Margin="28.823,5.396,-8.823,0"

VerticalAlignment="Top" Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="16"/
><TextBlockText="Device Down" Margin="29.002,0,-9.002,4.994"

VerticalAlignment="Bottom" Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="16"/
><TextBlockx:Name="txtDeviceDown" Text="&" Margin="7.517,0,0,4.998"

HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Bottom" FontFamily="Wingdings"

FontWeight="Bold" Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="16"/
><TextBlockx:Name="txtDeviceUp" Text="é&" Margin="7.517,5.497,0,0"

HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Top" FontFamily="Wingdings"

FontWeight="Bold" Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="16"/></Grid><!-- Counter --
><GridMargin="15,0,0,71" HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Bottom"

Height="53" Width="133"><RectangleFill="{x:Null}" Stroke="#FFFFFFFF" StrokeThickness="2"
RadiusX="6" RadiusY="6"/><StackPanelMargin="12.991,16,0,16" HorizontalAlignment="Left"
Orientation="Horizontal" Width="113"><TextBlockText="Count:" Width="54.824" Foreground="

#FFFFFFFF"FontSize="16"/><TextBlockx:Name="txtCount" Margin="2,0,0,0" Foreground="#FFFFFFFF"

FontSize="16"/></StackPanel></Grid><!-- Speed --
><GridMargin="0,0,15,71" Height="53" HorizontalAlignment="Right"

VerticalAlignment="Bottom" Width="132.532"><RectangleFill="{x:Null}" Stroke="#FFFFFFFF" Stro

keThickness="2"

RadiusX="6" RadiusYy="6"/
><StackPanelMargin="12.988,0,3.012,0" Orientation="Horizontal"><RadioButtonx:Name="radSpeedSlow" Con
tent="slow" Margin="0,0,6,0"

Foreground="#FFFFFFFF" FontSize="16" Height="19.496"/
><RadioButtonx:Name="radSpeedFast" Content="fast" Foreground="#FFFFFFFF"

FontSize="16" Height="19.496"/></StackPanel></Grid><!-- Steps --
><GridMargin="15,0,15,5" VerticalAlignment="Bottom" Height="57"><ProgressBarx:Name="prgSteps" Margin
="0,18,0,18" Maximum="25"/><TextBlockText="Steps:" HorizontalAlignment="Left"

VerticalAlignment="Top" Foreground="#FFFFFFFF"/
><TextBlockText="0%" HorizontalAlignment="Left"

VerticalAlignment="Bottom" Foreground="#FFFFFFFF"/
><TextBlockText="100%" HorizontalAlignment="Right"

VerticalAlignment="Bottom" Foreground="#FFFFFFFF"/></Grid><!-- Close Button --
><Buttonx:Name="butClose" Content="X" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Top"

Height="20" Width="20"/><!-- Beckhoff Logo --

><ImageSource="beckhoff logo white.jpg" Margin="0,64.502,15,0" HorizontalAlignment="Right"
VerticalAlignment="Top" Height="43.151" Width="133.745" Stretch="Fill"/></Grid></
UserControl>

3. Neues Win32 Smart Device Projekt erstellen

In Visual Studio 2008 muss nun ein neues Win32 Smart Device Projekt erstellt werden.

® Beckhoff HMI 600 SDK installiert?

Sollte das Beckhoff HMI 600 SDK noch nicht auf dem Rechner installiert sein, so installieren Sie
dies vor der Erstellung eines neuen Visual Studio Projektes.
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I

New Project
Project types: Templates: MET Framework 3.5 v] B
Odfice * Wisual Studio installed templates
Datzbase FH ATL Smart Device Project % MFC Smart Device ActiveX Control
:‘F'“’*'"‘J S8 MFC Smart Device Application % MFC Smart Device DLL
wt; @'n'ﬁniz Srant Device F‘ro_lect)
Warkflow My Templates
Other Languages M Search Online Templates...
Wisual Basic
Visual C++ =
ATL
CLR
General
MFC
Smart Device
Test
Win32 -
AWin32 or Console project for Windows Mobile and other Windows CE-based devices
Mame: SilverlightForEmbeddedhachineSample
Location: I::"._P‘rnje:tt"'-_ - l Browse... |
Solution: Create new Solution »| [@Creste directary for solution
Solution Mame: SitverlightForEmbeddedMachineSample | Add to Source Control
oK [ Cancei |

Das Platform SDK dieses Projektes ist das Beckhoff HMI 600 SDK.
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ATL Smart Device Project Wizard - test [~ B | [
T —— Platforms
CrEryig Select platform SDKs to be added to the current project,
Platforms
Application Settings
Installed SDKs: Selected SDKs:
Pocket PC 2003 Beckhoff HMI_&00
Smartphone 2003
Windows Mobile 5.0 Pocket PC 5L E]
Windows Mabile 5.0 Smartphone
Beckhoff HMI_ARM_600
Beckhaff_HMI_700
Silverlight for Windows Embeddec E]
Beckhoff HMI_500
Instruction sets: X80, ARMV4L, x86, ARMV4L
< Previous ] [ Mext = ] [ Finish ] [ Cancel
Als Servertyp wird Executable (EXE) ausgewahit.
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ATL Smart Device Project Wizard - test -m@
7 Application Settings
Overyiew Server type:

Dynamic-ink library {DLL)
@ Executable (EXE)

Platfaorms

Application Settings
Additional options:

< Previous | Finish || Cancel

4. XAML-Datei als Resource einbinden

Die mit Expression Blend gestaltete Bedienoberflache kann in das neue Projekt eingebunden werden.
Offnen Sie dazu die Resource-Datei (.rc). Mit einem Rechts-Klick auf die Resource im Resource View Tab
und der Auswahl von 'Add -> Resource..." 6ffnet sich ein Dialog tber den die XAML-Datei eingebunden
werden kann.

Add Resource [

Resource type: | Mew |
@2 | Accelerator
) Bitmap [ Import... l
T Cursor
5 Dialog | Custom... |
(@] HTML
[ Icon | Cancel |
E Menu | Help |

abe String Table
Version

Mit Hilfe des Dialoges kann die XAML-Datei ins Projekt importiert werden.
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ﬁg Import
@U'| . SilverlightFarEmbeddedMachineSa.. » - |~'F;+ | | Search o
‘ Organize ~ =28 Views - ' New Folder
Namex Date taken Tags Size Rating
i bin i I:I|i'.|_|
. Properties = Appxaml

] Appxaml.cs

= Pagexaml

| beckhoff_logo_whitejpg

#] Pagexaml.cs

@ SilverlightForEmbeddedMachinesampl.. = ttDevicelpDownControlxaml
] ttDeviceUpDownControl.xaml.cs

File name: Page xaml - l.-“-.ll Files {*.} vl

[ Open |"] | Cancel I

XAML als Resourcetyp angeben.

Custom Rescurce Type 3]
e
Page.xaml

HAML

Die Standard ID (IDR_XAML1) der Resource kann in diesem Beispiel beibehalten werden. In eigenen
Projekten ist es jedoch sinnvoll diese umzubenennen.
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Resource View - SilverlightForEmbeddedMachi... » I X
- = SilverlightForEmbeddedMachineSample

=2 | SilverlightForEmbeddedMachineSamplerc®
B0 "KAML"

- Accelerator
-1 Dialeg
+.__| Ican

+.__] Menu
+._J String Table

5. AdsHelper Class erstellen

Der grote Teil der Ads-Kommunikation kann in einer separaten Klasse, hier AdsHelper genannt,
ausgelagert werden.

AdsHelper.h

In den AdsHelper-Header werden die TcAds-Headers eingebunden. Dabei ist auf die richtige Pfadangabe zu
achten. Zudem sind die Headers abhangig vom Prozessortyp. Im Beispielcode sind die X86-Headers
angefugt.

#include"..\ AdditionalFiles\TcpAdsApiCe\include\TcAdsDef.h"#include"..
\_AdditionalFiles\TcpAdsApiCe\include\TcAdsAPI.h"

Des Weiteren werden im Header die Deklarationen vorgenommen.

typedef enum E NOTIFICATION IDENT

{
engine = 0,
deviceUp =
deviceDown
steps,
count,
switchSpeed

1!
=2,

}i

long AdsGetVarHandle (AmsAddr* pServerAddr, const char* szVarname, long* pHandle);

long AdsFreeVarHandle (AmsAddr* pServerAddr, long handle) ;

long AdsGerVarHandleEx (long port, AmsAddr* pServerAddr, const char* szVarname, long* pHandle);
long AdsFreeVarHandleEx (long port, AmsAddr* pServerAddr, long handle);

long SpeedSlowEx (long port, AmsAddr* pServerAddr) ;
long SpeedFastEx (long port, AmsAddr* pServerAddr) ;

long connect (long port, AmsAddr* pServerAddr);
long disconnect (long port, AmsAddr* pServerAddr) ;

AdsHelper.cpp
Die Header StdAfx.h und AdsHelper.h missen in die AdsHelper.cpp eingebunden werden,

#include"StdAfx.h"#include"AdsHelper.h"

und anschlieRend werden die globalen Variablen definiert.

long hEngine, hDeviceUp, hDeviceDown, hSteps, hCount, hSwitch;
unsigned long hEngineNotification, hDeviceUpNotification, hDeviceDownNotification,
hStepsNotification, hCountNotification, hSwitchNotification;

Die Methoden AdsGetVarHandle und AdsGetVarHandleEx dienen dazu, Handles zu SPS-Variablen zu
erstellen

long AdsGetVarHandle (AmsAddr* pServerAddr, const char* szVarname, long* pHandle)
{

if (pHandle == NULL || pServerAddr == NULL)

return E POINTER;

unsigned long read = 0;
long nErr =
AdsSyncReadWriteRegEx (pServerAddrm, ADSIGRP_SYM HNDBYNAME, 0xO0,
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sizeof (long), pHandle,strlen(szVarname), (char*)szVarname, &read);

return nErr;

}

long AdsGetVarHandleEx (long port, AmsAddr* pServerAddr, const char* szVarname, long* pHandle)
{

if (pHandle == NULL || pServerAddr == NULL)

return E POINTER;

unsigned long read = 0;

long nErr =
AdsSyncReadWriteReyEx2 (port, pServerAddr, ADSIGRP SYM HNDBYNAME, 0x0,
sizeof (long), pHandle, strlen(szVarname), (char*)szVarname, &read);

return nErr;

Mit AdsFreeVarHandle und AdsFreeVarHandleEx werden Handles zu SPS-Variablen wieder freigegeben.

long AdsFreeVarHandle (AmsAddr* pServerAddr, long handle)
{
return AdsSyncWriteReq(pServerAddr, ADSIGRP SYM RELEASEHND, O,
sizeof (handle), &handle);

}

long AdsFreeVarHandleEx (long port, AmsAddr* pServerAddr, long* pHandle)
{
return AdsSyncWriteReqEx (port, pServerAddr, ADSIGRP_SYM REALEASEHND, O,
sizeof (pHandle), &pHandle);

Die folgenden beiden Methoden schreiben die SPS-Variable ".switch" und setzen dadurch die
Geschwindigkeit auf langsam bzw. schnell.

long SpeedSlowEx (long port, AmsAddr* pServerAddr)
{
// Handle der SPS-Variable ".switch" erstellen.long handleSpeedSlow = 0;
long adserror = AdsGetVarHandleEx (port, pServerAddr, ".switch", &handleSpeedSlow) ;

// Die SPS-Variable ".switch" auf FALSE setzenbool datafalse = false;
adserror = AdsSyncWriteRegEx (port, pServerAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND,
handleSpeedSlow, 0Ox1l, &datafalse);

// Handle der SPS-Variable ".switch" freigeben
adserror = AdsFreeVarHandleEx (port, pServerAddr, handleSpeedSlow) ;
return adserror;

}

long SpeedFastEx (long port, AmsAddr* pServerAddr)
{
// Handle der SPS-Variable ".switch" erstellen.long handleSpeedFast = 0;
long adserror = AdsGetVarHandleEx (port, pServerAddr, ".switch", &handleSpeedFast);

// Die SPS-Variable ".switch" auf TRUE setzenbool datatrue = true;
adserror = AdsSyncWriteRegEx (port, pServerAddr, ADSIGRP_SYM VALBYHND,
handleSpeedFast, 0Oxl, &datatrue);

// Handle der SPS-Variable ".switch" freigeben
adserror = AdsFreeVarHandleEx (port, pServerAddr, handleSpeedFast) ;
return adserror;

In der connect-Methode wird eine Verbindung zu den Variablen in der SPS erzeugt.

long connect (long port, AmsAddr* addr, PAdsNotificationFuncEx Callback)
{
// Attribute der Notification festlegen
AdsNotificationAttrib attr;
attr.cbLength = 2;
attr.nTransMode = ADSTRANS SERVERCYCLE;
attr.nMaxDelay = 100000000; // = 1 sec
attr.nCycleTime = 100000; // = 0,5 sec// Handles der SPS-
Variablen holenlong adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".engine", &hEngine);
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Beim Trennen der Ads-Verbindung missen die Handles der SPS-Variablen freigegeben und der Port

if (adserr == 0)
adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".deviceUp", &hDeviceUp) ;

if (adserr == 0)
adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".deviceDown", &hDeviceDown) ;

if (adserr == 0)
adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".steps", &hSteps);

if (adserr == 0)
adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".count", &hCount);

if (adserr == 0)
adserr = AdsGetVarHandleEx (port, addr, ".switch", &hSwitch);

// Uberwachung der SPS-Variablen initialisierenif (adserr == 0)

{

attr.cbLength = 1;

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationReqEx (port, addr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hEngine,
&attr, Callback, engine, &hEngineNotification);

}

if (adserr == 0)

{

attr.cbLength = 1;

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationRegEx (port, addr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hDeviceUp,
&attr, Callback, deviceUp, &hDeviceUpNotification);

}

if (adserr == 0)

{

attr.cbLength = 1;

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationReqgEx (port, addr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hDeviceDown,
&attr, Callback, deviceDown, &hDeviceDownNotification) ;

}

if (adserr == 0)

{

attr.cbLength =1

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationRegEx (port, addr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hSteps,
&attr, Callback, steps, &hStepsNotification);

}

if (adserr == 0)

{

attr.cbLength = 2;

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationRegEx (port, addr, ADSIGRP_SYM VALBYHND, hCount,
&attr, Callback, count, &hCountNotification);

}

if (adserr == 0)

{

attr.cbLength = 1;

adserr = AdsSyncAddDeviceNotificationRegEx (port, addr, ADSIGRP SYM VALBYHND, hSwitch,
&attr, Callback, switchSpeed, &hSwitchNotification);

}

return adserr;

geschlossen werden.

long disconnect (long port, AmsAddr* addr)

{

// Handles der SPS-Variablen freigeben
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hEngine);
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hDeviceUp) ;
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hDeviceDown) ;
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hSteps);
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hCount) ;
AdsFreeVarHandleEx (port, addr, hSwitch);

// Notifications ldschen

AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hEngineNotification);
AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hDeviceUpNotification);
AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hDeviceDownNotification);
AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hStepsNotification);
AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hCountNotification);
AdsSyncDelDeviceNotificationRegEx (port, addr, hSwitchNotification);

// Kommunikationsport schlieBen
AdsPortCloseEx (port) ;
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return 0;

6. Quellcode bearbeiten

In der SilverlightForEmbeddedMachineSample.cpp-Datei werden als erstes die Headers eingebunden.

#include"pwinuser.h"#include"xamlruntime.h"#include"xrdelegate.h"#include"xrptr.h" #include"resou
rce.h"

Anschliel3end folgt die Variablendeklaration.

IXRDelegate<XRMouseButtonEventArgs>* clickdelegate;
UINT exitcode;

IXRVisualHostPtr vhost;
IXRButtonBasePtr butClose;
IXRRadioButtonPtr radSpeedSlow;
IXRRadioButtonPtr radSpeedFast;

IXRTextBlockPtr txtDeviceDown;
IXRTextBlockPtr txtDeviceUp;
IXRTextBlockPtr txtCount;

IXRProgressBarPtr prgSteps;

IXRStoryboardPtr timelineDeviceDown;
IXRStoryboardPtr timelineDeviceUp;
IXRStoryboardPtr timelineEngine;

long port;
AmsAddr addr;

unsigned long TimerID;
DWORD EventID;
CRITICAL SECTION cs;
long event cnt;

long event cntold;

void _ stdcall Callback (AmsAddr* addr, AdsNotificationHeader* handler, unsigned long User);

Die Timer-Callback-Funktion dient zur Uberprifung der Ads-Verbindung und stellt bei Bedarf die Verbindung
wieder her.

VOID CALLBACK MyTimerProc (
HWND hwnd, // handle to window for timer messages
UINT message, // WM _TIMER message
UINT idTimer, // timer identifier
DWORD dwTimer) // current system time

if (event cnt = event cntold)

{
// Handels werden freigegeben und der Port geschlossen
disconnect (port, &addr);

// Kommunikationsport auf dem ADS Router 6ffnen
port = AdsPortOpenEx() ;

addr.port = 0x321;
long adserror = -1;

// Neue Verbindung zur SPS herstellen.while (adserror != 0)
{
adserror = connect (port, &addr, Callback);
Sleep(1000);
}
}

event cntold = event cnt;

Der folgende Ads-Event-Handler wird aufgerufen wenn sich eine SPS-Variable andert, zu der eine
Verknupfung besteht.
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// ADS-State Callback-
Functionvoid _ stdcall Callback (AmsAddr* addr, AdsNotificationHeader* handler, unsigned long User)
{

event cnt++;

Abhéangig davon ob deviceUp, deviceDown oder engine auf TRUE gesetzt ist werden die entsprechenden
Pfeile rot eingefarbt oder nicht.

Durch Verwendung von Timelines kann dieser Effekt noch verbessert werden.

if (User == deviceUp)
{
if (* (bool*)handler->data == true)
{
timelineDeviceDown->Stop () ;
timelineEngine->Stop () ;
timelineDeviceUp->Begin () ;
}
}
else if (User == deviceDown)
{
if (*bool*)handler-data == true)
{
timelineDeviceUp->Stop () ;
timelineEngine->Stop () ;
timelineDeviceDown->Begin () ;
}
}
else if (User == engine)
{
if (* (bool*)handler->data == true)
{
timelineDeviceDown->Stop () ;
timelineDeviceUp->Stop () ;
timelineEngine->Begin();

steps gibt die Anzahl der Takte an. Der Wert wird Gber die Progressbar prgSteps ausgegeben. Hierzu
mussen die Daten zunachst in ein Byte konvertiert werden, da die dazugehdrige SPS Variable vom Typ Byte
ist. Da der Progressbar nur Daten vom Typ float Gbergeben werden kénnen erfolgt anschlieend ein
Konvertierung zum Typ float.

else if (User == steps)
{
prgSteps->SetValue ((float) * ((byte*)handler->data)) ;
}

Wie auch schon bei Steps mussen bei count die Daten zunachst in ihren urspriinglichen Datentyp konvertiert
werden, bevor sie in einen Text umgewandelt und dem Textblock txtCount Ubergeben werden kénnen

else if (User == count)
{
WCHAR text[6];
wsprintf (text, L"%d", *(unsigned short*)handler->data);
txtCount->SetText (text) ;
}

Die Ausgabe des Geschwindigkeitstyps erfolgt Uber RadioButtons. Je nach Geschwindigkeit wird der
entsprechende RadioButton markiert.

else if (User == switchSpeed)
{
if (* (bool*)handler->data == true)
{
radSpeedFast->SetIsChecked (XRThreeState Checked) ;
}
else
{
radSpeedSlow->SetIsChecked (XRThreeState Checked) ;
}
}
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Der OnClick Event wird von den verschiedenen Instanzen angetriggert und tiber den Namen kann
unterschieden werden, welche Instanz der Ausléser war.

class BtnEventHandler

{
public:

HRESULT OnClick (IXRDependencyObject* source, XRMouseButtonEventArgs* args)

{

BSTR name;

HRESULT hr = NULL;
source->GetName (&name) ;

short state = 0;
long adserror = 0;

if (wcscmp (name, L"butClose") == 0)

{
// Machine Dialog schlieBen
vhost->EndDialog (exitcode) ;

if (wcsmp (name, L"radSpeedSlow") == 0)

// Aufruf der Methode SpeedSlowEx um die Geschwindigkeit auf langsam zu setzen.
adserror = SpeedSlowEx (port, &addr);

if (wscmp (name, L"radSpeedFast") == 0)

// Aufruf der Methode SpeedFastEx um die Geschwindigkeit auf schnell zu setzen.
adserror = SpeedFastEx (port, &addr);
}

if (adserror != NULL)
{

// Die Handels werden freigegeben und der Port geschlossen
disconnect (port, &addr);

// Der Kommunikationsport auf dem ADS-Router wird gedffnet
port = AdsPortOpenEx() ;

addr.port = 0x321;

// Neu Verbindung zur SPS herstellen.
adserror = connect (port, &addr, Callback);

Sleep (1000) ;
}

SysFreeString (name) ;
return S OK;
}

In der WinMain-Methode muss als erstes die XMAL-Runtime initialisiert werden. Ist XamIRuntimelnitialize
erfolgreich, so wird die Silverlight for Windows Embedded Runtime in der Applikation gestartet.
int WINAPI WinMain (HINSTANCE hInstance,

HINSTANCE hPrevInstance,

LPTSTR lpCmdLine,
int nCmdShow)

// Initialisierung der XAML Runtimeif (!XamlRuntimeInitialize())
return -1;

Jede Silverlight for Windows Embedded Applikation hat ein einzelnes "Applikations"-Objekt Uber welches der
Zugriff auf globale Eigenschaften mdglich ist.
Um auf dieses Objekt zuzugreifen wird die GetXRApplicationIinstance API verwendet.

HRESULT retcode;

// Load an dinit XAML resource
IXRApplicationPtr app;
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if (FAILED (retcode=GetXRApplicationInstance (&app)))
return -1;

if (FAILED (retcode=app->AddResourceModule (hInstance)))
return -1;

Nach der Initializierung des Applikation Objekts kann das Hauptfenster erstellt und Silverlight for Windows

Embedded die Verwaltung des Objektes tibergeben werden.

XRWindowCreateParams wp;
ZeroMemory (&wp, sizeof (XRWindowCreateParams)) ;

// Set window styles

wp.Style = WS BORDER;

wp.pTitle = L"Silverlight for Windows Embedded Machine Sample";
wp.Left = 0;

wp.Top = 0;

wp.AllowsMultipleThreadAccess = true;

XRXamlSource xamlsrc;
xamlsrc.SetResource (hInstance, TEXT ("XAML"), MAKEINTRESOURCE (IDR XAML1)) ;

if (FAILED (retcode=app->CreateHostFromXaml (&xamlsrc, &wp, &vhost)))
return -1;

Das Objekt innerhalb einer Silverlight for Windows Embedded Applikation ist in Objektbdumen organisiert.

Um auf dieses Objekt zuzugreifen wird ein Pointer zum Wurzelelement bendétigt.

IXRFrameworkElementPtr root;

if (FAILED (retocde=app->CreateHostFromXaml (&xamlsrc, &wp, &vhost)))
return -1;

Erzeugen von Instanzen der Oberflachenelemente und der Timelines.

// Get controls by nameif (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("butClose"), &butClose)))

return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("radSpeedSlow", &radSpeedSlow)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("radSpeedFast", &radSpeedFast)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("txtDeviceDown", &txtDeviceDown)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("txtDeviceUp", &txtDeviceUp)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("txtCount", &txtCount)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("prgSteps", &prgSteps)))
return -1;

// Get timelines by nameif (FAILED (retcode=root-
>FindName (TEXT ("timelineDeviceDown"), &timelineDeviceDown)))
return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("timelineDeviceUp"), &timelineDeviceUp)))

return -1;

if (FAILED (retcode=root->FindName (TEXT ("timelineEngine"), &timelineEngine)))

return -1;

Die Gruppe "RadioButtonGroup" erstellen und die beiden RadioButtons dieser Gruppe zuweisen.

WCHAR groupName[17];

wsprintf (groupName, L"RadioButtonGroup");
radSpeedFast->SetGroupName (groupName) ;
radSpeedSlow->SetGroupName (groupName) ;
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Zum Verbinden des EventHandlers mit den Buttons wird ein weiterleitendes Objekt bendtigt.

BtnEventHandler handler;

// Set the event handler for the buttonsif (FAILED (retcode=CreateDelegate (&¢handler, &BtnEventHan

dler::0nClick, &clickdelegate)))

return -1;

if (FAILED (retcode=butClose->btnAddClickEventHandler (clickdelegate)))
return -1;

if (FAILED (retcode=radSpeedSlow->AddClickEventHandler (clickdelegate)))
return -1;

if (FAILED (retcode=radSpeedFast->AddClickEventHandler (clickdelegate)))
return -1;

Einbinden der Ads-Komponenten.

long adserror = -1;

}

port = AdsPortOpenEx() ;
AdsGetLocalAddressEx (port, &addr);

// connect to the PLC and register callbacks
addr.port = 0x321;
adserror = connect (port, &addr, Callback);

event cnt = 0;

event cntold -1;

// init timer for reconnect
SetTimer (NULL, NULL, 5000, MyTimerProc);

if (FAILED (retcode=vhost->StartDialoge (&exitcode)))
return -1;

// cleanup
disconnect (port, &addr);

clickdelegate->Release() ;

return 0;

7. Eigenschaften

In den Projekteigenschaften muss eine Verbindung zur xamiruntime.lib und TcAdsDIICe.lib hergestellt
werden.
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TeSample_SilverlightFarEmbedded Property Pages ¥
Configuration: | Actve{Debug) » | Platform: | Active(Beckhotf_HMI_800 [x86)) - Configuration Manager... l
Common Properties - I.ﬂ.dditinnal Dependencies |1¢amlrmtime]fh "A_AdditionalFiles\TcAdsApiCe\lib\ac!
Configuration Properties Ignore A1 Default Libraries Mo
General Ignare Specific Library
Debugging i e ” = "
Deployment A Addiional Dependencies E]@
CiC+= B xamlruntimelib B
Linker f | " AdditionalFiles\TcAdsApiCe\lib' 86\ T cAd:DIlCe.lib’
General 0
Input A
Manifest File
Debugging 1 ‘ ,
System

Dptimization Inherited values:

Embedded IDL coredillib -
Advanced corelibelib
Command Line ::ﬁiﬂbllih 3
Resources uvid. i
EML Document Genera 8
Browse Information ;
Build Events Add | Inhent from parent or project defaults | Macross=
Custom Build Step Spe I e,
] AL e QK Cancel
[ OF [ Cancel

Download Silverlight for Windows Embedded Beispiel
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcquickstart/Resources/5281699851.zip

® X86 Version gegen ARM austauschen

1 Im Sample wird die X86 Version der TcAdsDIICe.lib verwendet. Um das Sample fiir ARM-Gerite
bauen zu kénnen, muss diese Bibliothek vorher gegen die entsprechende ARM-Version
ausgetauscht werden.
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