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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
verdffentliche 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 erfillt.

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankiindigung zu Gberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation konnen keine Anspriiche 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 flhren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, 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 fir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

TX1100 Version: 1.1 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!
Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

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 ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Erklarung der Symbole

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Symbole mit einem nebenstehenden
Sicherheitshinweis oder Hinweistext verwendet. Die Sicherheitshinweise sind aufmerksam zu lesen und
unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fir
Leben und Gesundheit von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, besteht Gefahr fir Leben und Ge-
sundheit von Personen!

A VORSICHT

Schadigung von Personen!

Wenn der Sicherheitshinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt wer-
den!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt oder Geréaten

Wenn der Hinweis neben diesem Symbol nicht beachtet wird, kbnnen Umwelt oder Gerate geschadigt wer-
den.

® Tipp oder Fingerzeig
1 Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum besseren Verstandnis beitragen.

(e}
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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 unterstiitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Erstellung, Implementierung und standige
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
dafir 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.
Weiterflhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem
https://www.beckhoff.de/secguide.

Die Produkte und Losungen von Beckhoff werden standig weiterentwickelt. Dies betrifft auch die Security-
Funktionen. Aufgrund der stetigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, 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.
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2 Einleitung

2.
1.7 o fop—=

Die grundlegende Idee hinter der TwinCAT I/O Schnittstelle ist der Zugriff der Windows NT/2000/XP/CE
Anwendungsprogramme auf das TwinCAT I/O Subsystem, ohne die ADS Kommunikation zu verwenden.

Das Windows-Anwenderprogramm kann direkt das Prozessabbild bearbeiten, die Feldbusanbindung ist in
unterlagerten Schichten geldst.

Als Schnittstelle steht eine DLL Funktionen zur Verfligung um den Feldbus 1/O zu triggern und einen
Austausch der Prozessdaten mit dem TwinCAT Subsystem durchfiihren zu kénnen.

Die Konfiguration erfolgt, wie mit TwinCAT Ublich, im TwinCAT System Manager. Die Schnittstellen DLL ist fur
einen moglichst direkten Zugriff auf das Prozessabbild optimiert.

Mit Hilfe dieser Schnittstelle kann eine Windows NT Anwendungsapplikation alle Feldbus Typen, die fir das
TwinCAT System verfligbar sind (Lightbus, Profibus, Interbus, CANOpen, DeviceNet, Ethernet,...),
verwenden.

Im letzten Kapitel dieser Dokumentation befindet sich ein Beispiel fir die Verarbeitung von Feldbus 1/Os.

8 Version: 1.1 TX1100
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3 Systemvoraussetzungen

Far Windows NT:
- TwinCAT 2.5 oder hdher
- TCatloDrv.dll
- TCatloApi.h
- TCatloDrv.lib

Far Windows CE:
- Image Version 1.90 oder hoher.
- TwinCAT /O datei : TCatloW32Api.h, TCatloDrvW32.lib
- TwinCAT Timer datei (optional) : TcTimerAPIL.h, TcTimerWrap.lib
- TwinCAT CE "Run as Device" Option muss aktiviert sein.

Die fur Windows CE https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082513675.zip .

TX1100 Version: 1.1 9
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/A TcTimer (CE) und TwinCAT IO

Zielplattform

Die TcTimer Funktionalitat ist auf den CE basierenden Beckhoff Hardwaregeraten verfigbar (wie CX1000 /
CX1020 / CX9000 / Ethernetpanels/ IPCs...)

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082515083.pdf

Funktionaliat

Der TcTimer stellt einen deterministischen Timer dar, der die Ausfiihrung z.B. eines kundenspezifischen C++
Codes erlaubt, anstatt die Logik innerhalb der IEC 61131-3 SPS Sprache zu implementieren.

Der Basis TcTimer ist ab 100 us skalierbar und leitet sich vom héchsten CE Prioritatslevel ab. Das TwinCAT
R3I0-API bietet einen Direktzugriff Gber Pointer auf das I/O Image einer TwinCAT 10 Task.

Die erforderliche TwinCAT IO Task kann per Remote mit dem TwinCAT System Manager konfiguriert
werden. Dieser erleichtert das Scannen der |0s auf dem verbundenen Feldbus und mappt die
physikalischen 10s mit den logischen 10s der 10 Task.

Datenkonsistenz: Nach dem Lesen der Eingangsdaten von der IO Task, Berechnung und Bereitstellung der
neuen Daten im Ausgangsimage kann der C++ Code den Datenaustausch zwischen der 10 Task und den
gemappten physikalischen IOs veranlassen:

Als ein Ergebnis wird die Datenkonsistenz vom logischen C++ Code bis zum physikalischen 10 Level
unterstutzt.

Hauptunterschiede zwischen TcTimer und TwinCAT 10 R3

Generell sind die beiden Losungen TcTimer und R310 ahnlich: Beide Losungen bieten mit API einen Zugriff
aus dem C++ Code auf die Images der TwinCAT 10 Task.
Die Hauptunterschiede:

» Die TcTimer Funktionalitédt wird nur von der CE Plattform unterstiitzt (CX1000 / CX1020 / CX9000 /
Ethernetpanels / IPCs...)

» Die R3IO Funktionalitat wird von den beiden Plattformen CE und XP/XPE unterstitzt.

« TcTimer erlaubt die Ausfihrung von C++ Code in deterministischen Zyklen, auRerdem kann der
Datenaustausch zum Feldbus aus diesem deterministischen Zyklus angestof3en werden.

* R3IO erlaubt die Ausfiihrung von C++ Code, der zyklisch durch einen Multimedia Timer (nicht
hochdeterministisch) gestartet wird, um den Datenaustausch anzustof3en.
Alternativ kann dieser Datenaustausch deterministisch durch die 10 Task selbst gestartet werden : In
diesem Fall sollte aus dem C++ Code per ADS in die I0-Task kommuniziert werden.
Notwendige Komponenten

Die fur Windows CE https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082513675.zip .

Prioritaten

// Set the Priorities of the Thread
if (CeSetThreadPriority(hThreadTaskl, 26) && CeSetThreadPriority (hThreadTask2, 27))

Im Beispiel wird die Thread-Prioritat auf 26 und 27 gelegt.

Generell hat der Anwender die Freiheit, die Prioritat des Threads zu bestimmen, hier Hinweise zu Prioritaten
von anderen Prozessen:

- Device threads : Bereich 100-130- Beckhoff TwinCAT Timer thread : 1
- Microsoft MultiMedia Timer : 2

10 Version: 1.1 TX1100
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Abhangig von den Anforderungen kann somit eine Wahl der Prioritat im Bereich 3 - 64 fir Echtzeit threads
und 131 - 255 fiir nicht Echtzeit threads sinnvoll erfolgen.

TX1100 Version: 1.1 1
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5 Funktionsreferenz

5.1 TCatloOpen

Die Funktion TCatloOpen stellt eine Verbindung zum TwinCAT I/O Server her. Bevor 1/O Prozesse
durchgefiihrt werden, sollte die Funktion TCatloOpen aufgerufen werden.

LRESULT TCatIoOpen();

Parameter

Keine

Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Riickgabewert -1.

Anmerkung:

TCatloOpen ordnet Speicher und notwendige Systemresourcen zu.

Quickinfo

Fur Windows NT:
» Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.
Fir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
* Image Version: Erforderliche version 1.90 oder héher.

* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.

* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv\W32.lib.

Siehe auch

TCatloClose () [» 12]

@ Beachten Sie die Systemvoraussetzungen.

1

Sehen Sie dazu auch

Systemvoraussetzungen [ 9]

5.2 TCatloClose

Die Funktion TCatloClose beendet die Verbindung zum TwinCAT 1/O Server. Bevor eine Anwendung
beendet wird, sollte die Funktion TCatloClose aufgerufen werden, um einen Verlust von Systemdaten zu
verhindern.

LRESULT TCatIoClose():;

12 Version: 1.1 TX1100
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Parameter

Keine

Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Riickgabewert Null.

Anmerkung

TCatloClose bereinigt und gibt zugeordnete Speicher und Systemresourcen frei.

Quickinfo

Fur Windows NT:
» Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Fiir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hoher.

* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.

* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv\W32.lib.

Siehe auch

TCatloOpen () [» 12]

5.3 TCatlolnputUpdate

Die Funktion TCatlolnputUpdate initialisiert die Eingabe Zuordnungen der spezifizierten Task..

LRESULT TCatIoInputUpdate (
USHORT nPort
)7

Parameter
nPort

Port ID des I/0 Tasks, dessen Prozessabbild zum Transfer der Eingabedaten benutzt werden sollte. Fir
weitere Informationen beziiglich der Definition der Prozessabbilder einer Task, siehe TwinCAT System

Manager - Benutzerdefinierte Tasks.

Riickgabewert
Wenn die Funktion ausfallt, ist der Rickgabewert nicht Null. M&gliche Fehlercodes:
-1: 1/0 Funktion ist nicht initialisiert

IOERR_IOSTATEBUSY [0x2075]: I/O Geréat ist nicht bereit.

TX1100 Version: 1.1 13
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Anmerkung

TCatlolnputUpdate prift den Status des Eingabe Gerats, ob es bereit ist oder nicht. Durch den Aufruf von
TCatlolnputUpdate wird kein Feldbus 1/0 gestartet. Um einen Feldbus I/O Zyklus zu starten. muss die

Funktion TCatloOutputUpdate [»_14] aufgerufen werden.

Quickinfo

Fir Windows NT:
* Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder hoher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Fir Windows CE:
* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hdher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrvW32.lib.

Siehe auch

TCatloQutputUpdate () [P 14]

54 TCatloOutputUpdate

Die Funktion TCatloOutputUpdate initialisiert die Ausgabe Zuordnungen der spezifizierten Task..

LRESULT TCatIoOutputUpdate (
USHORT nPort
)i

Parameter
nPort

Port ID des 1/0 Tasks, dessen Prozessabbild zum Transfer der Ausgabedaten benutzt werden sollte. Fir
weitere Informationen bezlglich der Definition der Prozessabbilder einer Task, siehe TwinCAT System

Manager - Benutzerdefinierte Tasks.

Riickgabewert
Wenn die Funktion ausfallt, ist der Rlickgabewert nicht Null. Mégliche Fehlercodes:
-1: I/O Funktion ist nicht initialisiert

IOERR_IOSTATEBUSY [0x2075]: I/O Gerat ist nicht bereit.

Anmerkung

TCatloOutputUpdate prift den Status des I/O Gerats, ob es bereit ist oder nicht. Wenn das 1/0 Gerat bereit
ist, schreibt TCatloOutputUpdate die Ausgabedaten zum Gerat und startet den Feldbus 1/0 Zyklus.

Quickinfo
Fiir Windows NT:

* Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder hoher.
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* Header: Erklart in TCatloApi.h.
+ Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Fiir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hoher.

* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.

* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv\W32.lib.

Siehe auch

TCatlolnputUpdate() [P 13]

5.5 TCatloGetOutputPtr

Die Funktion TCatloGetOutputPtr ordnet dem ausgehenden Prozessabbild ein Ausgabepuffer (buffer) zu.

LRESULT TCatIoGetOutputPtr (
USHORT nPort,
VOID** ppOutp,
int nSize

)i

Parameter
nPort

Port ID des I/0 Tasks, dessen Prozessabbild zum Transfer der Ausgabedaten benutzt werden sollte. Fir
weitere Informationen bezlglich der Definition der Prozessabbilder einer Task, siehe TwinCAT System

Manager - Benutzerdefinierte Tasks.

ppOutp

Pointeradresse um die Adresse des Ausgabepuffers zu bekommen. Wenn TCatloGetOutputPtr folgt, hat der
Pointer die Adresse des Ausgangsdatenpuffers initialisiert.

nSize

Byteanzahl des angeforderten Prozessabbildpuffers.

Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Riickgabewert nicht Null.

Anmerkung

Die Funktion TCatloGetOutputPtr ordnet dem Prozessabbild der spezifizierten Task einen Arbeitsspeicher
zu und gibt die Adresse an ppQOutp zurlick. Wenn der Speicher bereits zugeordnet war, gibt
TCatloGetOutputPtr die Adresse des vorher zugeordneten Puffers zurtick. Die Ausgabedaten werden durch
diesen Puffer Ubertragen. Wenn TwinCAT gestoppt oder neu gestartet wird wahrend der benutzerdefinierte
Prozess lauft, bleibt die Ausgabe Adresse giiltig, obwohl der 1/0O Transfer temporar gestoppt wird. Im Falle
eines TwinCAT Neu Starts (Restart) kann der benutzerdefinierte Prozess die Ausfihrung ohne eine extra
Berechnung wieder aufnehmen.

Quickinfo

Fiir Windows NT:
* Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
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* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Fur Windows CE:
* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hdher.
* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrvW32.lib.

Siehe auch

TCatloGetlnputPtr () [»_16]

5.6 TCatloGetlnputPtr

Die Funktion TCatloGetInputPtr ordnet dem eingehenden Prozessabbild ein Eingangspuffer zu.

LRESULT TCatIoGetInputPtr (
USHORT nPort,
VOID** pplnp,
int nSize

) ;

Parameter
nPort

Port ID des I/0 Tasks, dessen Prozessabbild zum Transfer der Ausgabedaten benutzt werden sollte. Fir
weitere Informationen bezlglich der Definition der Prozessabbilder einer Task, siehe TwinCAT System
Manager - Benutzerdefinierte Tasks.

ppinp

Pointeradresse um die Adresse des Ausgabepuffers zu bekommen. Wenn TCatloGetInputPtr folgt, hat der
Pointer die Adresse des Eingangsdatenpuffers initialisiert.

nSize

Byteanzahl des angeforderten Prozessabbildpuffers.

Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Riickgabewert nicht Null.

Anmerkung

Die Funktion TCatloGetInputPtr ordnet dem Prozessabbild der spezifizierten Task einen Arbeitsspeicher zu
und gibt die Adresse an pplnp zurlick. Wenn der Speicher bereits zugeordnet war, gibt TCatloGetinputPtr
die Adresse des vorher zugeordneten Puffers zurlick. Die Eingabedaten werden durch diesen Puffer
Ubertragen. Wenn TwinCAT gestoppt oder neu gestartet wird wahrend der benutzerdefinierte Prozess lauft,
bleibt die Ausgabe Adresse gultig, obwohl der I/O Transfer temporar gestoppt wird. Im Falle eines TwinCAT
Neu Starts (Restart) kann der benutzerdefinierte Prozess die Ausfihrung ohne eine extra Berechnung
wieder aufnehmen.

Quickinfo

Fiir Windows NT:
* Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder hoher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.
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Fiir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.

» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hoher.
* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv\W32.lib.

Siehe auch

TCatloGetOutputPtr () [»_15]

5.7 TCatloReset

Die Funktion TCatloReset setzt alle verfigbaren 1/0 Gerate im TwinCAT System zurtick.

LRESULT TCatIoReset();

Parameter

Keine

Riickgabewert
* Win32: Wenn die Funktion fehlschlagt, ist der Rlickgabewert ungleich Null.
* Win CE: Bei Erfolg True (1) , FALSE (0) im Fehlerfall.

Anmerkung

Die Funktion TCatloReset initiiert das Riicksetzen der I/0 Gerate durch die Anforderung des
AdsWriteControl. Folglich kann TCatloReset nur folgen, wenn das TwinCAT System lauft.
Quickinfo

Fir Windows NT:
» Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder hoéher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.

Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.
Fir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hoher.

* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.

* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrvW32.lib.

5.8 TCatloGetCpuTime

Die Funktion TCatloGetCpuTime gibt die aktuelle CPU Zeit an.
LRESULT TCatIoGetCpuTime( _ int64* pnTime );

Parameter

pnTime

Adresse einer 64 Bit Integer Variable zum Empfang der aktuellen CPU Zeit in Einheiten von 100Ns.
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Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Riickgabewert nicht Null.

Anmerkung

Die Funktion TCatloGetCpuTime liest den Zahlerstand der Pentuim CPU und skaliert ihn in Einheiten von
100Ns.

Quickinfo

Fir Windows NT:
» Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloApi.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Fiir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder héher.

* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.

* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv\W32.lib.

Siehe auch

TCatloGetCpuCounter () [»_ 18]

5.9 TCatloGetCpuCounter

Die Funktion TCatloGetCpuCounter gibt den aktuellen CPU Zahlerstand an.

LRESULT TCatIoGetCpuCounter( _ int64* pnCount );

Parameter
pnCount

Adresse einer 64 Bit Integer Variable zum Empfang des aktuellen CPU Zahlerstands.

Riickgabewert

Wenn die Funktion ausfallt, ist der Rickgabewert nicht Null.

Anmerkung

Die Funktion TCatloGetCpuCounter liest den Zahlerstrand der Pentium CPU.

Quickinfo
Fiir Windows NT:

* Windows NT: Erforderliche Version 4.0 oder hoher.
* TwinCAT: Erforderliche Version 2.5 oder héher.

* Header: Erklart in TCatloApi.h.

+ Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrv.lib.

Filir Windows CE:

* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
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» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder héher.
* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrvW32.lib.

Siehe auch

TCatloGetCpuTime () [P 17]
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6 Function Reference (OS CE only)

6.1 TcTimerlnitialize

The TcTimerlnitialize function Initializes the TwinCAT Timer. Before using any TcTimer functionality
TcTimerlnitialize must be called.

DWORD TcTimerInitialize();

Parameters

None

Return Values
STATUS_SUCCESS - Indicates function succeeded in initializing TcTimer module.
STATUS_UNSUCCESSFUL - Indicates function failed in initializing TcTimer module.

Remarks

None

Quickinfo
For Windows CE:

* Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.
« CE Image Version: Requires version 1.90 or later.

* Header: Declared in TcTimerAPIl.h

* Import Library: Use TcTimerWrap.lib

6.2 TcTimerDeinitialize

The TcTimerDeinitialize function deinitializes the TwinCAT Timer.

DWORD TcTimerDeinitialize();

Parameters

None

Return Values
STATUS_SUCCESS - Indicates function succeeded.
STATUS _UNSUCCESSFUL - Indicates function failed.

Remarks

None

Quickinfo

For Windows CE:
+ Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.
« CE Image Version: Requires version 1.90 or later.
* Header: Declared in TcTimerAPI.h
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* Import Library: Use TcTimerWrap.lib

6.3 TcTimerSetEvent

This function starts a specified timer event. The TwinCAT Timer runs in its own thread. After the event is
activated, it sets or pulses the specified event object.

DWORD TcTimerSetEvent (
UINT uDelay,

LPTSTR lpEventName,
UINT fuEvent

)i

Parameters

uDelay

Event delay, in TcTimer Ticks.
IpEventName

Pointer to a null-terminated string that specifies the name of the event object. The name is limited to
MAX_PATH characters and can contain any character except the backslash path-separator character (\).
Name comparison is case sensitive. (Note: Event Names starting with "TC_ "are reserved for Beckhoff)

fuEvent

Timer Event Type. Following Table shows the values that can be included by the fuEvent parameter.

Value Description

TIME_ONESHOT Event occurs once after uDelay ticks

TIME_PERIODIC Event occurs after every uDelay ticks

TIME_CALLBACK EVENT_SET When the timer expires, the system calls the SetEvent()
function to set the event with IpEventName.

TIME_CALLBACK EVENT_PULSE When the timer expires, the system calls the PulseEvent()
function to pulse the event with IpEventName.

Return Values

Returns an identifier for the timer event if successful. This function returns NULL if it fails and the timer event
was not created.

Remarks

Each call to TcTimerSetEvent for periodic timer events requires a corresponding call to the
TcTimerKillEvent function.

The TcTimer Ticks are always configured by the "TwinCAT System Service". This can be done by
configuring the "Base Ticks" in the Real Time Settings from the "TwinCAT System Manager" and activating
the configuration on the Target System.

Quickinfo

For Windows CE:
* Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.
+ CE Image Version: Requires version 1.90 or later.
* Header: Declared in TcTimerAPIl.h
* Import Library: Use TcTimerWrap.lib
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6.4 TcTimerKillEvent

This function Destroys the specified timer event.

DWORD TcTimerKillEvent (
UINT uTimerId
) ;

Parameters
uTimerld

Identifier of the timer event to cancel. This identifier was returned by the TcTimerSetEvnet function when the
timer event was set up.

Return Values
STATUS_SUCCESS - Indicates function Succeeded
STATUS UNSUCCESSFUL - Indicates function failed.

Remarks

None.

Quickinfo

For Windows CE:
* Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.
» CE Image Version: Requires version 1.90 or later.
* Header: Declared in TcTimerAPIl.h
* Import Library: Use TcTimerWrap.lib

6.5 TcTimerGetTickCount

The TeTimerGetTickCount function returns the Current Tick Count of the TwinCAT Timer.

DWORD TcTimerGetTickCount () ;

Parameters

None

Return Values

Tick count of the TwinCAT Timer.

Remarks

The TcTimer Ticks are always configured by the "TwinCAT System Service". This can be done by
configuring the "Base Ticks" in the Real Time Settings from the "TwinCAT System Manager" and activating
the configuration on the Target System.

Quickinfo

For Windows CE:
* Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.

» CE Image Version: Requires version 1.90 or later.
* Header: Declared in TcTimerAPlh
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* Import Library: Use TcTimerWrap.lib

6.6 TcTimerGetTickTime

The TcTimerGetTickTime function returns the ticking time of the TwinCAT Timer.

DWORD TcTimerGetTickTime () ;

Parameters

None

Return Values

Tick time of the TwinCAT Timer in units of 100 nanoseconds. (i.e. 500us Base tick returns 5000)

Remarks

The TcTimer Ticks are always configured by the "TwinCAT System Service". This can be done by
configuring the "Base Ticks" in the Real Time Settings from the "TwinCAT System Manager" and activating
the configuration on the Target System.

Quickinfo
For Windows CE:

* Windows CE Version: Requires version 4.2 or later.
» CE Image Version: Requires version 1.90 or later.

* Header: Declared in TcTimerAPIl.h

* Import Library: Use TcTimerWrap.lib

6.7 TCatGetState

Die Funktion TCatGetState gibt den aktuellen ADS - State von TwinCAT System Service.

LRESULT TCatGetState();

Return Values

Aktuellen AdsState von TwinCAT System Service. Wenn die Funktion ausfallt, ist der Rickgabewert
ADSSTATE_ERROR.

Quickinfo

Fur Windows CE:
* Windows CE Version: Erforderliche Version 4.2 oder hoher.
» Image Version: Erforderliche version 1.90 oder hoher.
* Header: Erklart in TCatloW32Api.h.
* Benutzte Import Bibliothek: TCatloDrvW32.lib.
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7 Beispiele
71 TwinCAT 1/0 Ring 3 DLL: Delphi-Applikation

Fuir dieses Beispiel wurden die Funktionen der TCatloDrv-DLL nach Pascal portiert und in einer Unit
TCatloDrv.pas zusammengefasst.

Die Sourcen zu diesem Beispiel kdnnen sie hier entpacken: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/
Resources/12082516491.exe

i TCatloDrv.DLL Delphi 5Sample M=] E3

Start [0 cycles | Stop 0 eycles | |0 Fezet |
| ripkz: Outpuks;
Byte[0] W alue: D=2 Byte[0] W alue: 0=30
Byte[1] Walue: D=0 Byte[1] W alue: 0=30

Byte[2] W alue: 0280
Byte[3] W alue: 0=30
Byte[4] W alue: 0=30
Buyte[5] W alue: 0x30
Byte[E] W alue: 0=30
Byte[ 7] 4 alue: 080

TCatloGetCpuCaounter(] result: 0, CP counter: D2 332C50 4B 1E
TCatloGetCpuTime(] result:0, CPU time: 1:40:47:27F

E rrors;

Systemvoraussetzungen:
« TwinCAT 2.5 oder hdher
» TCatloDrv.DII
» Delphi 5.0

Beschreibung

Aus der Delphi-Applikation soll das Mapping von dem Prozessabbild der Ein-/Ausgange einer zusatzlichen
Task im TwinCAT System Manager getriggert werden. Die Zykluszeit betragt 100ms und wird mit Hilfe eines
Multimedia-Timers erzeugt. Die Onlinewerte der Prozessabbilder werden in zwei ListBoxen angezeigt. Uber
den /O Reset-Button kann ein Reset der TwinCAT 10-Gerate durchgefiihrt werden. Das Mapping der
Eingange und Ausgange kann Uber die Buttons Start /O cycle und Stop /O cycle gestartet bzw. gestoppt
werden. Eventuelle Fehlermeldungen werden in einer weiteren ListBox ausgegeben.

Die Task-Konfiguration in TwinCAT System Manager

Far die zusatzliche Task wurde im TwinCAT System Manager die Portnummer 301 konfiguriert.

24 Version: 1.1 TX1100


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082516491.exe
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082516491.exe

BEGKH“FF Beispiele

File  Edit Action: “iew Optiohe Help

Bl ¥ [2Q slar e €D @

=- ﬂ Real-Time - Configuration .

L Real Time Seftings Task | Oniine |
Additional Task: |

- E e Name: [T ask 1 Bott: 301 =]

+ Task Tmage ™ Auto-Stan Options
- gl Inputs ’7F" o 3 ‘ lrl_ 0 ot ok ot
-l Outouts S I = 140 at task begin

Das Prozessabbild hat folgende GroRe:
Eingangsabbild: 2 Byte;
Ausgangsabbild: 8 Byte;

2y DemoR3lo.wsm - TwinCAT System Manager

File  Edit Action: iew Options Help
“TTEIRNE w“x|[2Q &aroe’ €D 2
|npLit I Dutputl

= ﬂ Real-Time - Corfiguration
. i RealTime Settings General |
E [B¥ Additional Tasks = _

5 [B1 Task 1 Input Size: [2 Output Size: |8_

$ Task 1-Image Input Offset: |0 Output Difset; [0
[ lrn b

Die Portnummer und die Bytegrolie des Prozessabbildes wurden in der TCatloDrv.pas-Unit als Konstanten
definiert und missen bei anderen Werten entsprechend geandert werden.

Einbinden der TCatloDrv-Unit

Die Deklarationen der benutzten TCatloDrv.DLL-Funktionen befinden sich in der Pascal-Unit
TCatloDrv.pas. Diese wurde uber eine Uses-Klausel in das Projekt eingebunden.

unit TCatIoDrvDelphiUnit;

interface

uses

TCatIoDrv,

Windows, Messages, SysUtils, Classes, Graphics, Controls, Forms,
Dialogs,

StdCtrls, ExtCtrls, Grids;

Unit TCatloDrv.pas

unit TCatIoDrv;

interface

uses sysutils,windows;

{SA-}

const
// TwinCAT® System Manager->Additional Tasks->Task 1 tab:
TASK_1 PORTNUMBER = 301;
// TwinCAT® System Manager->Additional Tasks->Task l-Image->Size/Offset tab:
MAX INPUT IMAGE BYTESIZE = 2;
MAX_OUTPUT_IMAGE_BYTESIZE = 8;

type
TInputImage = ARRAY[ O .. MAX INPUT IMAGE BYTESIZE - 1 ] OF Byte;
TOutputImage = ARRAY[ 0 .. MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE - 1 ] OF Byte;
PInputImage = ~TInputImage;
POutputImage = ~TOutputImage;

function TCatIoOpen:longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TCatIoOpen@O';

function TCatIoClose:longint;stdcall; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TCatIoClose@0';

function TCatIoInputUpdate( nPort : WORD ):longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TC
atIoInputUpdate@4';

function TCatIoOutputUpdate( nPort : WORD ) :longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dll' name '
TCatIoOutputUpdate@4';

function TCatIoGetInputPtr ( nPort : WORD; var pInput :Pointer; nSize :longint ) :longint; stdca
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11; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TCatIoGetInputPtr@l2';

function TCatIoGetOutputPtr ( nPort : WORD; var pOutput :Pointer; nSize :longint ):longint; stdc
all; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TCatIoGetOutputPtr@l2';

function TCatIoReset():longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dll' name ' TCatIoReset@0';

function TCatIoGetCpuTime ( var pCpuTime : TFileTime ):longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dl
1' name ' TCatIoGetCpuTime@4';

function TCatIoGetCpuCounter ( var pCpuCount : int64 ):longint; stdcall; external 'TCatIoDrv.dll
' name ' TCatIoGetCpuCounter@4';

implementation
initialization
finalization
end.

Die Applikation

In der Event-Funktion FormCreate wird die DLL-Funktion TCatloOpen [»_12] aufgerufen. Beim Erfolg liefert
diese Funktion eine Null und es wird eine Verbindung zum TwinCAT I/O Subsystem aufgebaut. Ein Fehler
wird in der ListBox an den Benutzer ausgegeben. Beim Beenden der Anwendung muR die Verbindung zum
TwinCAT 1/O Subsystem abgebaut werden. Dies geschieht in der Event-Funktion FormDestroy, dabei wird
die DLL-Funktion TCatlotClose [P_12] aufgerufen. Wurde die Verbindung erfolgreich aufgebaut, dann werden
zwei weitere Funktionen aufgerufen: TCatloGetlnputPtr [>_16] und TCatloGetoutputPtr [»_15]. Diese
Funktionen liefern Zeiger auf die Prozessabbilder der Ein-/Ausgénge. Uber diese Zeiger kénnen die
Prozessdaten der Eingange gelesen oder der Ausgange geschrieben werden.

unit TCatIoDrvDelphiUnit;
interface
usesTCatIoDrv,
Windows, Messages, SysUtils, Classes, Graphics, Controls, Forms, Dialogs,
StdCtrls, ExtCtrls, Grids;
type
TForml = class (TForm)
ListBoxl: TListBox;
Timerl: TTimer;
StartButton: TButton;
StopButton: TButton;
Labell: TLabel;
Buttonl: TButton;
Label2: TLabel;
Label3: TLabel;
Label4d: TLabel;
Label5: TLabel;
ListBox2: TListBox;
ListBox3: TListBox;
procedure FormCreate (Sender: TObject);
procedure FormDestroy (Sender: TObject) ;
procedure TimerlTimer (Sender: TObject);
procedure StartButtonClick (Sender: TObject);
procedure StopButtonClick (Sender: TObject);
procedure ButtonlClick(Sender: TObject);
private
{ Private declarations }
procedure InitControls();

procedure CalculateNewOutputs (pData : Pointer; cbSize :integer);
procedure ViewData( var ListBox : TListBox; pData : Pointer; cbSize :integer);
public
{ Public declarations }
end;
var
Forml: TForml;
InputImagePtr :PInputImage;
OutputImagePtr :POutputImage;
implementation
{$R *.DFM}
procedure TForml.FormCreate (Sender: TObject);
var Result : integer;
InPtr, OutPtr :Pointer;
begin
InitControls () ;
Result := TCatIoOpen () ;
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOpen() error:%d', [ Result ] ) )
else
begin

{get/initialize pointer to the input image}
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end;
proc

var
begi

end;

InPtr := NIL;
Result := TCatIoGetInputPtr ( TASK_l_PORTNUMBER, InPtr, MAX INPUT IMAGE BYTESIZE )
if ( Result = 0 ) And ( InPtr <> NIL ) then
InputImagePtr := InPtr
else
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoGetInputPtr () error:%d', [ Result ] ) );

{get/initialize pointer to the output image}

OutPtr := NIL;
Result := TCatIoGetOutputPtr ( TASKiliPORTNUMBER, OutPtr, MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE )8
if ( Result = 0 ) And ( OutPtr <> NIL ) Then
OutputImagePtr := OutPtr
else
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoGetOutputPtr() error:%d', [ Result ] ) );
end;
edure TForml.FormDestroy (Sender: TObject);
Result : integer;
n
Result := TCatIoClose();

if ( Result <> 0 ) then
MessageBox (0, 'TCatIoClose() error!', 'Error', MB OK);

Wurde der Multimedia-Timer aktiviert, dann wird zyklisch die Timer1Timer-Ereignisroutine aufgerufen. In
dieser Routine werden jedes mal folgende Funktionen aufgerufen:

TCatlolnputUpdate [P_13] ( DLL-Funktion: Triggert die Aktualisierung des Prozessabbildes der

Eingange ( Eingange werden gelesen ) );
ViewData ( Hilfsprozedur: Zeigt die aktuellen Werte der Eingange in einer ListBox an );

CalculateNewOutputs ( Hilfsprozedur: Generiert/Verandert die Werte der Ausgange ( z.B. Lauflicht ) );
TCatloOutputUpdate [»_14] ( DLL-Funktion: Triggert die Aktualisierung des Prozessabbildes der

Ausgange ( Ausgange werden geschrieben ) );

ViewData ( Hilfsprozedur: Zeigt die aktuellen Werte der Ausgange in einer ListBox an );
TCatloGetCpuCounter [P 18] ( DLL-Funktion: Liest den aktuellen Wert des CPU-Zahlers );
TCatloGetCpuTime [P_17] ( DLL-Funktion: Liest den Zahlerstand der Pentium CPU );

procedure TForml.TimerlTimer (Sender: TObject) ;

var

begi

Result : integer;

CpuCounter :inté64;

FileTime :TFileTime;

SystemTime :TSystemTime;

n

Result := 0;

try

{Update input image}

Result := TCatIoInputUpdate( TASK 1 PORTNUMBER ) ;
if ( Result <> 0 ) then

ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoInputUpdate() error:%d', [ Result ] ) );
{View inputs}
ViewData ( ListBox2, InputlImagePtr, sizeof (TInputlImage) );
{Calculate new output values (running light)}
CalculateNewOutputs ( OutputImagePtr, sizeof (TOutputlImage)) ;
{Update output image}
Result := TCatIoOutputUpdate ( TASKiliPORTNUMBER )8
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOutputUpdate() error:%d', [ Result ] ) );
{View outputs}
ViewData ( ListBox3, OutputImagePtr, sizeof (TOutputImage) );

except
Timerl.Enabled := false;
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoDrv exception error:%d', [ Result ] ) );
end;
Result := TCatIoGetCpuCounter (CpuCounter) ;
Label4.Caption := Format ('TCatIoGetCpuCounter () result:
%d, CPU counter:0x%x', [Result,CpuCounter] );
Result := TCatIoGetCpuTime (FileTime) ;
FileTimeToSystemTime ( FileTime, SystemTime ) ;
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Label5.Caption := Format ('TCatIoGetCpuTime () result:%d, CPU time: %d:%d:%d:%d',
[Result, SystemTime.wHour, SystemTime.wMinute, SystemTime.wSecond, SystemTime.wMilliseconds]):;
end;

Die Routinen zum aktivieren/deaktivieren des Timers:

procedure TForml.StartButtonClick (Sender: TObject);

begin
StartButton.Enabled := false;
StopButton.Enabled := true;
Timerl.Enabled := true;

end;

procedure TForml.StopButtonClick (Sender: TObject) ;

begin
StartButton.Enabled := true;
StopButton.Enabled := false;
Timerl.Enabled := false;

end;

Die Routine fir den 10-Reset:

procedure TForml.ButtonlClick(Sender: TObject);

var Result : integer;
begin

Result := TCatIoReset();

if ( Result <> 0 ) Then

ListBoxl.Items.Insert( 0, Format ('TCatIoReset() error:%d', [ Result ] ) );
end;

procedure TForml.InitControls();

var Row :integer;

begin
StartButton.Enabled := true;
StopButton.Enabled := false;
Timerl.Enabled := false;
Timerl.Interval := 100; {100 ms}

for Row:= 0 To MAX INPUT IMAGE BYTESIZE - 1 do
ListBox2.Items.Add( Format ( 'Byte[%d]', [Row] ) );

for Row:= 0 To MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE - 1 do
ListBox3.Items.Add( Format ( 'Byte[%d]', [Row] ) );
end;

procedure TForml.CalculateNewOutputs (pData : Pointer; cbSize :integer) ;
var i:integer;
pByte : "Byte;

begin
if ( pbata <> NIL ) And (cbSize > 0) then
begin
for i:= 0 to «cbSize - 1 do
begin
pByte := Pointer (Integer (pData) + 1i);
if ( pByte” = 0 ) then pByte” :=1
else pByte” := pByte” shl 1;
end;
end;
end;
procedure TForml.ViewData( var ListBox : TListBox; pData : Pointer; cbSize rinteger );
var
ByteOff : Integer;
pByte : "Byte;
begin
if ( pbata <> NIL ) And (cbSize > 0) then
begin
for ByteOff := 0 to cbSize - 1 do
begin
pByte:= Pointer( integer (pData) + ByteOff );
ListBox.Items.Strings[ByteOff] := Format ('Byte[%d] Value:0x%x', [ ByteOff, pByte” ] );
end;
end;
end;
end.

Die Sourcen zu diesem Beispiel kdnnen sie hier entpacken: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/
Resources/12082516491.exe
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7.2 TwinCAT 1/0 Ring 3 OCX Delphi-Applikation

Die Sourcen zu diesem Beispiel kdnnen sie hier entpacken: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/
Resources/12082517899.exe

sf TCatloOcx. Delphi 5ample _ (O] x|

Start [ eycles | Stop |0 cycles | |0 Rezet |
[ riptz: Outpuks;
Byte[0] W alue: D=2 Byte[0] W alue: D=2
Byte[1] Value: D=0 Byte[1] Value: D=2

Bute[2] W alue: 02
Byte[3] Walue: D=2
Bytel4] Value: 02
Byte[5] Walue: D=2
Byte[E] W alue: D=2
Buyte[7] W alue: Ox2

E rrors;

Systemvoraussetzungen:
« TwinCAT 2.7 oder hdher
» TCatloOcx.Ocx
* Delphi 5.0

Beschreibung

Aus der Delphi-Applikation soll das Mapping von dem ProzeRabbild der Ein-/Ausgénge einer zusatzlichen
Task im TwinCAT System Manager getriggert werden. Die Zykluszeit betragt 100ms und wird mit Hilfe eines
Multimedia-Timers erzeugt. Die Onlinewerte der Prozessabbilder werden in zwei ListBoxen angezeigt. Uber
den /O Reset-Button kann ein Reset der TwinCAT 10-Gerate durchgefiihrt werden. Das Mapping der
Eingange und Ausgange kann Uber die Buttons Start /O cycle und Stop /0 cycle gestartet bzw. gestoppt
werden. Eventuelle Fehlermeldungen werden in einer weiteren ListBox ausgegeben.

Die Task-Konfiguration in TwinCAT System Manager

Far die zusatzliche Task wurde im TwinCAT System Manager die Portnummer 301 konfiguriert.

+y DemoR3lo wsm - TwinCAT System Manager

File  Edit Action: “iew Optiohe Help

DEeE =0 &BEE A

v B [EQ2wte @37

=Bl Fieal-Time - Configuration :
4 Real Time Settings less | D”I'”El
=1-[B% Addiional Tasks .
221 [ P arne; |Task.1 Pat: 301 ::I

+ Task 1dmage r Auto-Start Options
- Inputs ’7F‘riorit - 1 ‘ (r /0 -
: Ll 140 at tazk begin
-l Dutouts I :I

Das Prozessabbild hat folgende GrdRe:
Eingangsabbild: 2 Byte;
Ausgangsabbild: 8 Byte;

TX1100 Version: 1.1 29


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082517899.exe
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082517899.exe

Beispiele BEGKHOFF

i DemoR3lo.wsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions “iew Options Help
DEFed| & ¥ e = w2 @l se €0 ¢

Eﬂ_ Real-Time - Configuration

sa v & &

i RealTime Settings General | tI Inpit I DUtDUtl
=-[B% Additional Tasks - _
=B Task 1 Input Size: |2 Dutput Size: IS_
+ Task 1-lmage Input Offset: IEI Dutput Offzet: IU

[+ AT

Die Portnummer und die BytegroRe des Prozessabbildes wurden in der TCatloOcxDelphiUnit.pas-Unit als
Konstanten definiert und missen bei anderen Werten entsprechend geandert werden.

Einbinden der TCatloOcx ActiveX-Komponente

Um die ActiveX-Komponente TCatloOcx in Delphi-Applikationen benutzen zu kdnnen mul} diese in die
Komponentenpalette eingebuden werden. ActiveX-Komponenten kénnen Uber den Menuebefehl:
Component->Import ActiveX Control... eingebunden werden. Wahlen Sie aus der Liste der installierten
Komponenten das TCatloOcx ActiveX Control Module aus und bestatigen mit Install... Bestatigen Sie dann
die nachfolgenden Dialogfenster. Beim Erfolg befindet sich das TCatloOcx in der Komponentenpalette der
ActiveX-Komponenten.

T TCatloOex

Die Applikation

In der Event-Funktion FormCreate wird die Methode TCatloOcxOpen aufgerufen. Beim Erfolg liefert diese
Funktion eine Null und es wird eine Verbindung zum TwinCAT I/O Subsystem aufgebaut. Ein Fehler wird in
der ListBox an den Benutzer ausgegeben. Beim Beenden der Anwendung muf3 die Verbindung zum
TwinCAT /0O Subsystem abgebaut werden. Dies geschieht in der Event-Funktion FormDestroy, dabei wird
die Methode TCatloOcxClose aufgerufen. Wurde die Verbindung erfolgreich aufgebaut, dann werden zwei
weitere Methoden aufgerufen: TCatloOcxGetlnputPtr und TCatloOcxGetOutputPtr. Diese Methoden liefern
Zeiger auf die ProzeRabbilder der Ein-/Ausgange. Uber diese Zeiger kann auf die ProzeRdaten der
Eingange lesend und der Ausgange schreibend zugegriffen werden. In unserem Beispiel wird aber nicht
Uber diese Zeiger auf die ProzeRRdaten zugegriffen, sondern tber zwei Datenpuffer: Inputimage und
Outputimage. Bei der Definition der Datenpuffer muf} das 4 Byte-Alignment beachtet werden.

D.h. fur jedes angefangene DWord der ProzeRdaten missen 4 Byte Datenpuffer reserviert werden. In
userem Beispiel ist der Datenpuffer der Eingénge 4 Byte ( tatsachliche Gréle 2 Byte ) und der Ausgange 12
Byte ( tatsachliche GroRe 8 Byte ) grof3. Die Datenpuffer dirfen gréRer, nicht aber kleiner sein.

unit TCatIoOcxDelphiUnit;
interface

uses
Windows, Messages, SysUtils, Classes, Graphics, Controls, Forms, Dialogs,
StdCtrls, ExtCtrls, Grids, OleCtrls, TCATIOOCXLib TLB;

type

TForml = class (TForm)
ListBoxl: TListBox;
Timerl: TTimer;
StartButton: TButton;
StopButton: TButton;
Labell: TLabel;
Buttonl: TButton;
Label2: TLabel;
Label3: TLabel;
ListBox2: TListBox;
ListBox3: TListBox;
TCatIoOcxl: TTCatIoOcx;
procedure FormCreate (Sender: TObject);
procedure FormDestroy (Sender: TObject) ;
procedure TimerlTimer (Sender: TObject);
procedure StartButtonClick (Sender: TObject);
procedure StopButtonClick (Sender: TObject) ;
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procedure ButtonlClick (Sender: TObject) ;
private

{ Private declarations }

procedure InitControls();

procedure CalculateNewOutputs (pData : Pointer; cbSize :integer) ;
procedure ViewData( var ListBox : TListBox; pData : Pointer; cbSize :integer) ;
public
{ Public declarations }
end;
const

TASK 1 PORTNUMBER = 301;
MAX INPUT IMAGE BYTESIZE = 2;
MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE = 8;

type
TInputImage = ARRAY[ 0..MAX INPUT IMAGE BYTESIZE DIV 4 ] Of Integer;
TOutputImage = ARRAY[ 0..MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE DIV 4 ] Of Integer;
var
Forml: TForml;
InputImage :TInputImage;
OutputlImage :TOutputImage;
implementation
{$R *.DFM}

procedure TForml.FormCreate (Sender: TObject);

var Result : integer;
InPtr, OutPtr :Integer;
begin

InitControls();

Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxOpen () ;

if ( Result <> 0 ) then

ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxOpen() error:%d', [ Result ] ) )

else

begin

{get/initialize pointer to the input image}

Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxGetInputPtr ( TASK_I_PORTNUMBER, InPtr, MAX INPUT IMAGE BYTESIZE ) e
if ( Result <> 0 ) then

ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxGetInputPtr () error:%d', [ Result ] ) );

{get/initialize pointer to the output image}

Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxGetOutputPtr( TASK_ 1 PORTNUMBER, OutPtr, MAX OUTPUT_ IMAGE BYTESIZE
) ;
if ( Result <> 0 ) Then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxGetOutputPtr () error:%d', [ Result ] ) );
end;
end;

procedure TForml.FormDestroy(Sender: TObject);

var Result : integer;
begin
Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxClose()

if ( Result <> 0 ) then
MessageBox (0, 'TCatIoOcxClose() error!', 'Error', MB OK);
end;

Wurde der Multimedia-Timer aktiviert, dann wird zyklisch die Timer1Timer-Ereignisroutine aufgerufen. In
dieser Routine werden jedesmal folgende Methoden aufgerufen:

+ TCatloOcxInputUpdate ( Die Methode triggert die Aktualisierung des Prozessabbildes der Eingange
( EIngénge werden gelesen ) );

+ TCatloOcxGetlnputData ( Die Methode liest die ProzeRdaten der Eingénge in den Inputimage-
Datenpuffer )

» ViewData ( Hilfsprozedur: Zeigt die aktuellen Werte der Eingange in einer ListBox an );
+ CalculateNewOutputs ( Hilsfsprozedur: Generiert/VVerandert die Werte der Ausgange ( z.B. Lauflicht ) );

+ TCatloOcxSetOutputData ( Die Methode setzt die ProzeRdaten der Ausgange mit den Daten aus dem
Outputimage-Datenpuffer )

+ TCatloOcxOutputUpdate ( Die Methode triggert die Aktualisierung des Prozessabbildes der Ausgange
( Ausgange werden geschrieben ) );

» ViewData ( Hilfsprozedur: Zeigt die aktuellen Werte der Ausgange in einer ListBox an );
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procedure TForml.TimerlTimer (Sender: TObject) ;

var Result : integer;
begin
try
{Update input image}
Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxInputUpdate( TASK 1 PORTNUMBER ) ;
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxInputUpdate() error:%d', [ Result ] ) );

{read input values}
Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxGetInputData( TASK 1 PORTNUMBER, InputImage[0], MAX INPUT
_IMAGE BYTESIZE );
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxGetInputData() error:%d', [ Result ] ) );

{View inputs}
ViewData ( ListBox2, @InputImage, MAX INPUT IMAGE BYTESIZE ) 2

{Calculate new output values (running light)}
CalculateNewOutputs ( @OutputImage, MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE );

{write output values}
Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxSetOutputData( TASK 1 PORTNUMBER, OutputImage[0], MAX OUT
PUT IMAGE BYTESIZE );
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxSetOutputData() error:%d', [ Result ] ) );

{Update output image}

Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxOutputUpdate ( TASK 1 PORTNUMBER ) ;
if ( Result <> 0 ) then
ListBoxl.Items.Insert (0, Format ('TCatIoOcxOutputUpdate() error:%d', [ Result ] ) );

{View outputs}
ViewData ( ListBox3, @OutputImage, MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE ) 2

except

Timerl.Enabled := false;

ListBoxl.Items.Insert (0, 'TCatIoOcx exception error:%d' );
end;

end;

Die Routinen zum aktivieren/deaktivieren des Timers:

procedure TForml.StartButtonClick (Sender: TObject);

begin
StartButton.Enabled := false;
StopButton.Enabled := true;
Timerl.Enabled := true;

end;

procedure TForml.StopButtonClick(Sender: TObject);

begin
StartButton.Enabled := true;
StopButton.Enabled := false;
Timerl.Enabled := false;
end;

Die Routine fir den 10-Reset:

procedure TForml.ButtonlClick (Sender: TObject) ;

var Result : integer;
begin

Result := TCatIoOcxl.TCatIoOcxReset ();

if ( Result <> 0 ) Then

ListBoxl.Items.Insert( 0, Format ('TCatIoOcxReset () error:%d', [ Result ] ) );
end;

procedure TForml.InitControls();

var Row :integer;

begin
StartButton.Enabled := true;
StopButton.Enabled := false;
Timerl.Enabled := false;
Timerl.Interval := 100; {100 ms}

for Row:= 0 To MAX INPUT IMAGE BYTESIZE - 1 do
ListBox2.Items.Add( Format ( 'Byte[%d]', [Row] ) );
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for Row:= 0 To MAX OUTPUT IMAGE BYTESIZE - 1 do
ListBox3.Items.Add( Format( 'Byte[%d]', [Row] ) );
end;

procedure TForml.CalculateNewOutputs (pData : Pointer; cbSize :integer) ;
var i:integer;
pByte : "Byte;

begin
if ( pbata <> NIL ) And (cbSize > 0) then
begin
for i:= 0 to <cbSize - 1 do
begin
pByte := Pointer (Integer (pbata) + 1i);
if ( pByte” = 0 ) then pByte” :=1
else pByte” := pByte” shl 1;
end;
end;
end;
procedure TForml.ViewData( var ListBox : TListBox; pData : Pointer; cbSize :integer );
var
ByteOff : Integer;
pByte : "Byte;
begin
if ( pData <> NIL ) And (cbSize > 0) then
begin
for ByteOff := 0 to cbSize - 1 do
begin
pByte:= Pointer( integer (pData) + ByteOff );
ListBox.Items.Strings[ByteOff] := Format ('Byte[%d] Value:0x%x', [ ByteOff, pByte” ] );
end;
end;
end;
end.

Die Sourcen zu diesem Beispiel kdnnen sie hier entpacken: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/
Resources/12082517899.exe

7.3 C++ Beispiel

7.3.1 Konfiguration
Der TwinCAT System Manager wird zur Konfiguration des TwinCAT Systems verwendet.
Fir dieses Beispiel ist folgendes zu konfigurieren:

- Das |/O-Gerat [P_33] (z. B. Beckhoff FC2001)

- Zwei 1/O Tasks [P 34]

- Die Prozessabbilder [» _34] dieser Tasks

- Das Mapping [P_36] zwischen den I/O Tasks und den I/O Geraten

7.3.11 Das E/A Gerat

Das Zuflgen von Geraten und Boxen ist in der Dokumentation: TwinCAT System Manager - E/A
Konfiguration beschrieben.
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= E/4 - Konfiguration
=B E/A Gerdte
= 85 Geral 1 (FE200:)
----- <%= Gerat 1-Prozebabhild
- -1 Eingange
i §| Ausginge
E| _H Box 1 [BEZ2000]
- & Eingdnge
o @] Ausgdnge
M Klemme 4 (KL4032)
5% Klemme 3 (KL3002)
B End-Klerme [FL9070)

%T Eingange
‘l Auzgange
o KlemmEE[KU 012

- ErtKlemme (<L3010)
B Zuordnungen

7.3.1.2 Die E/A Tasks

An dieser Stelle missen die E/A Tasks zugefiigt werden. Bis zu 5 Tasks sind verfligbar. Im Karteireiter
"Task " auf der rechten Seite wird automatisch eine Portnummer von 301, fir Task 1, bis 305, fur Task 5
eingetragen. Bitte vergewissern Sie sich, dass die Checkbox "Auto Start " deaktiviert ist. In diesem
Programm laufen die Echtzeittasks nicht, lediglich ihre Prozessabbilder werden benutzt. Detaillierte

Informationen lber die Einstellungen der Tasks finden Sie unter: TwinCAT System Manager — Task-
Einstellungen.

L——_I-ﬂ Echtzeit - Konfiguration :
----- ik Echtzeit-Einstellungen Uees |EInI|ne|
El [B¥ Zusdtzliche Tazks
- - Task 1rme Tasknarne: ITask Tz Part: am
- esda Task Tms-Prozefabbild I Auto-Start — Optiaher
. gl E'HQE!@E Eriritat: I'I —] [T 140 am T askanfar
- - @l Ausgdnge
-[21 Task 10ms Zoklusticks: 10 = 100000 s || Disable
BB SFS - Konfigurati )
; Nu:uckenu-nkilga;;:jr;iun I™ | warmung bei [ Eerechreitung [ Symbole erzeuger
I':'Il E /4 - Konfiguration ™ fessagetion [ Extem spnchroris
- B E/A Gerdte
+-EE Gerat 1 [FC200x)
-8 Zuodnungen Eommentar:
@@ Task Tms - Gerdt 1 [FC200x)
‘g8 Taszk 10ms - Gerdt 1 [FC200%)
7.31.3 Die Prozessabbilder

Nachdem die beiden I/O Tasks zugefugt wurden, muss fur jeden Task das Prozessabbild konfiguriert
werden. Weitere Informationen dazu finden Sie ebenfalls in der Dokumentation TwinCAT System Manager.
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=B Echtzeit - Konfiguration

{8k Echtzeit-Einstellungen
=-[B¥ Zusitzliche Tasks
=-[B1 Task 1ms
- e=dm Task Tme-Prozefabbild
- & Eingange
C - 8] Ausginge
=-[B1 Task 10ms
~.=¥a Task 10ms Prozefabhbild
- 81 Eingénge
o begyl loDeviceState
: ---é;)‘l‘ Cigitalln
= §l Ausginge

e YR Dtz

Um sicher zu stellen, dass die im System Manager benutzten Datentypen der Taskvariablen zur C++
Applikation passen, generiert der System Manager fir jeden Task eine Header Datei.

Elﬂ Echtzeit - Konfiguration

ﬂ; Echtzeit-Einstellungen
El@ Zuszatzliche T azhs

# [ Tl Task Exportieren. .

SPS -k
! ﬂ Header D atel Exportieren. .

----- BE Mocken

- A - Ke & Ausschneiden Shig+

BB RPN
o 5 Eopieren Chg+C
= 2u° @) Disabled

ii Tosr TS - IeTan T[T CEO0x]

i"ﬁ Tazk 10msz - Gerat 1 [FC200x)
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Das Beispiel einer solchen Header Datei ist nachfolgend dargestellt:

L

Die Header Datei enthalt die ADS Port Nummer der Task, die Grolke des Eingangs- und

A S
A

< BECEHOFF Industrie Elelktronil

A

< TwinCAT ID HeaderFile

A

A
o

< Tazklm=.h

#define TASKIMS PORTHUMEBER 301

#define TASKIMS_ THPUTSIZE 2
#define TASKIMS_OUTPUTSIZE 4

fpragma packi{push, 1)
typedef =truct

zhort AnaloglIl;
} Tasklm= _Input=s, #*#PTasklm=s Inputs;

typedef =truct
short AnalogOut_1:
zhort AnalogOut_2:
} Tasklm=s Outputs, #FTasllns Outputs;

#pragma pacl{popl

Ausgangsprozessabbildes ( in Bytes) und die Variablen des Prozessabbilds als strukturierte Bestandteile.

7314 Das Mapping (Zuordnung)

Verknlpfen Sie die Variablen mit dem korrespondierenden Feldbus I/O. Genauere Informationen zur
Variablen Verkniuipfung finden Sie in der Dokumentation TwinCAT System Manager - Variablen

Verknipfungen.
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Elﬂ Echtzeit - K.onfiguration

ﬂ; E chtzeit-Einstellungen
ElIE Zuzatzliche Tasks
=B Task Tms

-I- Task 1ms-Prozefabbild
El%T Eingdnge
! o
- -8 Ausginge @ Werkniipfung Andem..
#-[B1 Task 10ms ar Werknlipfunglen] [Gschen
BB SPS - Konfiguration Gehe zu verknlipfter W ariable
----- BE Mocken - Konfiguration
I'_—'Il E#A, - Konfiguration
- B/ Gerdte & aiable Einfiigen...
{ B Gerat 1 (FC200 K Yanable Lozchen...
El--i"'ﬁ Zuardnungen = -
@8 Task Tms-Ger Adiesse Yerschishen. ..
“gg Task 10ms - Ge

MHamen won wverkniifter Y ariable

>3 Whline Schreben...
>3 Mrline Eorncen..

. Forcen Zunicknebmen

Q Zum W atchfenster hinzufiigen
QR Fue dem Watchifenster entternien

i

Nach der Konfiguration muss noch die Sicherung in der Registry erfolgen. Danach starten/ oder re-starten
Sie das TwinCAT System...

&

... mit diesem Button.

7.3.2 Implementierung

7.3.2.1 Beispiel (OS NT/2000/XP)/CE

L1777 7 777777777777 7777777777777777777777777777777777777777777777777777777777
//

// Beckhoff Automation

//

// TwinCAT® I/O sample program

//

L1770 7777777777777 7777777777777777777777777777777777777777777777777777777777
#include "stdio.h"

#include "conio.h"

#include "windows.h"

#include "mmsystem.h"

#include "TCatIoApi.h" // header file shipped with TwinCAT® I/O
#include "Tasklms.h" // TwinCAT® System Manager generated
#include "TasklOms.h" // TwinCAT® System Manager generated
#define IOERR IOSTATEBUSY 0x2075

#define TASKIMS DELAY 1 // ms

#define TASK10MS DELAY 10 // ms

#define DELAY IN 100NS (x) (x*10000)

PTasklms_ Outputs pTlmsOut;

PTasklms Inputs pTlmsIn;

PTask1l0Oms Outputs pT1l0msOut;

PTask1l0Oms Inputs pT1l0msIn;
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L1111 707 7777777777777 777 777777777777 7777777777777777777777777777777777777777
void CALLBACK TimerProcl ( UINT uID, UINT uMsg, DWORD dwUser, DWORD dwl, DWORD

dw2 )
{

static int i=0;
long nError;
static _ int64 nLastCpuTime=0, nActCpuTime=0;

TCatIoGetCpuTime ( &nActCpuTime ) ; // 0.5 ms, filter extra events
if ( (nActCpuTime - nLastCpuTime) > (DELAY_IN_lOONS(TASKlMS_DELAY)/Z) )
{
nLastCpuTime =nActCpuTime;
// first try to get the inputs and test if input update succeeded
if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASKIMS PORTNUMBER )) == )
{
// do your calculation and logic
pTlmsOut->AnalogOut = pTlmsIn->AnalogIn;
// start the I/O update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASKIMS PORTNUMBER ) ;
}
else
printf ( "TCatInputUpdate (%d) %d failed with 0x%x !\n",
TASKIMS PORTNUMBER, i++, nError );

}

[T 7777777777777
void CALLBACK TimerProc2( UINT uID, UINT uMsg, DWORD dwUser, DWORD dwl, DWORD
dw2 )
{

static int i=0;

long nError;

static _ int64 nLastCpuTime=0, nActCpuTime=0;

TCatIoGetCpuTime ( &nActCpuTime ); // 5 ms, filter extra events
if ( (nActCpuTime - nLastCpuTime) > (DELAY IN 100NS(TASK10MS DELAY)/2) )
{
nLastCpuTime = nActCpuTime;
// try to get the inputs and test if input update succeeded
if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASK10MS PORTNUMBER )) == 0 )
{
// optionally test the device state, zero is ok.
if ( pTlOmsIn->IoDeviceState != 0 )
printf( "I Device Error !\n" );
else
{
// do your calculation and logic
pT10msOut->DigitalOut[0] = pTlO0msIn->DigitalIn[0];
pT10msOut->DigitalOut[1l] = pTlOmsIn->DigitalIn[1];
// start the I/O update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASK10MS PORTNUMBER ) ;

}

else
printf ("TCatInputUpdate (%d) %d failed with 0x%x !\n",
TASKlOMS_PORTNUMBER, i++, nError );

}
N YN

void main ()
{
MMRESULT idTimerl, idTimer2;
timeBeginPeriod (1) ;
// always call TCatIoOpen first.
if ( TCatIoOpen() == 0 )
{
// get the process image pointer
if ( TCatIoGetOutputPtr (TASKIMS PORTNUMBER, (void**)&pTlmsOut,sizeof (Tasklms Outputs) ) ==
&&
TCatIoGetInputPtr ( TASKIMS PORTNUMBER, (void**) &pTlmsIn, sizeof (Tasklms Inputs) ) == 0 &&
TCatIOGetOutputPtr(TASKlOMS_PORTNUMBER,
(void**) &pT10msOut, sizeof (TasklOms_ Outputs) )== 0 &&
TCatIoGetInputPtr (TASK10MS PORTNUMBER,
(void**) &pT10msIn, sizeof (TasklOms Inputs) )== 0 )
{
//do some other initialization
idTimerl = timeSetEvent ( TASKIMS DELAY, 0,TimerProcl, 0, TIME PERIODIC|
TIME CALLBACK_FUNCTION ) 8
idTimer2 = timeSetEvent (TASK10MS DELAY, 0, TimerProc2, 0, TIME PERIODIC|
TIME CALLBACK FUNCTION ) ;
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//just wait for the end

getch (),

// events are no longer needed
timeKillEvent (1idTimerl ) ;
timeKillEvent ( 1idTimer2 );

}
// free resources
TCatIoClose();

}

timeEndPeriod (1) ;

7.3.2.2 Beispiel (OS CE)

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082519307.zip

NN
;; Beckhoff Automation

;§ TwinCAT CE ® I/0O sample program using TwinCAT Timer.
j;/////////////////////////////////////////////////////////////////////////////

// TcTimerWrap.lib and TCatIoDrvW32.lib must be linked for this project
//

#include "stdio.h"

#include "windows.h"

#include "TCatIoW32Api.h" // header file shipped with TwinCAT® I/O
#include "TcTimerApi.h" // header file shipped with TwinCAT® I/O
#include "Tasklms.h" // TwinCAT® System Manager generated

#include "TasklOms.h" // TwinCAT® System Manager generated

#define IOERR IOSTATEBUSY 0x2075

#define TASKIMS DELAY 1 // Ticks

#define TASK10MS_ DELAY 10 // Ticks

#define DELAY IN 100NS (x) (x*10000)

PTasklms Outputs pTlmsOut;

PTasklms_ Inputs pTlmsIn;

PTasklOms_Outputs pT10msOut;

PTasklOms Inputs pT1l0msIn;

HANDLE g_hEventl, g hEvent2;

BOOL g_bExit;

L1117 7077777777777 7777777777777 7777777777777 77777777777777777777777777777777
static DWORD WINAPI TimerProcl ( LPVOID lpParam)
{

static int i=0;

long nError;

while(!g bExit)
{
WaitForSingleObject (g _hEventl, INFINITE) ;
// first try to get the inputs and test if input update succeeded
if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASKIMS PORTNUMBER )) == )
{
// do your calculation and logic
pTlmsOut->AnalogOut = pTlmsIn->Analogln;
// start the I/O update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASKIMS PORTNUMBER ) ;
}
else
printf ( "TCatInputUpdate (%d) %d failed with 0x%x !\n",
TASK1IMS PORTNUMBER, i++, nError );
}
return 0;

}

NN
static DWORD WINAPI TimerProc2( LPVOID lpParam)
{

static int i=0;

long nError;

while(!g bExit)
{
WaitForSingleObject (g hEvent2, INFINITE) ;

TX1100 Version: 1.1 39


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082519307.zip

Beispiele BEGKHOFF

if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASK10MS PORTNUMBER )) == 0 )
{

// optionally test the device state, zero is ok.

if ( pTlOmsIn->IoDeviceState != 0 )
printf( "I Device Error !\n" );

else

{
// do your calculation and logic
pT10msOut->DigitalOut[0] = pTlOmsIn->DigitalIn(0];
pTl0msOut->DigitalOut[l] = pTlOmsIn->DigitalIn[1l];
// start the I/O update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASK10MS PORTNUMBER ) ;

}
else
printf ("TCatInputUpdate (%d) %d failed with 0x%x !\n",
TASKlOMSiPORTNUMBER, i++, nError );
}
return 0;

}

L1110 7 7777777777777 7777 7777777777777 77777777777777777777777777777777777777
int WINAPI WinMain ( HINSTANCE hInstance,

HINSTANCE hPrevInstance,

LPTSTR lpCmdLine,

int nCmdShow)

INT idTimerl, idTimer2;
TCHAR pszTasklName [MAX PATH] = TEXT ("evt TASK 1 TICK");
TCHAR pszTask2Name [MAX PATH] = TEXT ("evt TASK 10 TICK");
HANDLE hThreadTaskl, hThreadTask2;
long m _nAdsState;
DWORD m_dwBaseTime;
// always call TCatIoOpen first.
if ( TCatIoOpen() == )
{
m_nAdsState = TCatGetState();

if( (TcTimerInitialize() != STATUS SUCCESS) || (m nAdsState != ADSSTATE RUN) )
{
TCatIoClose () ;
printf ("Failed to Initialize TcTimer or TwinCAT not in RUN mode\n");
getchar () ;

return FALSE;
}

m_dwBaseTime = TcTimerGetTickTime ()/10;
printf ("Base Time = %d microseconds\n", m dwBaseTime) ;

// get the process image pointer

if ( TCatIoGetOutputPtr (TASKIMS PORTNUMBER, (void**)&pTlmsOut,sizeof (Tasklms Outputs) ) == 0
&&
TCatIoGetInputPtr ( TASKIMS PORTNUMBER, (void**) &pTlmsIn, sizeof (Tasklms Inputs) ) == 0 &&
TCatIoGetOutputPtr (TASK10MS PORTNUMBER,
(void**) &pT10msOut, sizeof (TasklOms_Outputs) )== 0 &&
TCatIOGetInputPtr(TASKlOMS_PORTNUMBER,
(void**) &pT10msIn, sizeof (TasklOms Inputs) )== 0 )

{
// Create Events for the Tasks
g_hEventl = CreateEvent (NULL, FALSE, FALSE, pszTask1lName) ;
g_hEvent2 = CreateEvent (NULL, FALSE, FALSE, pszTask2Name) ;
// Set Events in TcTimer
idTimerl = TcTimerSetEvent ( TASKIMS DELAY, pszTasklName, TIME CALLBACK EVENT PULSE |
TIME PERIODIC );
idTimer2 = TcTimerSetEvent ( TASK10MS DELAY, pszTask2Name, TIME CALLBACK EVENT_ PULSE |
TIME PERIODIC )8
g_bExit = FALSE;
//Create thread
hThreadTaskl = CreateThread( NULL, 0, TimerProcl, NULL, CREATE SUSPENDED, NULL) ;
hThreadTask2 = CreateThread( NULL, 0, TimerProc2, NULL, CREATE SUSPENDED, NULL);
// Set the Priorities of the Thread
if (CeSetThreadPriority(hThreadTaskl, 26) && CeSetThreadPriority (hThreadTask2, 27))
{
ResumeThread (hThreadTaskl) ;
ResumeThread (hThreadTask2) ;
}

// Wait for the end
printf ("Press any key to End !!\n");
getchar () ;
g_bExit = TRUE;
SetEvent (g hEventl);
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SetEvent (g hEvent2) ;

// events are no longer needed
TcTimerKillEvent ( idTimerl );
TcTimerKillEvent ( idTimer2 );
CloseHandle ( g hEventl );
CloseHandle ( g hEvent2 );

}

// free resources

TCatIoClose();

TcTimerDeinitialize () ;
}

return 0;

@® Beachten Sie die Systemvoraussetzungen [P 9].

1

7.3.2.3 TcTimer Sample fur VisualStudio 2005

https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcr3io/Resources/12082520715.zip

» Erzeugen Sie eine neue Konsolen Applikation im Visual Studio 2005.
* Linken Sie lhr projekt mit TcTimerWrap.lib und TCatloDrvW32.lib

» Flgen Sie folgenden Quellcode zu Ihrem Programm hinzu:
LI711111170077 11177700777 1171700777117770777771770077771177707777117177777111117

//

// Beckhoff Automation

//

// TwinCAT CE ® I/O sample program using TwinCAT Timer.
//

LIT1LT107 0770770077777 7777777 7777777777777777777777777777777777777777777777
// TcTimerWrap.lib and TCatIoDrvW32.lib must be linked for this project
//

#include "stdafx.h"

#include "stdio.h"

#include "windows.h"

#include "TCatIoW32Api.h" // header file shipped with TwinCAT® I/O
#include "TcTimerApi.h" // header file shipped with TwinCAT® I/O
#include "Tasklms.h" // TwinCAT® System Manager generated

#include "TasklOms.h" // TwinCAT® System Manager generated

#define IOERR_IOSTATEBUSY 0x2075
#define TASKIMS DELAY 1 // Ticks
#define TASK10MS_DELAY 10 // Ticks
#define DELAY IN_100NS(x) (x*10000)

PTasklms_ Outputs pTlmsOut;
PTasklms_Inputs pTlmsIn;
PTasklOms Outputs pT10msOut;
PTasklOms Inputs pT1O0msIn;
HANDLE g hEventl, g hEvent2;
BOOL g bExit;

VYV
Yy,
static DWORD WINAPI TimerProcl( LPVOID lpParam)

{

static int i=0;

long nError;

while(!g bExit)

{

WaitForSingleObject (g hEventl, INFINITE) ;

// first try to get the inputs and test if input update succeeded
if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASKIMS PORTNUMBER )) == )

{

// do your calculation and logic

pTlmsOut->AnalogOut pTlmsIn->AnalogIn;
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// start the I/0 update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASKIMS PORTNUMBER ) ;

}
else
printf ( "TCatInputUpdate ($d) %d failed with 0x%x !\n",
TASK1MS PORTNUMBER, i++, nError );

}

return 0;

}

L1111 000 7770007777070 7777777 7777777 777777777777777777777777777777777777777777
static DWORD WINAPI TimerProc2( LPVOID lpParam)

{

static int 1i=0;

long nError;

while(!g bExit)

{

WaitForSingleObject (g_hEvent2, INFINITE) ;

if ( (nError = TCatIoInputUpdate( TASK10MS PORTNUMBER )) == )
{

// optionally test the device state, zero is ok.

if ( pTlOmsIn->IoDeviceState != 0 )
printf( "I Device Error !\n" );
else

{

// do your calculation and logic
pT10msOut->DigitalOut[0] = pTlOmsIn->DigitalIn[0];
pT10msOut->DigitalOut[l] = pTlOmsIn->DigitalIn[l];
// start the I/O update and field bus cycle
TCatIoOutputUpdate ( TASK10MS PORTNUMBER ) ;

}

}

else

printf ("TCatInputUpdate (%d) %d failed with Ox%x !\n",
TASKlOMS_PORTNUMBER, i++, nError );

}

return 0;

}

int tmain(int argc, TCHAR* argv[])

{

INT idTimerl, idTimer2;

TCHAR pszTasklName [MAX PATH] TEXT ("evt TASK 1 TICK");
TCHAR pszTask2Name [MAX PATH] TEXT ("evt TASK 10 TICK");
HANDLE hThreadTaskl, hThreadTask2;

long m_nAdsState;

DWORD m_dwBaseTime;

// always call TCatIoOpen first.

if ( TCatIoOpen() == )

{

m nAdsState = TCatGetState();

if ( (TcTimerInitialize() != STATUS SUCCESS) && (m_nAdsState != ADSSTATE RUN) )
{

TCatIoClose();

printf ("Failed to Initialize TcTimer or TwinCAT not in RUN mode\n") ;
getchar () ;

return FALSE;

}

m_dwBaseTime = TcTimerGetTickTime () /10;

printf ("Base Time = %$d microseconds\n", m_dwBaseTime);

// get the process image pointer

if ( TCatIoGetOutputPtr (TASKIMS PORTNUMBER, (void**)&pTlmsOut,sizeof (Tasklms Outputs) ) == 0
&&

TCatIoGetInputPtr ( TASKIMS PORTNUMBER, (void**) &pTlmsIn, sizeof (Tasklms Inputs) ) == 0 &&
TCatIoGetOutputPtr (TASK10MS PORTNUMBER, (void**) &pT10msOut, sizeof (TasklOms Outputs) )== 0 &&
TCatIoGetInputPtr (TASK10MS PORTNUMBER, (void**) &pT10msIn, sizeof (TasklOms Inputs) )== 0 )

{

// Create Events for the Tasks

g_hEventl = CreateEvent (NULL, FALSE, FALSE, pszTasklName) ;

g _hEvent2 = CreateEvent (NULL, FALSE, FALSE, pszTask2Name) ;

// Set Events in TcTimer

idTimerl = TcTimerSetEvent ( TASKIMS DELAY, pszTasklName, TIME CALLBACK EVENT SET|
TIME PERIODIC ) 8

idTimer2 = TcTimerSetEvent ( TASK10MS DELAY, pszTask2Name, TIME CALLBACK EVENT SET|
TIME PERIODIC ) 8

g_bExit = FALSE;

// Create thread

hThreadTaskl = CreateThread( NULL, 0, TimerProcl, NULL, CREATE SUSPENDED, NULL) ;
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hThreadTask2 = CreateThread( NULL, 0, TimerProc2, NULL, CREATE SUSPENDED, NULL);

// Set the Priorities of the Thread

if (CeSetThreadPriority(hThreadTaskl, 26) && CeSetThreadPriority (hThreadTask2, 27))
{

ResumeThread (hThreadTaskl) ;

ResumeThread (hThreadTask2) ;

}

// Wait for the end

printf ("Press any key to End !!\n");
getchar () ;

g_bExit = TRUE;
SetEvent (g _hEventl) ;
SetEvent (g _hEvent2);

// events are no longer needed
TcTimerKillEvent ( idTimerl );
TcTimerKillEvent ( idTimer2 );
CloseHandle ( g hEventl );
CloseHandle ( g _hEvent2 );

}

// free resources
TCatIoClose();
TcTimerDeinitialize () ;

}

return 0;

}

» Sollten Sie beim Kompilieren einen Linker Fehler bekommen, stellen Sie sicher dass die Compiler
Option "/Zc:wchar_t-" eingeschaltet ist. (Offnen Sie die Projekt Eigenschaften -> Configuration
Properties->C++->Language->Treat wchar_t as Built-in Type)

Debuggen der BeispielApplikation

Um das Programm zu debuggen fiihren sie die folgenden Schritte durch:
* In der Vs2005 IDE wahlen Tools -> Options -> Device Tools -> Devices.
» Wabhlen Sie Ihr Gerat aus und 6ffnen der Properties Dialog.
» Wahlen Sie "TCP Connect Transport" aus und geben Sie die IP Adresse lhres Gerates ein
» Auf Inrem Cx Gertét navigieren sie zu \Hard Disk\System
» Starten Sie die Tools "conmanclient2" und "cmaccept”
* In der IDE wahlen Sie Tools -> Connect to Device.
 Starten Sie das Programm.
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8 TwinCAT 10 und FCxxxx

TwinCAT 10 mit FC310x, FC510x und FC520x

TwinCAT 1O enthalt die Geratetreiber und die Konfigurationssoftware (TwinCAT System Manager) fir die
PC-Karten FC310x, FC510x und FC520x unter Windows NT, 2000 und XP.

Die FcloApi-DLL bietet die Schnittstellen flir beliebige Windows-Anwendungen zum Zugriff auf die
Prozessdaten dieser PC-Karten.

Fir die Konfiguration des Feldbusses mit dem TwinCAT System Manager sei auf die Beschreibungen der
PC-Karten FC310x, FC510x und FC520x verwiesen. Auch die Diagnoseschnittstelle des jeweiligen
Feldbusses ist dort ausfiihrlich beschrieben.

Neben der Konfiguration des Feldbusses ist im TwinCAT System Manager noch eine |0-Task einzurichten,
mit der die entsprechende Feldbuskarte nachgetriggert wird. Die Zykluszeit der |0-Task entspricht der
Zykluszeit auf dem Feldbus. Dazu ist mindestens eine Variable des Feldbus Devices (FC310x, FC510x bzw.
FC520x) mit einer Variablen der 10-Task zu verknupfen.

8.1 Einrichten einer |0-Task

Im Baum des TwinCAT System Manager ist unter Echtzeit-Konfiguration eine 10-Task einzurichten:

E‘E Echtzeit - Konfiguration

ﬂ; Echtzeit-Einstellungen
|E‘ Zusatzliche Tasks

' MC - Konfiguration

' SPS - Konfiguration

----- ﬁ Mocken - Konfiguration

= E/a - Konfiguration
=B E/A Gerite

- B Gerat 1 (FC310%)

+ Gerdt 1-Prozefiabbild
QT Eingange
‘,I, Ausgange
=8 Box 1{BK3120)
%T Eingange
----- ‘,I, Ausgange
(- Klemme 2 (KL2114)
- Klemme 3 (KL2114)
B § Klemme 4 (KL1012)
B § Klemme 5 (KL1012)
ﬁj End-Klemme (KL9010)
@8 Zuordnungen

Mit der rechten Maustaste ist auf Zusétzliche Tasks zu klicken, um eine Task (IO-Task) anzufiigen:

M Task Anfiigen...

[g* Task Importieren...

i Einfiigen Strg+V
ﬂ Einfiigen mit Verkn. Alt+Strg+v

In dem erscheinenden Dialog kann der Name der Task angepasst werden:
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x|

Einfiigen einer Task

M ame: |0-T ask, Dka_lrl I

K.ommentar: Abbruch |

In der rechten Fensterhalfte kdnnen jetzt die Einstellungen der I0-Task angepasst werden:

Die Check-Box Auto-Start muss angeklickt, die Zykluszeit des Feldbusses kann dann unter Zyklusticks
angepasst werden. Weiterhin wird noch der Port fir die Funktionsaufrufe der FcloApi-DLL bendtigt, alle

anderen Parameter brauchen nicht verandert werden.

Task |Dnline|

Taskname: IIO-TasI-: Part: |3|3"| —
— v Auto-Start — Optionen

Prioritat: I'I :I ™ 1/0 am Taskanfang

Zyklusticks:  [10 = [10.000 ms I™ Disable

[~ Wamung bei Uberschreitung [~ Symbole erzeugen

I Messagebon [T BExtem synchronisieren

Kommentar:

Verkniipfen der 10-Task mit dem Feldbus-Device

Weiterhin muss mindestens eine Variable der |O-Task mit dem Feldbus Device verknlpft werden. Dazu ist
im Baum auf die Eingange der 10-Task zu gehen:
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=- Bl Echtzeit - Konfiguration

@ EchizeitEinstelungen
=-[BF Zusstziiche Tasks
=-[B1 I0-Task

.=}m 10-Task-ProzeBabhild

|
. .l Ausginge
- J NC - Konfiguration
- 5PS - Konfiguration
----- BE Nocken - Konfiguration

= Efa - Konfiguration

- B8 E/A Gerte
=B Gerat 1 (FC310x)
-.=}= Gerat 1-Prozefabbild
- §1 Eingénge
- @ Ausginge
=58 Box 1(BK3120)
[ §1 Eingénge
- @] Ausginge
B Klemme 2 (KL2114)
£ Klemme 3 (KL2114)
Klemme 4 (KL101Z)
Klemme 5 (KL101Z)

@8 Zuordnungen

End-+lemme (123010}

Durch Klicken der rechten Maustaste erscheint ein Pop-Up-Mend, Uber das eine neue Variable angefligt
werden kann:

M Variable Einfiigen...

Adressen neu Berechnen

In dem Variablen-Dialog kénnen Name der Variablen, Start Address (Adresse im Prozessabbild der [O-Task)

und der Variablentyp eingegeben werden:
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Einfiigen von Variablen
Marme; BowE rrarCounted mehrfach: |1 =
! Abbruch |
K.ommentar:
Start Address: Byte: n - Bit: B =
—Yariablentyp — Sortiert nach—
EIT 01 " Name
INTS 1.0 Q il
BITS 1.0 C Typ
BITARRS 1.0
BYTE 1.0
JIMT1E 20
INT1R 20
IHIKTOADDD an LI

Auf dem Karteireiter "Variable" im rechten Fenster wird jetzt durch Klicken des Buttons Verkniipft m. die
zugeordnete Variable des Feldbus Devices ausgewahlt:

Variable |F|E|gs I Online I

MName: jox EmorCounte

Typ: |USINT

Gruppe: |Engange Grofe: 1.0

Adresse: |0 () User ID: o

Verknipftm. | |

Kommertar: 4]
|

ADS Info:  |Port: 301, IGm: (xF020. IOffs: (D, Len: 1

In dem Dialog "Variablenverknlpfung" werden jetzt die Variablen angezeigt, die verknipft werden kénnen.
Die entsprechende Variable ist auszuwahlen und der Dialog mit Okay zu verlassen:
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Variablenverkniipfung BoxErrorCounter (Eingang)

x|

= B4 E4A - Konfiguration
=28 E/4 Gerdte
=-E9 Gerdt 1 [FC310x)
=51 Box1 (BKI120)
& DpState >
=] Cdlinfo
&l cdStated >

1B 0.0, UINTE[1.00

IB 0.0, UINTE[1.0]
%] nReserved_HIDDEM

&l actionCounter >
IE
&l actualModula >

— Zeige Y arablen
&+ Unbenutzt
= Alle

[ Keine Dizabled

—Zeige Warablen Typen

[T Paszsender Tup

: ¥ Pazzende Grofe

(B 1.0, UINTE [1.00

1B 5.0, LINT[1.0] I~ Alle Typen
10.0, LINTE[1.0] _
Offset
B 11.0, UINTS [1.0] i
[ Kontinuierlich
[~ fine Dialog

—%ariablen M ame

[~ Ubergeben
[~ Obermehmen

Abbruch

Auf dem Karteireiter "Variable" ist jetzt die Verknupfungsinformation eingetragen.

Variable |Flags I Orling I

MName: IBI:o-;ElTDrCDunter

Typ: |UsINT

Gruppe: IE”EIﬁﬂEIE Grole: I'I 1]

Adresse: Ifi (e} User 1D ID

Vercnupft m.I Ierror . Cdlinfo . Engange . Gerat 1 (FC31(x) . ESA Gerate

Kommentar: ;I
[~

ADS Info: Part: 301, 1Ge: B<FO20, 10ffs: (D, Len: 1
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Starten des Feldbusses

Das Projekt ist schlieRlich noch in der Registry zu speichern (liber das Regsitry-lcon im System-Manager)
und TwinCAT zu starten (Uber das TwinCAT-lcon im TwinCAT System Manager oder in der Icon-Leiste
unten rechts).

Dann sollte der Feldbus hochlaufen, Giber den System-Manager konnen die Zustande diagnostiziert oder
Ausgange gesetzt werden.

Dokumente

Im Folgenden werden die Funktionalitdten der Beckhoff PCl-Karte FC310x (als Master und Slave) fir den
Einsatz unter TwinCAT (NCI, PTP, PLC und IO) beschrieben.

Die folgenden Kapitel gelten auch fir die PROFIBUS-Anschaltung des CX1000 (CX1500-M310 (Master)
bzw. CX1500-B310 (Slave)), die Bezeichnung FC310x bezieht sich dann auch auf die CX1500-M310-Master
bzw. CX1500-B310-Slave-Anschaltung.

8.2 Zugriff auf die Prozessdaten des Feldbusses

Der konsistente Zugriff Uber die 10-Task funktioniert nur fur die Variablen des Feldbusses, die mit der 10-
Task verknUpft sind. Wie weiter oben bei der Konfiguration fir eine Eingangs-Variable gezeigt, missen fur
alle Feldbus-Variablen, auf die konsistent zugegriffen werden soll, entsprechende Variablen der |O-Task
angelegt und mit diesen verknlpft werden. Die Offsets der Zugriffsfunktionen beziehen sich auf die
Adressen der Variablen der 10-Task (die Variable BoxErrorCounter befindet sich auf Adresse 0 des
Eingangsprozessabbildes der |0O-Task):

Variable |F|E|gs I Online I

Mame: BowEmorCounte

Typ: |USINT

Gruppe: |Eingange Grobe: [10

Adresse: |0 (e User ID): o

Verkniipft m. | |

Kommentar: -
|

ADS Info: [Port: 301, IGrp: BeFO20, IOffs: (e, Len: 1

Das Prozessabbild der I0-Task kann in Form einer H-Datei exportiert werden, wenn man mit der rechten
Maustaste auf die 10-Task im Baum klickt:
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‘g Task Exportieren...

kil )| Header Datei Exportieren...

.:',"o Ausschneiden Strg+¥
Kopieren Strg+C
X Disabled

StartimageUpdate
long StartimageUpdate(int portNo, int time, int outpLength, int inpLength);

Die Funktion StartimageUpdate muss beim Hochlauf der Anwendung einmal aufgerufen werden, um den
Timer zu starten, der den konsistenten Zugriff auf die Prozessdaten durchfiihrt. Dabei sind der Port portNo
der 10-Task, die Zykluszeit time des Timers in ms sowie die Lange des Eingangs- bzw. Ausgangs-
Prozessabbildes inpLength bzw. outpLength der I0-Task (entsprechend der bei der Definition der Variablen
erzeugten Adressen) anzugeben. Innerhalb der Timer-Routine wird das Eingangs-Prozessabbild der 10-
Task konsistent gelesen und lokal zwischengespeichert, so dass der Zugriff auf die Eingangs-Prozessdaten
mit der Funktion ReadInputs sehr schnell geht. Das Ausgangs-Prozessabbild der IO-Task wird nur mit dem
lokalen Prozessabbild konsistent aktualisiert, wenn durch einen Aufruf von WriteOutputs auf das lokale
Prozessabbild zugegriffen wurde. Auch der Aufruf von WriteOutputs geht daher sehr schnell.

Rickgabewerte:

0: kein Fehler

-1: Timer konnte nicht gestartet werden

-2: AMS-Adresse konnte nicht gelesen werden

-3: nicht genugend Speicher fir lokales Prozessabbild

-4: Timer lauft bereits

StartimageUpdateWithwd
long StartimageUpdateWithWd(int portNo, int time, int outpLength, int inpLength, int wdTime);

Die Funktion StartimageUpdateWithWd beinhaltet die gleiche Funktionalitat wie StartimageUpdate und
startet zusatzlich noch einen Watchdog. Der Watchdog wird nachgetriggert, wenn die Funktionen
ReadInputs oder WriteOutputs aufgerufen werden. Ist das innerhalb der Watchdog-Time nicht der Fall, wird
ein 10-Reset auf allen Devices durchgefuhrt (das fihrt zum Abschalten der Ausgange) und die Outputs im
Prozessabbild werden auf 0 gesetzt.

StoplmageUpdate
long StoplmageUpdate(void);

Die Funktion StoplmageUpdate muss nur aufgerufen werden, wenn beim Beenden der Anwendung die DLL
nicht automatisch entladen wird (ist bei z.B. bei Anwendung auf LabView-CVI-Basis der Fall).

Rickgabewerte:
0: kein Fehler
-5: DLL nicht mehr aktiv

Readlnputs

long ReadInputs(int offset, int length, unsigned char * pData);
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Mit der Funktion Readlnputs wird das lokale Eingangs-Prozessabbild bzw. Teile davon gelesen. Dabei sind
der offset innerhalb des Eingangs-Prozessabbildes der |O-Task, die Lange length der zu lesenden Daten
und ein Pointer pData auf einen Speicherbereich, in den die Eingangsdaten kopiert werden koénnen,
Ubergeben werden.

Ruckgabewerte:

0: kein Fehler

-1: Timer lauft nicht

-2: Offset ist zu groB

-5: DLL nicht mehr aktiv

WriteOutputs
long WriteOutputs(int offset, int length, unsigned char * pData);

Mit der Funktion Writelnputs wird das lokale Ausgangs-Prozessabbild bzw. Teile davon beschrieben. Dabei
sind der offset innerhalb des Ausgangs-Prozessabbildes der 10-Task, die Lange length der zu lesenden
Daten und ein Pointer pData auf einen Speicherbereich auf die Ausgangsdaten, Ubergeben werden.

Ruckgabewerte:

0: kein Fehler

-1: Timer lauft nicht

-2: Offset ist zu groRy

-5: DLL nicht mehr aktiv

8.3 Direkter Zugriff auf DP-RAM

Alternativ zum konsistenten Zugriff Giber die [0-Task [P 49] kann direkt auf das DP-RAM zugegriffen werden.
Dabei ist nur WORD-Konsistenz méglich, dafiir ist er maximal schnell, die Totzeit (Alter einer gelesenen
Variable bzw. Verzégerungszeit bis eine geschriebene Variable auf dem Feldbus gesendet wird) ist maximal
so grof’ wie die Zykluszeit der I0-Task. Es ist zu beachten, dass die Ausgangsvariablen des Feldbusses, die
Uber direkten Zugriff beschrieben werden, nicht mit Variablen der IO- Task verknlpft sein dirfen, da diese
sonst durch die |0-Task wieder Uberschrieben werden. Die Offsets der Zugriffsfunktionen beziehen sich auf
die Variablenadressen des Feldbus Devices, d. h. die Adresse ist auf dem Karteireiter "Variable" bei der
entsprechenden Variablen unter dem Feldbus Devices nachzuschauen (in dem abgebildeten Beispiel
handelt es sich um die Adresse 4.1):

TX1100 Version: 1.1 51



TwinCAT 1O und FCxxxx

BECKHOFF

T Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei

Bearbeiten Aktonen Ansicht Optionen 7

=181 x|

IDE@HE &0 $BRRS #eavdaon @S =2qQeesd e ?

+ I0-Task-Prozefiabbild

= &1 Eingange
gl BoxErrorCounter

------ ‘l Ausgange

' MC - Konfiguration
! SPS - Konfiguration
- B Nocken - Konfiguration
|'_—'|--. E/A - Konfiguration

=B E/A Gerdte

- E Gerat 1 (FC310%)
iadm Gerat 1-ProzeBabbild

%T Eingénge

- § Ausgénge

=5 Bax 1(BK3120)

H Klemme 2 (KL2114)
E-§ Kanal 1

© i@l Ausgang
-8 Kanal2
e
F-§ Kanal 3

. Kanal 4

- Klemme 3 (KL2114)
B # Klemme 4 (KL1012)
B~ § Klemme 5 (KL1012)

g Zuordnunaen

Bereit

,@j End-lemme (KL9010)

&l

Variable |Flags I Onlinel

Name: JAusgang

Typ: |BoOL

Gmppe: IKEI"IE' 2

Adresse: I‘H

Grade: 0.1

User |D: ID

Verknipft m. | |

Kommentar:

ADS Info:

IF‘ort: 300, 1Grp: ©eADD, 10fs: B2l Len: 1

[Lokal (10.3.2.103.1.1) NPT

Bei den PROFIBUS-PC-Karten FC310x ist zu beachten, dass die 4 Bytes vor jeder ersten Eingangs- und
Ausgangsvariable eines PROFIBUS-Slaves fir den PROFIBUS-Protokollheader verwendet werden (daher
ist der kleinste Offset einer Variablen an der FC310x auch 4), ein Beschreiben dieser jeweiligen 4 Bytes fuhrt
zu Stérungen auf dem PROFIBUS. Daher sollte darauf geachtet werden, dass beim direkten Zugriff nur auf
die Bereiche zugegriffen wird, in denen sich tatsachlich Variablen befinden, eine Ubersicht kann man sich im
rechten Fenster unten anzeigen lassen, wenn man im Baum das Prozessabbild des Devices anklickt:
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.. Unbenannt - TwinCAT System Manager o ] 4
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen ?

IDE@E &G =08 (e dd s ald2Qewe e en R
=B Gerat 1 (FC310x) -]

O N ceriit 1-Prozefabbid Algemei | GroBe / Offse | Busfered Mapping |

- Eingdnge =
g Ausginge Name: IGemt 1-Prozefabbild Id: |'|

=4 Box 1(BK3120) Typ: [Master-Sync-Prozebabbild
%T Eingdnge
; $| Ausginge Kommentar: ;I
- Klemme 2 (KL2114)
E|‘ Kanal 1
i be-@l Ausgang 1
E|. Kanal 2 ﬂ
: -] Ausgang 2
El. ':aln‘:‘l 3 ; [T Dizabled Symbale erzeugen [
Pohe usgang
E|‘ Kanal 4

i @] Ausgang 4
E-® Klemme 3 (kL2114)

E-§ Kanal 1

| Ausgang 5 Mame | | Typ | Grifie | =Adre. .. | Ein/Aus | User ID | 'u'erkn[lpf;l
2§ Kenal2 ®] Ausgang 1 BOOL 0.1 40 Ausg.. 0
%] Ausgang & ‘l,ﬂusgang 2 BOOL 0.1 4.1 Ausg... 0
=@ Kanal 3 #| Ausgang 3 BOOL 01 42 Ausg... O
@] Ausgang 7 &/ Ausgang 4 BOOL 0.1 4.3 Ausg... 0
E-§ Kanal 4 @] Ausgang 5 BOOL 0.1 4.4 Ausg... O
i 4] Ausgang 3 &/ Ausgang 6 BOOL 0.1 4.5 Ausg... 0
B § Klemme 4 (kL1012) —' | ®lausgang 7 BOOL 0.1 4.6 Ausg... 0
- § Klemme 5 (KL1012) | Auscano & BOOL 0.1 4.7 Ausg,.. 0

-3 End-+lemme (KL9010) LI A |

Bereit [Lokal (10.3.2.103.1.1)

Wenn man mit der rechten Maustaste auf die Liste klickt, kann diese auch gedruckt oder z.B. nach Excel
kopiert werden.

Bei den Zugriffsfunktionen muss die DP-RAM-Adresse Ubergeben werden, die unter PC/ Bus/Slot auf dem
Karteireiter "FC310x", "FC510x" bzw. "FC520x" gelesen werden kann, wenn man im Baum auf das Feldbus
Device Klickt:
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., Test_BK3120F - TwinCAT System Manager L i ] 4
Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Optionen 7

IDE@HE| 0 $BRRS Mevda oo D =2qQleasd @0 ?

[+ Echtzeit - Konfiguration
g NC - Konfiguration Algemein  FC 310 | Profibus | ADS | Box States | DPRAM (Oniine) |
BM sPs - Konfiguration
BB Nocken - Konfiguration PCI Bus/Slot: |2.-“13{[bdZBJDDDDDﬂ) Search... |
E. E/A - Konfiguration Station No.: = Hardware Caonfiguration... |
- B E/A Gerdte
. B Gerat 1 (FC310%) Baudrats: |12M j U plaad Canfiguration |
-I- Gerat 1-Prozefiabbild ! : : : :
%T Einginge Operation Mode: IDP j wenfy Canfiguration |
: - § Ausgsnge NE-fccess-Time [ps); IE ﬁ Firmware:
@8 Zuordnungsn f ff
NEAoe /Cucle-T. (2 |15 = |
Firmware Update,..
PLL Syne Time [pe): IC ::I G |
= - Calzulate Equi-Ti
bty e i) |.:L. j alculate EquiTimes |
- Calculate DE-watchd
Cycle Time (&) ID :’ alculate atchdog |
< Spne Made
- |0 : :
Watchdog Time fms) | = o
DP-Cycles/ Task Cycle: |1 = O SyncSlave
Eohidod Cyele i) I-lm £ Sunctdaster
Murmmer | Boxbezeichnung | Adresse | Typ | Eing. G... | Ausg. ..
1] | ]
Bereit |Loka| (10.3.2.103. 1. 1) ailligghnlE

ReadInputsDirect
long _stdcall ReadInputsDirect(unsigned long dpRamAddress, int offset, int length, unsigned char * pData);

Mit der Funktion ReadInputsDirect werden Eingangsvariablen des Feldbus-Devices direkt aus dem DP-RAM
gelesen, der Aufruf der Funktion geht sehr schnell (ca. je Wort ca. 1,5 ps). Dabei sind die DP-RAM-Adresse
dpRamAddress des Feldbus-Devices, der offset und die Lange length der Eingangsvariablen im DP-RAM
und ein Pointer pData auf einen Speicherbereich, in den die Eingangsdaten kopiert werden koénnen,
Ubergeben werden.

Ruckgabewerte:

0: kein Fehler

-1: DP-RAM-Pointer konnte nicht alloziert werden

-2: Offset ist zu grof

-3: DP-RAM-Adresse anders als bei den vorherigen Aufrufen von ReadlnputsDirect oder WriteOutputsDirect

-5: DLL nicht mehr aktiv

WriteOutputsDirect
long _stdcall WriteOutputsDirect(unsigned long dpRamAddress, int offset, int length, unsigned char * pData);

Mit der Funktion WriteOutputsDirect werden Ausgangsvariablen des Feldbus-Devices direkt in das DP-RAM
geschrieben, der Aufruf der Funktion geht sehr schnell (ca. 1,5 ps je Bereich). Dabei sind die DP-RAM-
Adresse dpRamAddress des Feldbus-Devices, der offset und die Lange length der Ausgangsvariablen im
DP-RAM und ein Pointer pData auf die Ausgangsdaten, Ubergeben werden.

Ruckgabewerte:

0: kein Fehler
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-1: DP-RAM-Pointer konnte nicht alloziert werden
-2: Offset ist zu grofy
-3: DP-RAM-Adresse anders als bei den vorherigen Aufrufen von ReadlnputsDirect oder WriteOutputsDirect

-5: DLL nicht mehr aktiv

GetDirectinputPointer
void * GetDirectlnputPointer(unsigned long dpRamAddress);

Mit der Funktion GetDirectInputPointer kann ein Pointer auf das Eingangsprozessabbild im DP-RAM geholt
werden. Die Adressen der Eingangsvariablen miissen, wie oben beschrieben, aus dem System Manager
entnommen werden. Dabei ist die DP-RAM-Adresse dpRamAddress des Feldbus Devices zu Ubergeben.

Ruckgabewerte:
0: Fehler

I= 0: Pointer auf Eingangsvariablen im DP-RAM

GetDirectOutputPointer
void * GetDirectOutputPointer(unsigned long dpRamAddress);

Mit der Funktion GetDirectOutputPointer kann ein Pointer auf das Ausgangsprozessabbild im DP-RAM
geholt werden. Die Adressen der Ausgangsvariablen missen, wie oben beschrieben, aus dem System
Manager entnommen werden. Dabei ist die DP-RAM-Adresse dpRamAddress des Feldbus Devices zu
Ubergeben.

Ruckgabewerte:
0: Fehler

I= 0: Pointer auf Eingangsvariablen im DP-RAM
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