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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: 1.6 7
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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.

8 Version: 1.6 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: 1.6 9
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2 Ubersicht

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. Die einzelnen Software Tasks (z. B. SPS Tasks ) arbeiten jeweils auf
einem eigenen, privaten Prozessabbild, so dass die Adressen der im Prozessabbild abgelegten Symbole
(Variablen) nur lokal innerhalb der jeweiligen Tasks gultig und relevant sind.

Im TwinCAT System Manager werden die E/A-Informationen der einzelnen Software Tasks eingelesen bzw.
eingegeben. Dariiber hinaus werden die installierten Feldbusse und daran angeschlossene Module bzw.
Boxen beschrieben. Durch das Verknlpfen von Variablen der Software Tasks und Variablen der Feldbusse
werden die logischen und physikalischen Ein- und Ausgange einander zugeordnet.

Task-Task Kommunikation:

Mit Hilfe des TwinCAT System Managers kdnnen "Ein- und Ausgange " einer Task mit den "Aus- und
Eingangen" einer anderen Task zyklisch ausgetauscht werden. Die Datenkonsistenz bleibt dabei gewahrt.

Variablenorientiert:

Die kleinste ansprechbare und verknipfbare Einheit ist eine Variable. Variablen kénnen einzelne Bits sein,
Bytes, 16 Bit Datenwort, 32 Bit Datenwort, usw.. Variablen kénnen aber auch Strukturen oder Arrays
(Felder) bestehend aus anderen Datentypen sein.

Prozessabbilder:

Variablen sind immer genau einem Prozessabbild zugeordnet, d.h. die Adresse der Variablen ist innerhalb
ihres Prozessabbildes eindeutig - aber auch nur innerhalb dieses Prozessabbildes. Jede Software Task und
jeder Feldbus besitzt genau ein Prozessabbild (Ausnahme: Tasks eines SPS-Laufzeitsystems teilen sich ein
gemeinsames Prozessabbild).

Zuordnungen:

Das Ergebnis des TwinCAT System Managers sind einzelne Zuordnungen, die die erstellten Verknlpfungen
beinhalten. Zuordnungen werden jeweils zwischen Software Tasks und Feldbusgeraten sowie zwischen
zwei Software Tasks erzeugt, wenn sie gegenseitig verkniipfte Variablen besitzen. D.h. wenn Variablen
einer SPS Task mit den Variablen eines Feldbusses verknupft sind, dann wird genau eine Zuordnung
zwischen diesen beiden Elementen erzeugt. Wenn dieselbe SPS Task noch Variablen mit einem anderen
Feldbus verknUpft hat, so wird hierfiir eine zweite Zuordnung generiert. Die Zuordnungen beinhalten die
entsprechenden Kopiervorschriften um zur Laufzeit die entsprechenden Variablen austauschen zu kénnen.

Feldbusunabhangigkeit:

Bei der Definition und Programmierung der am TwinCAT System beteiligten Software Tasks braucht die Art
und der Aufbau des, bzw. der verwendeten Feldbusse nicht bekannt zu sein. Die Programmierung erfolgt mit
Hilfe logischer Variablen, die lokal innerhalb der jeweiligen Software definiert werden. Erst im TwinCAT
System Manager werden diese logischen Variablen mit anderen Variablen verkntupft, die entweder
physikalischen Ein- und Ausgangen auf dem Feldbus oder logischen Variablen anderer Tasks entsprechen.
Der Typ und die speziellen Eigenschaften der jeweiligen Feldbusse brauchen nicht bekannt sein bzw. nicht
berlcksichtigt werden.

TwinCAT System Manager unterstutzt alle verbreiteten Feldbusse und einige andere Standardschnittstellen
des PCs:

» Beckhoff Lightbus

* Profibus DP, MC (DP-V2)
* Interbus

» CANopen

+ SERCOS

* DeviceNet

» EtherCAT

10 Version: 1.6 TwinCAT 2
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« Ethernet

» Echtzeit Ethernet (Beckhoff)

* PC-Printer Port (8 Eingénge und 8 Ausgange auf TTL-Basis)

 Serielle Buskoppler BK8100 an COM

» USB-Buskoppler BK9500

* Memory Interface (DPRAM) fir PC-Karten

+ NOVRAM (Non-Volatile RAM)

+ System Management Bus (SMB) zur Diagnose von PC-Hardware wie z.B. Lifter, ...

Detaillierte Informationen zu den unterschiedlichen Feldbuskarten und anderen unterstiitzten E/A-Geraten
finden Sie in der Referenz [»_136].

TwinCAT System Manager starten:

Um den TwinCAT System Manager zu 6ffnen, betatigen Sie mit der Maus im Startmen( von Windows 'Start'
-> 'Programme’ -> TwinCAT System' ->' TwinCAT System Manager' oder das TwinCAT Icon im System
Tray von Windows und wahlen dann dort den 'System Manager'-Eintrag im aufklappenden Pop-up-Mend,
wie nachfolgend gezeigt:

B Uber TwinCAT...,

@ Ereignisanzeige
- Swyskem Manager
BB ric contral

02 Echtzeit
Raouter

Swskem
I
PLZ

Bestandteile des System Managers:

Das Fenster des System Managers ist, wie auf dem folgenden Bild zu erkennen, aufgebaut (bis einschl.
TwinCAT v2.8):

In der oberen blauen Leiste steht der Name das Projekts, in diesem Fall Maschine.wsm, darunter befindet
sich die Mentuleiste und die Toolbar (Symbolleiste), deren Funktion im nachfolgenden Kapitel Bedienung
[»_14] beschrieben wird.

Im linken groRen Fenster ist eine Baumstruktur dargestellt, in der alle Komponenten zur Systemkonfiguration
enthalten sind.

Ganz unten befindet sich die Statuszeile, sie stellt Informationen zum aktuellen Status des Systems bereit. In
diesem Fall lauft das System, dies ist an der Information 'Echtzeit’ (wie bereits gesagt, bis zur TwinCAT v2.8)
zu erkennen.

TwinCAT 2 Version: 1.6 1
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=y Maschine.wsm - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Aklionen  Anzicht  Optionen

=1 Projektname
Menlileiste

3
dh | gm o & 2 O 8 é’d‘QAE'ugﬁ___Tmmr

+- B SPS - Konflgurtinn
BR MNocken - Konfiguration
—|-f E /4 - Konfiguration

+- B E/A Gerdte
&8 Zuordnungsn

Bereit

System-
konfiguration

UM Echizeitiz | 71— Statuszeile

Die Beschreibung des TwinCAT System Manager Hauptfensters der Version 2.9 finden sie unter: TwinCAT
System Manager -> Einleitung [» 13].

Systemkonfigurationsmodule des TwinCAT System Managers

Nachfolgend sind die verschiedenen Hauptkomponenten des TwinCAT System Managers aufgelistet. Die
Existenz der Konfigurationskomponenten hangt von dem Level des installierten TwinCAT Systems ab.

Konfigurations-Module

Beschreibung

Echtzeit - Konfiguration

[r53]

Die grundséatzlichen Systemeinstellungen werden hier durchgefihrt. Es wird
die Basiszeit des Systems vorgegeben. Aulterdem kdnnen benutzerdefinierte
Tasks hier eingebunden werden.

SPS - Konfiguration [» 94]

Bis zu vier SPS Programme in den maximal vier Laufzeitsystem kénnen
eingebunden werden. Die bis zu vier Task pro Laufzeitsystem werden
aufgefihrt und die Verkniipfung der einzelnen Task zu den Variablen wird
konfiguriert.

Nocken - Konfiguration

[r93]

Das optionale elektronische Nockenschaltwerk wird hier konfiguriert.

E/A - Konfiguration [» 99]

Alle Gerate- und Feldbuskomponenten werden hier aufgelistet und konfiguriert.
Hierzu zahlen:

+ alle Feldbuskarten, die darunter liegenden Boxen und die an den Boxen
angeschlossenen Klemmen.

« die unterbrechungsfreie Stromversorgung (seriell oder 24V)
 serielle und parallele Schnittstellen
» Motherboard Diagnose Schnittstellen (SMB).

Weitere Informationen zur Anwendung des TwinCAT System Managers entnehmen Sie bitte der
Dokumentation TwinCAT Quick Start .

12
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3 Bedienung

Im unteren Bild ist das TwinCAT System Manager Hauptfenster (TwinCAT v2.9) dargestellt.
Hyperlinks zu den jeweiligen Beschreibungen der einzelnen Elemente dieses Hauptfensters sind in der
Tabelle darunter aufgelistet.

B Test - TwinCAT System Manager - 'CX Headless® E]@
Datei Eearbeiten Akkiomen Ansicht  Optionen 7
D= w LIRS S SR MR LA
SYSTEM - Konfiguration =

gNC-KDnFiguratinn Yersion [Lokal] | Wersion [Zieleystem] | Boot Einstellungen [Fielsystem]

B® =Ps - Korfiguration
R Mocken - Konfiguration :
=] . E/A - Konfiguration TwinCAT System Manager [Eielsystem wahler... ]
m /A Gerdte el v2.9 [Build 924)

&8 Zuordnungen

TwinCAT NC |
v2.9 [Build 931]

Copyright BECKHOFF = 1936-2003
hitto: A A, beckhoff, com

Regiztieng:
Marne:
Firma: Beckhoff
Reg.-key: woel OB B0-BF A 0t
Bereit % Headless (1.1.1.1.1.1) § Config Mode

Das rot unterlegte Feld im Bereich unten rechts zeigt an, dafl? der System Manager momentan mit einem

Zielsystem [P 23] verbunden ist, welches sich nicht auf dem lokalen PC befindet. Man spricht hier auch von
einem Remote-System. Der Text in diesem Feld nennt das aktuell verbundene Remote-System (im obigen
Fall ist es ein Gerat mit dem TwinCAT Router-Namen 'CX Headless' und der AmsNetld '1.1.1.1.1.1").
Zusatzlich wird der Name des Remote-Systems auch noch in der Titelleiste angezeigt. Ein Doppelklick auf
dieses Feld 6ffnet den Dialog zur Auswahl des Zielsystems. Ist das Feld nicht rot unterlegt, sondern grau wie
der Rest des Rahmens, bedeutet dies, dal der System Manager auf das lokale System eingestellt ist.

Das im Bild blau unterlegte Feld zeigt an, daf} sich das Zielsystem gerade im Konfig-Modus ("Config Mode")
befindet. Es kann auch die Farbe griin ("Run-Modus") oder gelb (Verbindungsaufbau/ Timeout) annehmen.
Das lokale System kann, unabhangig vom entfernten Zielsystem, naturlich aktuell einen anderen Zustand
haben (auf obiges Bild bezogen, kénnte sich das lokale System z.B. gerade im "Run Modus" befinden).

TwinCAT 2 Version: 1.6 13
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Voraussetzungen

Information liber Beschreibung

Meniileiste [» 14] Die Menluleiste und Hauptmenis des TwinCAT System Managers

SYSTEM - Konfiguration [» 53] |Systemkonfiguration und Echtzeiteinstellungen des lokalen bzw.
Zielsystems

NC - Konfiguration [»_70] Konfiguration der TwinCAT - NC / NCI (minimale Voraussetzung ist Level
"TwinCAT NC")

SPS - Konfiguration [» 94] Fir den TwinCAT System Manager relevante SPS-Einstellungen

(minimale Voraussetzung ist Level "TwinCAT PLC")
Nocken - Konfiguration [» 93] Konfiguration des (optionalen) TwinCAT Nockenschaltwerks

E/A - Konfigurationen [» 99] Konfiguration der E/A-Ebene des lokalen bzw. Zielsystems

E/A Gerate [» 99] Im Zielsystem (lokal oder Remote) konfigurierte Ein- und Ausgabegerate
(Feldbuskarten, NOVRAM, Systemschnittstellen,..) und deren
Prozessabbilder

Zuordnungen [P 128] Informationen Uber die Zuordnungen (Mappings) zu anderen TwinCAT
Geraten bzw. deren Prozessabbildern

3.1 Bedienelemente

3.1.1 Hauptmenus

Im Folgenden werden die Bedienelemente, genauer die Menlileiste und die Toolbar (Symbolleiste) des
TwinCAT System Managers, beschrieben.

Die Meniileiste besteht aus folgenden sechs Eintragen:

Datei [P 14], Bearbeiten [»_16], Aktionen [P 17], Ansicht [»_19],Optionen [» 20] und 2(Hilfe) [» 21].

Sofern vorhanden, sind neben den MenUeintragen auch die entsprechenden Icons der Symbolleiste
dargestellt.

| B4 Test - TwinCAT System Manager E]@
Datei Bearbeiten Akkionen Ansicht  Optionen 7
DhEwE fh = e S R E B EQDE-’M’_D"“AEN@ s

In der Titelzeile ist der Name des aktuell geladenen TwinCAT System Manager-Projektes angegeben bzw.
"Unbenannt", falls ein neues Projekt noch nicht unter einem Namen gesichert wurde.

AuRerdem sind in der rechten Ecke der Titelleiste die Windows-Ublichen Fenster-Bedienelemente:
[=] Bewegt den System Manager auf die Taskbar ohne das Projekt zu schlielRen

/ Bl Versetzt die System Manager Ansicht in die Klein- bzw. Vollbild-Darstellung (Minimize /
Maximize).

Beendet / schliel3t den TwinCAT System Manager.

® Nicht alle Meniieintrage jederzeit aktiv

Da der TwinCAT System Manager kontext-sensitiv arbeitet, sind nicht alle Menteintrage jederzeit
aktiv!

Menu "Datei"

Menu "Datei"
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| Meu Strg+N

= Offnen. .. Skrg+o

@ OFfnen aktives

H Speichern Shrg+3
Speichern unter. ..

v Enable Compression

Properties...

Druckereinrichtung.. .
1 MySwskemTestConfig

Beenden

[

Neu

Erzeugt ein neues System Manager Projekt (leere Konfiguration).

-}

Offnen

Offnet einen Dialog zur Auswahl eines bereits gesicherten System Manager Projekts.

)

Offnen aktives &

Offnet die Projektdatei, deren Konfiguration aktiv im TwinCAT System geladen ist.

Speichern

Sichert die aktuelle Konfiguration in die gedffnete *.wsm-Datei (bzw. *.tsm-Datei ab TwinCAT v2.9).

Speichern unter

Sichert die aktuelle Konfiguration in eine .wsm-Datei mit frei wahlbarem Namen.

® Neues Dateiformat

1 Ab TwinCAT 2.9 wird standardmafRig ein neu implementiertes Format (Structured Storage) zur
Sicherung der Systemkonfiguration verwendet. Dieses neue Dateiformat tragt die Endung. tsm.

Alternativ kdnnen aber noch weiterhin WSM-Dateien unter TwinCAT 2.9 eingelesen werden, bzw.
neu erstellte Konfigurationen mit der Dateiendung *.wsm gesichert werden. Hierzu wahlt man
einfach die entsprechende Dateiendung im "Speichern unter..." Auswahldialog.

Enable Compression

Um die Systemkonfiguration bei den Embedded Controllern der CX1000 und BXxxxx Serie moglichst
resourcenschonend lokal auf dem Zielsystem ablegen zu kdnnen, wurde ab TwinCAT Version 2.9 beim oben
beschriebenen TSM-Format eine optionale Dateikompression eingefuhrt. "Enable Compression" ist
standardmassig aktiviert und bringt je nach Projekt eine Platzersparnis von 80% und mehr.
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Properties

Hier sind ab TwinCAT v2.9 erweiterte Dateiinformationen [»_31] zum erstellten System Manager Dokument
abgelegt.

Drucken

Ermoglicht das Ausdrucken

Seitenansicht

Stellt den aktiven Fensterinhalt (abhéngig vom angewahlten Bereich des System Managers) in Seitenansicht
dar.

Druckereinrichtung

Ruft den Dialog zu den Druckereinstellungen auf.

Beenden

Beendet den TwinCAT System Manager.

Menii "Bearbeiten”

c',"o Auzzchneiden Strg+s
Fopieren Strg+C
E Einfligen Strg+

ﬂ Einfugen mit Yerkn, Al+Strg+

Riickgangig
Macht die letzte Anderung riickgangig.

d

Ausschneiden

Kopiert angewahltes Objekt in die Zwischenablage und entfernt es dabei aus der aktuellen Konfiguration.

Kopieren

Kopiert angewahltes Objekt in die Zwischenablage.

ic!

Einfligen

Flgt Element aus Zwischenablage an die aktuelle Position ein.

B

Flgt Element mit vorhandener Verknipfung [P 39] aus der Zwischenablage an die aktuelle Position ein.

Einfliigen mit Verkniipfungen

® Nicht alle immer verfiigbar
1 Nicht alle 0.g. Funktionen sind in jedem Kontext verfigbar.
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Meni "Aktionen"

g8 Zuordnung erzeugen Skrg+M
o Uberprifen der Konfiguration Skrg+H
ﬁ Akkiviert Konfiguration. .. Skrg+5Shift+F4

&% startenRestarken von TwinCAT in Run-Modus Skrg+F4

&% startenRestarten von TwinCAT in Konfig-Modus — Shifk+F4

%ﬁ Meuladen der konfiguration F4

= answahl des Zielsystems. . F&

Lese Figl-Server Yersionen

Update Buskoppler)IP Link Firrmware, .,
Buskoppler/IP Link Reqisterzuariff. ..

Export %ML Beschreibung. .. Ckrl+E
Import %ML Beschreibung. .. Zhrl+1

Uberpritfe Variablerwerknipfungen

BE
Zuordnung erzeugen

Erzeugt Zuordnungen zwischen zwei Prozessabbildern [P 46].

v

Uberpriifen der Konfiguration

Uberpriift die aktuelle Konfiguration, auf Plausibilitat.

.

Aktiviert Konfiguration

Sichert und aktiviert die aktuelle Konfiguration. Diese Funktion kann auch ohne das Offnen des System

Managers von der Kommandozeile [P_34] aus aufgerufen werden.

® Neuer Sicherungsort fur Konfigurationsdaten

1 Ab der Version TwinCAT 2.8 werden die projektbezogenen Konfigurationsdaten nicht mehr in der
Windows Registry gesichert, sondern in einer neu eingefiihrten XML-Datei mit dem Namen
"CurrentConfig.xml". Diese Datei kann im Unterverzeichnis: \TwinCAT\Boot gefunden werden.

Starten/Restarten von TwinCAT in Run-Modus

o

Startet bzw. Restartet das TwinCAT System mit der aktuell gesicherten Konfiguration. Ab der TwinCAT
Version 2.9 wird mit dieser Schaltflache auch vom CONFIG in den RUN-Modus umgeschaltet. Hierbei wird
aufderdem ein eventuell konfiguriertes SPS Bootprojekt geladen und bei entsprechender Aktivierung von

"Auto Boot" gestartet (siehe dazu auch die Beschreibung:TwinCAT System -> Benutzerinterface -> TwinCAT
System Control ). Diese Funktion kann auch ohne Offnen des System Managers, und zwar von der

Kommandozeile [»_34] aus, aufgerufen werden.

TwinCAT 2 Version: 1.6

17


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcsystem/index.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcsystem/12322567307.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcsystem/12322570379.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcsystem/12322570379.html

Bedienung BEGKHOFF

Zielsystem

([

1 Ab der TwinCAT 2.9 wird mit dieser Schaltflache das per "Auswahl des Zielsystems" angewahlte
TwinCAT Zielsystem mit der aktuell geladenen Konfiguration gestartet (in der Voreinstellung ist das
Zielsystem immer der lokale PC). Die ADS-AMSNetID sowie der Name der aktuell angewahlten
Zielsystem-Maschine (TwinCAT-PC, CX1000 oder sonstiges TwinCAT Zielsystem) wird in der
rechten unteren Ecke des System Managers angezeigt. Ist das Zielsystem der lokale PC, wird statt
dem Netzwerknamen der Name "Lokal" eingeblendet. Ist das aktuell angewahlte Ziel ein Remote-
System, wird dessen Name auch noch in der Titelzeile angezeigt. Der aktuelle Modus wird in der
rechten unteren Ecke des System Manager-Fensters, sowie zusatzlich anhand eines Farbwechsels
am TwinCAT System Control (in diesem Fall auf die Farbe Griin), angegeben.

Starten/Restarten von TwinCAT in Konfig-Modus 2

Diese Fernkonfigurationsmaoglichkeit (auch "Remote-Konfiguration" genannt), ist mit der TwinCAT Version
2.9 neu hinzugekommen. Sie versetzt das TwinCAT System in den Konfig-Modus. Diese Funktionalitat wird
unter anderem bendtigt, um z.B. Gerate der Klasse Beckhoff CX1000, welche den TwinCAT System
Manager nicht lokal vorhalten, konfigurieren zu kénnen (siehe auch: "Auswahl des Zielsystems"). Der
aktuelle Modus bzw. Status wird ganz rechts in der unteren Ecke des System Manager-Fensters, sowie bei
lokalem Zielsystem anhand eines Farbwechsels am TwinCAT System Control (im Konfig-Modus ist dies z.B.
die Farbe blau), angezeigt.

a3
Neuladen der Konfiguration **

Verwirft die aktive E/A-Treiberkonfiguration des Laufzeitsystems und Iadt stattdessen die aktuelle
Konfiguration, und zwar so wie diese in der Baumansicht vorgenommen wurde.

Auswahl des Zielsystems =

Hier kann das zu konfigurierende Zielsystem selektiert werden (siehe auch: "Starten/Restarten von TwinCAT
in Konfig-Modus [P_181").

Lese Ziel-Server Versionen

Liest die aktuellen Versionsnummern, der auf dem Zielsystem installierten TwinCAT Server, aus.

Update Buskoppler/ IP Link Firmware
Hier erscheint ein Dialog zum Update der Firmware eines Beckhoff Buskopplers oder einer Feldbusbox Uber
die serielle Schnittstelle des PC.

EEG

Buskoppler/ IP Link Registerzugriff ==

Alle verfigbaren Register von angeschlossenen Buskopplern und Feldbusbox-Modulen kdnnen, nach
Angabe der jeweiligen COM-Schnittstelle oder TCP/IP-Adresse im dann erscheinenden Dialog, von hier aus
erreicht werden.

Export XML Beschreibung

Exportiert die Konfigurationsinformationen des, in der Baumansicht aktivierten, Baumeintrags in eine XML-
Beschreibungsdatei mit der Dateiendung *.xml.

Import XML Beschreibung

Importiert eine vorhandene XML-Beschreibungsdatei mit deren Konfigurationsinformationen eines
Baumeintrags.
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Uberpriife Variablenverkniipfungen

Pruft, ob die vorhandenen VerknlUpfungsinformationen korrekt und damit aktivierbar sind.

Menu "Ansicht”

Sumbolleizte
|7 Statuzleiste
Splitten

@ Zeige Logager Ausgabe
Q Zeige Watch Fenster
IE Zeige aktuelle Echtzeitauslaztung

l@ Zeige Online Daten
?‘ Zeige Unter-fariablen

ﬁ'g Experten Modus

Symbolleiste

Blendet die Symbolleiste ein oder aus.

Statusleiste

Blendet die Statusleiste ein oder aus. Die Statusleiste ist im eingeblendeten Zustand der untere Rand des
Hauptfensters.

Splitten

Aktiviert das Verschieben der Trennlinie zwischen der Baumansicht und den Dialogen im System Manager
Hauptfenster.

Zeige Logger Ausgabe 2

Stellt das Logger-Fenster [P 28] am unteren Rand des System Managers dar, bzw. entfernt es.

Zeige Watch Fenster

Blendet das Watch-Fenster [P 27] im System Manager ein, bzw. aus.

Zeige aktuelle Echtzeitauslastung (toggelt Echtzeitauslastungsanzeige) IE

Blendet in der unteren, rechten Ecke des Hauptfensters die Echtzeitauslastung des (gestarteten) TwinCAT
Systems ein, bzw. aus.

Zeige Online Daten @

Blendet die Anzeige von Online-Daten der konfigurierten Variablen ein- oder aus. Die aktuelle Konfiguration
muss flr eine Anzeige aktiv, d.h. gesichert in der Registry, sowie das TwinCAT System gestartet sein.

Zeige Unter-Variablen °.

Stellt die Unter-Variablen von Variablen dar.
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L]
Zeige Experten Modus lE

Stellt selten benutzte Parameter bei verschiedenen Einstelldialogen im System Manager dar, bzw. wahlt
deren Darstellung ab.

Meni "Optionen”

Sprache L

Meuer Yariablentyp, ..

Uberpriife SPS Projekt Anderungen

Sutomatisches Offnen des Loggerfenskers
Sutomatisches Gffnen des letzten Projektes
Automatisches Selektieren des letzten Baumelementes

Generieren einer BAk-Datei

LS % & %

Auto Sichern im Zielsystem

Liske Echtzeit Ethernet kompatible Gerate. ..

Sprache

Ruft das Auswahlmenu fir die Sprachumschaltung zu verschiedenen, vom TwinCAT System Manager
unterstitzten, Landessprachen auf.

® Landessprachen

Sind die anderen Landessprachen ausgegraut, hat der System Manager die zugehérigen DLLs
zwar gefunden, diese sind jedoch nicht aktuell.

Uberpriife IEC1131 Projekt Anderungen

Bei angewahlter Option wird bei gespeicherten Anderungen von konfigurierten SPS-Projekten, eine
Messagebox, als Aufforderung zum Neu Einlesen (SPS-Konfiguration [P 94]) des Projektes, aufgerufen

E

Automatisches Offnen des Loggerfensters

Offnet beim Start des System Managers automatisch das Logger-Fenster [ 28] und stellt damit auflaufende
TwinCAT Ereignisse dar.

Automatisches Offnen des letzten Projektes

Offnet beim Start des System Managers automatisch die zuletzt gespeicherte *.wsm- Datei.

Automatisches Selektieren des letzten Baumelementes

Offnet die Baumstruktur automatisch beim Start des System Managers in der zuletzt gespeicherten Ansicht.

Generieren einer BAK-Datei

Bei angewahlter Option wird eine "Aktueller Name".bak Datei als Sicherung erzeugt.
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Auto Sichern im Zielsystem

Sichert bei Aktivierung dieser Einstellung, die Konfiguration zusatzlich zum lokalen System auch noch auf
dem Zielsystem. Dieses geschieht per Voreinstellung in einer komprimierten Variante der

Konfigurationsdatei. Siehe auch "Enable Compression [»_15]".

Liste Echtzeit Ethernet kompatible Gerate

Ruft einen Dialog zur Anzeige von Beckhoff Echtzeit Ethernet kompatiblen Geraten auf. Flr weitere Details
siehe:Referenz | "Ethernet Miniport (Echtzeit) [»_244]".

PCMCIA Basisadresse verandern

Ruft den Einstelldialog zur Anderung der PC-Card Basisadresse auf. Nach einer Anderung ist ein Neustart
des Windows Systems notwendig.

Menu "Hilfe" (?)
Menu "Hilfe"

&2 Hilfe Themen
(2] Hilfe Kontext Fi

@

Ruft die TwinCAT System Manager Hilfe auf. Die Hilfe ist Teil des Beckhoff Information Systems. Wird eine
englische Hilfe bendtigt, so muss auch das englisch-sprachige Beckhoff Information System installiert
werden.

Hilfe Themen

Hilfe Kontext @

Ruft, bei installiertem Beckhoff Information System, die Hilfeseite auf, die dem angewahlten Bereich im
System Manager entspricht.

Info liber TWinCAT System Manager 2

Hier werden die Informationen Uber die aktuell installierte Version des TwinCAT System Managers
aufgerufen.

Sonstige Schaltelemente der Button-Leiste

it

Finden

Ruft Dialog zur Objektsuche innerhalb des System Managers auf.

Gerite Suchen %

Falls links in der Baumansicht der Eintrag "E/A-Geréate" (unterhalb von E/A - Konfiguration [P 99])

angewahlt ist, kann Uber die hier gezeigte Schaltflache der Symbolleiste eine Gerate-Suchfunktion ausgeldst
werden. Im ersten Schritt gestartet wird mit dem Suchen nach unterstitzten E/A-Geraten und - sofern diese
gefunden wurden - dann fortgesetzt mit der Suche nach angeschlossenen Teilnehmern ("Boxen") und deren
Klemmenbestlickung, bzw. IP-Link Erweiterungsmodulen.
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@ Erstab TwinCAT 2.9 ist diese Funktionalitdt durchgéngig implementiert. Um sie ausfiihren zu
1 kénnen, muss sich das Zielsystem im Config Mode befinden. (Der aktuelle Modus wird in der

rechten unteren Ecke des Hauptfensters [P_13] angezeigt.)

Free Run Status wechseln @

Nach Aktivierung dieser Schaltflache kdnnen, bei einem im Config Mode befindlichen Zielsystem,
unterstltzte E/A-Gerate in den Freilauf-Modus versetzt werden. E/A-Variablen von Busklemmen kdénnen
danach auch ohne konfigurierte und aktivierte Task (z.B. ohne SPS-Projekt) geschrieben werden.

@® Falls sich das Zielsystem vorher im Run-Modus befand, muss einmalig die Schaltfliche "Neuladen

der E/A-Gerate [P_18]" (Neuladen der Konfiguration) in der Werkzeugleiste betatigt werden, um die
E/A-Gerate in den Free-Run-Modus versetzen zu kénnen.

Ausklappen des Baumes unterhalb des selektierten Elements g

Nach Betatigung dieser Schaltflache wird der, in der Baumansicht markierte, Eintrag in der komplett
ausgeklappten Ansicht dargestellt.

3.1.2 Definition Remote- bzw. Zielsystem

Um die erweiterten Moglichkeiten der Auswahl von Zielsystemen [P 23] unter TwinCAT 2.9 nutzen zu
kénnen, mussen die Begriffe "Zielsystem" und "Remote-System" verdeutlicht werden. Im Kontext der
moglichen Fernkonfiguration von TwinCAT Systemen (dies kénnen sowohl andere TwinCAT-PCs, als auch
z.B. Gerate der CX1000 oder BX Familie sein), ist ein Zielsystem (Target System) das System, welches am
Konfigurations-PC primar unter "Statische Routes [P 671" konfiguriert (angemeldet) ist. Das Zielsystem kann
direkt angewahlt werden. Dies bedeutet z.B. auch, das der Konfigurations-PC auf jeden Fall die Rechte
besitzt, um auf das "Zielsystem" zugreifen zu dirfen. Letzteres wird bereits beim Hinzufligen des
Zielsystems zu den statischen Routes abgepriift. Des Weiteren kann man aber vom Zielsystem aus auch
noch eine Suchanfrage nach dort freigegebenen (und per TwinCAT Router erreichbaren) TwinCAT
Systemen starten. Ein dann gefundenes und zur Konfiguration freigegebenes System, wird im weiteren
Verlauf als "Remote-System" bezeichnet.

Rechte auf dem Remote-System

Die obere Erklarung bedeutet auch, daf der Konfigurations-PC nicht zwingend die Rechte auf dem Remote-
System bendtigt, um dieses konfigurieren zu kdnnen. Das Zielsystem, Gber welches zum Remote-System
hin geroutet wurde, bendtigt diese Rechte aber schon.

Das folgende Schaubild soll das Prinzip der Klassifizierung von Zielsystem (Target System) und Remote-
System zum besseren Verstandnis noch einmal verdeutlichen.
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Definition of TwinCAT Target vs. Remote Systems

Target System

[ 'Config - PC' ] [ 'Machine 1" ] [ ‘'Machine 2' ]

3.13 Auswahl des Zielsystems

Mit Hilfe des, in TwinCAT 2.9 neu hinzugekommenen, MenUeintrags Auswahl des Zielsystems kdnnen

Zielsysteme [P 22] bzw. Remote-Systeme [P _22] zur weiteren Konfiguration ausgewahlt werden. Der
Auswabhldialog kann unter anderem von der Menlileiste des System Managers, unterhalb der Rubrik

"Aktionen [P _17]", aufgerufen werden.

Da die Unterscheidung der beiden Begriffe "Zielsystem" und "Remote-System" im weiteren Verlauf sehr
wichtig ist, werden sie unter "Definition der Begriffe Remote- bzw. Zielsystem [P 22]" genauer erlautert.

Dialog "Wahle Zielsystem™

Nach Aufrufen des Auswahldialogs wie zu vorab beschrieben, 6ffnet sich der folgende Dialog mit dem
Namen "Wabhle Zielsystem". Hier erscheint nun eine Baumansicht der moglichen Konfigurationsziele, die
aktuell am lokalen TwinCAT Router angemeldet sind. Dementsprechend ist der oberste Eintrag das lokale

TwinCAT System mit der fiir das eigene System vergebenen ADS-AmsNetld. Die als Unterelemente
angeordneten Konfigurationsziele, werden im TwinCAT System auch "Statische Routes [P 67]" genannt. Zu
finden sind diese in der Baumansicht des System Managers unterhalb von "SYSTEM - Konfiguration [P 531",
Unterelement "Route Settings [P _67]". Sofern das gewiinschte Zielsystem verflgbar ist (Netzwerk ist

verbunden, TwinCAT ist gestartet bzw. im Konfig-Modus [P_13]), kann es als Zielsystem angewahlt werden.
So kann man sich z.B. mit einem CX1000 verbinden, um diesen zu konfigurieren. Heil’t, falls man aktuell
lokal auf '172.16.5.116.1.1' eingeloggt ist, wiirde ein Doppelklick auf 'CX_002F10' eine Verbindung zu genau
diesem Zielsystem herstellen.
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Fa 1

Wihle Zielsystem

= B ~Lokal- [172165.116.1.1) Okay

@ CX_002F10 [5.0.47.16.1.1)

[ ]z Default

Falls man sich aber auf nicht gelistete Ziele einloggen méchte, kann man durch Betatigen der Schaltflache
"Search..." weitere - von "Lokal" erreichbare - Zielsystem suchen lassen. Dazu 6ffnet sich der Dialog "Add
Route Dialog". Hierdurch werden neue TwinCAT Zielsysteme zur Liste der aktuellen "Routes" hinzufigeflgt.

Will man stattdessen nach zusatzlichen Zielen suchen, welche logisch gesehen hinter einem der gelisteten
Zielsysteme liegen (wir sprechen hier von sog. "Remote-Systemen [P 22]"), so muf® man das Zielsystem, von
dem aus geroutet werden soll, anwahlen und dann die "Search..." Schaltflache betéatigen. In nachfolgend
gezeigtem Beispiel soll von 'CX_002F 10" aus nach mdglichen Remote-System gesucht werden.

-,

Wiahle Zielsystem

= —~Lokal-- [17216.5116.1.1] Okay
ﬂ; C_002F10  [5.04716.1.1]
Abbruch

[ ]alz Default

Nach Betéatigen der "Search..." Schaltflache wird der "Add Route Dialog" aufgerufen. Nun kann nach den
Remote-Systemen gesucht werden, welche im Router des Gerates 'CX_002F10" konfiguriert und erreichbar
sind. Dies konnten z.B. am 'CX_002F 10" angeschlossene Profibus-Teilnehmer mit ADS-Schnittstelle oder
ein AX2xxx-B200 Antrieb mit Lightbus Interface (ist natirlich auch ein ADS-Gerat) sein.
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Es ist aber auch denkbar, dass hier ein anderer PC als Remote-PC zugefligt werden soll, da das lokale

Konfigurationssystem keine Rechte fir das Remote-System [P_22] hat, wohl aber das Zielsystem [P 22]
'CX_002F10'. Es wird damit Uber das Zielsystem 'CX_002F10' auf den Remote-PC geroutet.

Dialog "Add Route Dialog"
Add Route Dialog

Eine Beschreibung des Dialogs, der bei Betatigung von "Search..." erscheint, finden sie hier... [P 25]

3.1.4 Dialog: Route Hinzufligen

Die Liste der erreichbaren Zielsysteme [P 22] bzw. Remote-Systeme [P 22] kann mit Hilfe des folgenden
Dialogs erweitert werden:

Add Route Dialog . x|
Enter Host Mame / [P | | | Broadcast Search I
HustHame | Connected | Address | S Hetld | TwinCaT | 25 Yersion | Fommentar =
Cx_001387 17216522 5013913511 249932 Wwin CE [4.10]
Cx_0023E = 172162145 50362711 249922 Wwin CE [4.10)
Cx 0027049 17216654 503921711 2494932 Win CE [4.101

-
1| | »

Raoute Marme [T arget]: I Raoute Mame [Remate]: |D<_I]I]23'I E
Amzhetld: I Target Route—————— Remoate Route
i i .
et Thaes ITI:F' P j Praoject Mone
% Static % Static
Address |nfo: I " Temporam " Temporary

' HostMame © IP Addess

Add B aute | Cloze

Enter Host Name / IP

Flahrt das Kommando 'GetHostByName' aus. Das bedeutet, der im Feld eingegebene Name wird im
Netzwerk (Subnet) als mdgliches TwinCAT Zielsystem bzw. Remote-System gesucht.

Broadcast Search

Sucht nach allen am aktuellen Subnet angeschlossenen TwinCAT Systemen. Damit die Ziele vom System
Manager gefunden werden kdnnen, muf’ sich TwinCAT auf ihnen entweder im Konfig-Modus [»_13] oder im

Run-Modus [P _13] befinden.

Host Name

Name des Remote- bzw. Zielsystems im Netzwerk.
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Connected

Gibt den Status der Verbindung an.

Address

Nennt die Adresse des jeweiligen Teilnehmers. Die Art der Adresse ist abhangig von dem jeweils
verwendeten Transportprotokoll. Sollte dies "TCP/IP' sein, ist es folglich die TCP/IP-Adresse.

AMS Netld

Die Identifikationsadresse des Teilnehmers fiir den TwinCAT Router. Siehe: ADS-AmsNetld.

TwinCAT

Nennt die jeweilige Versions- und "Build"-Nummer des TwinCAT Zielsystems.

OS Version

Nennt das installierte Bertriebssystem des Zieles.

Route Name [Target], AmsNetld, Transport Type

Spiegeln bei Auswahl eines Zieles aus der Liste dessen Angaben in der jeweiligen Spalte wieder.

Address Info
Siehe Host Name bzw. /P Address.

- Host Name

Die Address Info ist der Name des Zieles.

- IP Address

Die Address Info ist die IP Adresse des Zieles.

Add Route

Flgt das ausgewabhlte Ziel zu den "Routes" hinzu.

Route Name (Remote)

Dialog "Logon Information”

Um ein Remote- bzw. Zielsystem konfigurieren zu diirfen, muss man die entsprechenden Rechte besitzen.
Sollte dies nicht der Fall sein, erscheint der folgende Dialog:

Hat man das Passwort und den Benutzernamen fir die geforderte Benutzergruppe, kann man sie hier
eintragen und bekommt damit die Konfigurationsmdglichkeit fir das System eingerdumt.

® Kein Passwort

1 Ein CX100x-xx1x, also ein Gerat mit dem Betriebssystem MS Windows CE.NET bendtigt
momentan noch kein Passwort, daher kann man den Dialog einfach mit "Okay" bestatigen, ohne in
die beiden Zeilen etwas eintragen zu mussen.

Nach Bestatigung mit "Okay" muf’ im oben beschriebenen "Add Route Dialog" beim zugefligten Teilnehmer
unterhalb von "Connected" ein 'x' erscheinen. Damit ist der Vorgang abgeschlossen und man kann das

gewlinschte Ziel, wie unter Auswahl des Zielsystems [P 23] beschrieben, anwahlen.
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3.1.5 Watch-Fenster

Bei angewahlter Watch-Fenster Anzeige, erscheint am unteren Rand des System Managers folgendes
Fenster (hier mit einigen Beispiel-Variablen):

" ariable | Online | Source

1 itnalogiMo =000 [0] ¥naloglM] . Eingange . Standard . test?

¢l bSwitch3 0 bSwitch3 . Eingange . Standard . test?

¢! bSwitch? 1 bSwitch? . Eingange . Standard . test?

&bl blLampi I} bLampl . Ausgange . Standard | test?

plidinalogl N1 >0R0400 [1024)< naloglM1 . Eingange . FastT ask | test2

¢l thnaloglh 2 Q0000 (0] WnaloglMZ . Eingange . FastT ask . test2

1| | ol
Variable

Gibt den Namen der beobachteten Variablen an. Zudem wird per Pfeilsymbol angezeigt, ob die Variable
verknUpft ist oder nicht.

Online

Zeigt den aktuellen Wert der Variablen an. Bei nicht-boolschen Variablen wird der Wert im hexadezimalen
und dezimalen Format (in Klammern) angezeigt. Bei Variablen die geforct wurden, ist der Wert zusatzlich in
spitzen Klammern eingefasst.

Source

Gibt die Quelle der Variable an. Die Information setzt sich aus "Variablenname, Ein- oder Ausgang,
Taskname, SPS-Projekthname" zusammen.

Watchlist Kontext-Menii

Bei rechtem Mausklick in das Watch-Fenster, erscheint das Kontextmendi.

" ariable | Online | Source
%1 inalogiMO Q=0000 0] BnaloglM0 . Eingange . Standard . test?
&l bSwitch3 1] bSwitch3 . Eingange . Standard . test?
2l bSwitchz 1 bSwitch? . Eingange . Standard . test?
&bl bLampi 1] bLampl . Auzgange . Standard . test?
& inaloglM1 >0R0400 (102414 ¥naloglM1 . Einganage . FastT ask | test?
alibnaloglMz Q0000 [0] naloglMZ . Eingange . FastTask | test?
4| @ Loschen |
Bereit = fiffren.. | NUM [ [Ech
E Sichern...
Schliefen
Léschen

Entfernt die Variable aus dem Watch-Fenster.

Offnen

Offnet bereits erstellte und gespeicherte Watch-Fenster Konfigurationen.

Sichern

Ruft Dialog zur Speicherung der Watch-Fenster Konfiguration auf (Dateiendung: *.tcw).
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SchlieRen

Entfernt das Watch-Fenster aus der aktuellen Ansicht des System Managers. Die Konfiguration bleibt aber
erhalten und kann jederzeit Gber das Menl Ansicht / Zeige Watch-Fenster wieder aufgerufen werden.
3.1.6 Logger-Ansicht (Ereignisanzeige)

Bei angewahlter Logger-Ausgabe erscheint, im unteren Bereich des System Managers, folgendes Fenster
(hier mit einigen Beispiel-Meldungen):

Server [Fort] | Timestamp | tezzage
& 1o [300] B/19/00 3:45:29 Pt 130 ms Gerat 2 [FC200%]: Detected buz interruption immediately before receiver
& 1o [300] 6/19/00 3:44:30 PR 381 ms Gerat 1 [FC310%): Device has confirmed the last ADS-Service with an emrar, Er
@ TCio (200 B/19/00 3:43:54 PM 539 mz Gerat 1 [FC310x): Device has confirmed the last ADS-Service with an emror, Er
l
Server

Gibt den Namen und die Port-Nr. des Servers an, der die Meldung generiert hat. Aulerdem gibt ein Icon an,
wie schwerwiegend der Fehler war (z.B. System gestoppt, etc..).

Timestamp

Zeigt Datum und Uhrzeit der aufgelaufenen Fehlermeldung an.

Message

Beschreibt den aufgetretenen Fehler anhand einer kurzen Beschreibung.

Kontext-Menii der Ereignisanzeige

Bei einem rechtem Mausklick ins Fenster der Logger-Ausgabe, erscheint dessen Kontextmeni.

Server [Fort] I Timestamp I Mezzage

@ 1o [300] E/19400 8:45:29 PM 130 mz Gerat 2 [FC200x): Detected bus interuption immediately before receiver

@ 1o [300] E/19400 8:44:30 PM 381 mz Gerat 1 [FC310R): Device has confirmed the lagt ADS-Service with an eror, £
@ 1o [300] E/13/00 8:43:54 PM 539 mz Gerat 1 [FC3108): Device has confirmed the lagt ADS-Service with an eror, £

g Lozchen
. | Filter...
Bereit S chlishen L [NUM
Loschen

Entfernt alle Meldungen aus der Logger-Ausgabe

Filter

Ist z.Zt. noch in Bearbeitung.

SchliefRen

Entfernt die Ereignisanzeige aus der aktuellen Ansicht des System Managers. Die Konfiguration bleibt aber
im Laufe der Sitzung erhalten und kann jeder Zeit Gber das Menu unter Ansicht / Zeige Logger-Ausgabe
wieder aufgerufen werden.
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3.1.7 Statusanzeige Ein-/Ausgange

Bei Anwahl der Eintradge Eingdnge bzw. Ausgénge in der Baumansicht des System Managers, erscheint auf
der rechten Seite eine Listenansicht der jeweiligen Ein-/Ausgangsvariablen der Task (im Folgenden
beispielhaft an Eingangen dargestellt). Hat man in der Baumansicht ein Prozessabbild [» 27] angewahlt,
erscheinen in der Listenansicht Ein- und Ausgange.

M arne | | Orline | Typ | [arofe | rhdrezse | Ein/duz | Izer D | WY erknlipft mit
¢l Temp ME [LM78] % 0=0026[38) LIMTIE 2.0 0.0 Eingang 0O TemphB . Inputz . Standard . MBET
@l Fan O [LM78) # o Dw0000 (0] LIMT1E 2.0 20 Eingang 0O Fan_0 . Inputs . Standard . MBTes
gpl Fan 1 [LM78] ® o Owl120F [4623] UINTIE 20 4.0 Eingang 0 Fan_1 . Inputz . Standard . MBT ez
g#l Fan 2 [LM78] o Ow0000 [ LINT1E 2.0 6.0 Eingang 0 Far_2 . Inputz . Standard . MBT ez
g#l Vol 2a (LM 73) HooDw00CT 193] UIMTIE 20 2.0 Eingang 0O Yalt_Za . [nputz . Standard . METe
&l Walk 2b (LM 78] o Os0030(144)  UINTIE 20 100 Eingang 0 Walt_2b . Inputz . Standard . METe
gl Walk 3.3 [LM78) ®oo0s0714C[332]  UINTIE 20 120 Eingang 0 Waolt_3 3. Inputs . Standard . MBET
el Walt 5 [LM78) ®o 0x0DF[473)  UINTIE 2.0 14.0 Eingang 0 YWoll_5 . Inputs . Standard . MBTes
gl Wolt 12 (LM 78 o OxD4CE (12300 UINTIE 20 16.0 Eingang 0 Yalt_p12 . Inputs . Standard . MBET
el Valt 12 [LM78) o Ox054F (1359) UINTIE 20 18.0 Eingang 0 YWalt_n12 . Inputs . Standard . MBET
vl Valt 5 [L78] o Du0Z1B[539]  UINTIE 20 200 Eingang 0O Yalt_nG . [nputs . Standard . MBTe
g#l Temp O [LM7E] ® o Owa (40 INTE 1.0 220 Eingang 0 Temp_0. Inputz . Standard . kBT,
¥l Temp 1 [LM75) o DxDO[208) JiMT8 1.0 230 Eingang 0 Temp_1 . Inputz . Standard . kBT,
vl Temp 2 [LM75) F o O [0 JINTE 1.0 240 Eingang 0 Temp_2 . Inputz . Standard . MBT,
&l Temp 3 [LM75) s O [0 JINTE 1.0 250 Eingang 0 Temp_3 . Inputz . Standard . MBT,
¢l Temp 4 [LM75) o w00 LIMTS 1.0 26.0 Eingang 0O Temp_4 . Inputs . Standard . MBT:
¢l Temp 5 [LM75) o Ow00 [0 LIMTE 1.0 270 Eingang 0O Temp_5 . Inputs . Standard . MBT)
&l Temp B [LM75) o Ow00[0) LIMTS 1.0 280 Eingang 0O Temp_E . Inputs . Standard . MBT)
g#liTemp 7 [LM75] 7 w00 [0 JINTE 1.0 29.0 Eingang 0 Temp 7. Inputz . Standard . kBT,

Name

Gibt den Namen der physikalischen E/A-Variablen an. Ein kleiner Pfeil im Symbol gibt an (genau wie das X

in der darauffolgenden Spalte) das die Variable verknipft [P 39] ist. Durch Klick auf die Spalteniiberschrift,
kann die Variablenliste alphabetisch auf- oder absteigend sortiert werden.

Online

Zeigt den aktuellen Wert der Variablen an. Bei Nicht-boolschen Variablen wird der Wert im hexadezimalen
und dezimalen Format (in Klammern) angezeigt. Bei Variablen die geforct wurden, ist der Wert zusatzlich in

spitzen Klammern eingefasst (siehe hierzu auchWatch-Fenster [P 27]).
Typ

Gibt den Datentyp [P 49] der jeweiligen Variablen an. Durch Klick auf die Spaltenliberschrift kann die
Variablenreihenfolge nach der DatentypgroRe sortiert werden.

GroRe
Gibt die GroRRe der Variable in Bytes an.

Adresse

Zeigt die Adresse, an der die Variable liegt, an. Die spitze Klammer vor Adresse gibt an, ob die Adresse der
physik. E/A-Variable oder die der verknupften Zielvariable (z.B. Variable einer SPS-Task) angezeigt wird.
Durch Klick auf die Spaltentberschrift, kann man die Adressreihenfolge ab- oder aufsteigend sortieren
lassen. Durch Adressen Verschieben [P 45] im Kontextmen, kann die Adresse im Prozessabbild
nachtraglich noch geandert werden.

Ein/Aus

Definiert, ob physik. E/A-Variable ein Ein-/ oder Ausgang ist.
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User ID

Vom Benutzer definierbare Kennung. Ist vorgesehen fur zuklnftige System Manager Funktionalitaten.

Verkniipft mit

Gibt die Zielvariable mit der gesamten Hierarchie-Auflistung an. Durch Klick auf die Spaltentberschrift kann
die Zielvariablenliste alphabetisch auf- oder absteigend sortiert werden.

Dokumentation von Variablenlisten

Bei rechtem Mausklick in eine freie Zeile der Listenansicht, erscheint ein Kontextmenit mit
Dokumentationsfunktionen.

Kontext-Menii

% Lizte Ducken... Stg+P
Lizte Kopieren  Shig+C

‘I Liste Exportisrern,..

Liste Drucken

Gibt die Liste auf installierte Drucker aus.

Liste Kopieren

Kopiert die Liste in die Zwischenablage

Liste Exportieren

Exportiert die Variablenliste in eine csv-Datei (durch Komma getrennter Text), zur weiteren Bearbeitung z.B.
mit einem Tabellenkalkulationsprogramm.

3.1.8 Einstellungen History-Anzeige

Bei angezeigtem Online View (z.B. Taskauslastungsanzeige, grafische Anzeige von Variablenwerten, usw..)
erscheint bei rechtem Mausklick innerhalb der Anzeige folgendes Mend:

415

Stop

Einstellungen. ..

Stop

Bei angewahltem Stop (signalisiert durch einen Haken) wird die ansonsten kontinuierlich fortlaufende,
historielle Anzeige angehalten.

Einstellungen

Offnet den unten beschriebenen Dialog zur Einstellung des Anzeigenrasters.

Dialog "History Settings"

Bei rechtem Mausklick in das Watch-Fenster, erscheint das Kontextmenu.
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History Settings

b awirnLam:

kinirnum:

X
:

[Erid 4

[nid '

YYelocity: | 2 - |

Maximum

Dieses, durch die Pfeiltasten oder durch Direkteingabe, einstellbare Feld, definiert den Maximalwert der
grafischen Anzeige, also den Wert bei Vollausschlag der Anzeige an der oberen Kante des Gitters.

Minimum

Definiert den Minimalwert, also den Wert bei Ausschlag der Anzeige entlang der unteren Kante des Gitters.

Grid X

Definiert die Gitterskalieung der Anzeige im horizontalen Bereich (Zeitachse). Der in diesem Feld
voreingestellte Wert (Default) ist '10'".

Grid Y

Definiert die Gitterskalieung der Anzeige im vertikalen Bereich wie folgt: Maximum | Grid Y = Anzahl
vertikaler Felder.

Beispiel: Ein unter Maximum eingestellter Wert von '100000' und ein unter Grid Y eingestellter Wert von
'20000' resultiert in 5 angezeigten Feldern in der Y-Achse.

Velocity

Hier kann die Vorschubgeschwindigkeit der kontinuierlichen Anzeige (Zeitachse) eingestellt werden. Der
voreingestellte Wert (Default) ist '2".

OK

Ubernimmt die getatigten Anderungen

Cancel

Bricht die Einstellungen ohne die Ubernahme geanderter Werte ab und schlieBt diesen Dialog.

3.1.9 Dialog Dokumenteigenschaften

Ab der TwinCAT Version 2.9 werden beim Speichern erweiterte Informationen zum jeweiligen Dokument
mitgesichert. Diese Informationen kdnnen bei der Projektierung erweitert werden und damit z.B. der
Versionsverwaltung dienen.

Beim Offnen des TwinCAT System Manager Dialogs "Properties...", aufrufbar (iber das "Datei"-Men,
erscheint folgender Dialog:
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Document Properties

Tile: Project 0315 |

Author. (s / Beckhoff |

Fievizion: | taching revizsion 0.92 |

Comment: Space for ugeful information!

TwinCAT: Spzhdan v2.3 b30S [TwinCAT B305)

Licence:

Created: tonday, October 28, 2002 14:493:45

k. ] [ Cancel

Title

Hier kann ein Titel fur das Projekt editiert werden.

Author

Hier kann der Name und die Firmenzugehdrigkeit angegeben werden. Standardmaflig werden hierfiir die,
bei der TwinCAT-Installation angegebenen, Informationen ausgelesen und angezeigt.

Revision

Hier kann der von der projektierenden Person eine, dem Versionsstand der Maschine bzw. Anlage
entsprechende, Revisionsnummer eingetragen werden.

Comment

Hier sollte vom Projekteur ein sinnvoller Kommentar zum Projektstatus editiert werden (z.B. eventuelle
Einschrankungen der aktuellen Konfiguration, etc..).

TwinCAT

Die TwinCAT Version (Build-Nummer des TwinCAT-Gesamtsystems in Klammern), mit der die jeweilige
System Manager Konfiguration erstellt wurde, wird vorab ausgelesen und an dieser Stelle automatisch
eingetragen.

@® \Wenn die jeweilige *.tsm Datei anschlieRend weitergegeben wird, bleibt die urspringliche
Information des Entwicklungssystems hier solange erhalten, bis die Datei vom aktuellen System
1 neu Uberschrieben wird.
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Licence

Zeigt den TwinCAT-Registrierungsschlissel des Entwicklungssystems an, auf dem die jeweilige
Konfiguration zuletzt gespeichert wurde.

Created

Zeigt das Datum an, an welchem die Konfigurationsdatei zum letzten Mal gespeichert wurde.

OK

Ubernimmt etwaige Anderungen bei den hier beschriebenen Dokumenteigenschaften und schlieRt den
Dialog.

Cancel

SchlieRt den Dialog ohne etwaige Anderungen zu tibernehmen.

ToolTip-Anzeige zur System Manager Datei im Windows Explorer

Die angegebenen Informationen unter "Document Properties" bei *.tsm-Dateien sind konform zu den in der
Windows-Welt Ublichen ToolTips und werden daher auch auszugsweise, beim Bewegen der Maus uber die
jeweilige Datei, im Windows Explorer angezeigt:

!NewF‘rDj.tsm SKE TwinCAT System M., 10/28/2002 2:45 PM

Twpe: TwinCAT Systemn Manager
Author: x| Beckhoff

Title: Project 0315

Space For useful information!

Date Modified: 10/28/2002 2:45 PM
Size: 5,00 KB

Dialog "Dateiinfo" im Windows Explorer

Da *.tsm Dateien vom Typ Structured Storage sind, kann zusatzlich ein Grofteil der oben geschilderten
Informationen auch im Windows Explorer per Rechtsklick auf die Datei und Auswahl von Eigenschaften
unterhalb des Karteireiters "Dateiinfo", wie nachfolgend gezeigt, abgerufen werden.
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Eigenschaften von MewProj. tsm

allgemein Benutzerdefiniert| Drabeiinfo |

Titel; | I |
Bekreff: | |
Aukar: | x| Beckhoff |
Kakegorie: | |
Stichwirter; | |

Kaommentar: | Space For useful information!

[ ok ] [ Abbrechen ]

3.1.10 Bedienmaoglichkeiten von der Kommandozeile

Wenn man automatisiert ein Applikationsprogramm inklusive der applikationsspezifischen TwinCAT-Dateien
installiert, liegt der Wunsch nahe, auch das Aktivieren der System Manager Konfiguration sowie das Starten
des TwinCAT Systems automatisiert durchzuflihren.

Kommandozeilen-Befehle

Run |

Twpe the name of a program, folder, document, ar [nternet
rezource, and Windows will open it for pou.

(R[aT=T 1 =2 ErnphpCfg.wem A5 ave T oRegisty AStart T winCa TR

I¥ | Bur it separate memon space

] I Cancel Browse...

Gibt man in der Kommandozeile den gesamten Pfad zum TwinCAT System Manager, den Pfad und Namen
der *.wsm Datei und die unten beschriebene Schalter an, so kann man damit die Ausflihrung der unten
genannten Funktionen automatisch veranlassen.

Unterstiitzte Schalter:

/SaveToRegistry
/StartTwinCAT
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Eine nadhere Erklarung der Befehle findet man unter Bedienelemente - Hauptmenus [»_14].
Syntax:

TCatSysManager.exe [WSM Path [/SaveToRegistry [/StartTwinCAT]]]

Beispiel 1:

F:\TwinCAT\IO\TCatSysManager.exe Testl.wsm /SaveToRegistry

Die System Manager-Konfiguration Test7 soll mit Hilfe der Kommandozeile geladen werden.

Beispiel 2:

F:\TwinCAT\IO\TCatSysManager.exe Testl.wsm /SaveToRegistry /StartTwinCAT

Die System Manager-Konfiguration Test? soll mit Hilfe der Kommandozeile geladen und das TwinCAT
System danach gestartet oder restartet werden.

3.2 Variablen

3.21 Variablen Konfiguration

An Prozessabbildern kdnnen Ein- und Ausgangsvariablen angefligt werden, welche dann mit den

verschiedenen E/A-Geraten oder Variablen anderer Tasks verknipft [»_39] werden kdnnen. In diesem
Kapitel wird das Manipulieren von Variablen (HI / LO Swap, Force,..) beschrieben.

Einfiligen von Variablen

Unter den Unterpunkten Eingdnge und Ausgénge kdnnen Variablen eingefiigt werden, welche dann ins
Prozessabbild der Task eingeordnet werden. Bei SPS-Tasks ist das Anfligen von Variablen im System
Manager nicht moéglich. Die SPS-Variablen werden mit dem TwinCAT PLC Control im SPS Projekt angelegt
(mit fester Adressvergabe fur das SPS Prozessabbild, bzw. Uber %Q* oder %/*) und anschliefend durch
Neu Einlesen des SPS-Projektes im System Manager bekannt gemacht..

Wenn man bei Tasks auf die Rubrik Eingdnge bzw. Ausgénge geht, kann man mit einem rechten Mausklick
folgendes Kontextmenu aufrufen:

Kontextmenii:

ElIE Zuzatzliche Tagks
=[BT Task 1

= Task 1-Prozefabbild
¥
o bedpl Exch o | RS

: g aniable Einfligen...
----- T [Ewch J
gl wEwc Adrezzen neu Berechnen

- & fuzgange

Adressen neu Berechnen

Berechnet die Adressen der Variablen im Prozessabbild neu.

Variable Einfligen

Ruft folgenden Dialog auf:
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Eifiigon von Varioblen |

M arne: MeinEingang mehrfach |5 =
| Abbruch |
Karmrmentar: |Eeschreibung meines Eingangs
Start Address: Byte: 0 = Bit: IEI 3:
—Wanablentyp — Sortiert nach —
. ' Mame
JINTS 1.0 &+ Gighe
IMTH 1.0
BITS 1.0 T Typ
BITARRA 1.0
LINT16 20
INT1B 20
LINTa8aRR2 20 LI
DITADDHC an

Name

Definiert den Namen der Variable.

Kommentar

Definiert einen optionalen Kommentar zu der neuen Variablen.

Startadresse

Legt die Adresse der Variablen im Prozessabbild der Task fest. Diese Adresse muss mit derjenigen Adresse
Ubereinstimmen, an der die Task die entsprechende Variable erwartet. Die Adresse der Variablen kann

spater mit Adresse Verschieben [P 45] gedndert werden.

mehrfach

Es kdnnen mehrere Variablen gleichen Typs mit fortlaufenden Adressen erzeugt und eingefligt werden.

Variablentyp

Listet alle im TwinCAT System Manager z.Zt. bekannten Datentypen auf, aus denen der Typ der neuen
Variable(n) gewahlt werden kann.

Sortiert nach

Erlaubt die Liste der Variablentypen entsprechend zu sortieren.

o
Durch Einfligen neuer Variablen wird die Grof3e des Prozessabbildes der Task automatisch
angepasst.

Variablen Informationen

Unter Variablen Informationen [P 37] werden der Variablendialog, sowie die Flags und der Online-Dialog
erklart.
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3.2.2 Variablen Informationen

Bei Anwahl einer Variablen in der Baumansicht unterhalb einer Task oder eines E/A-Gerates (im folgenden

Bild eine SPS Variable am BC), werden auf der rechten Seite Dialoge mit Informationen sowie

Einstellmdglichkeiten und ein Online-Dialog mit Force-Option angeboten.

Karteireiter "Variable"

W ariable | Flags I Elnlinel

M anie: IiE schanget arToBC_1

Typ: || HT16

Gruppe: Il nputs Grofe: |2-|:I
Adiesse: 2 [0:2) [ext: 0] UserlD: [0

IiE:-:u:hange"v"ar'l_r . Eingange . Tazk 5. Zuzatzliche Tazks

Earmmentar: Cema variable 1 [INT) :l

ADS |nfo: Fort: 300, [Grp: 023003, 10ffs: Ox2, Len: 2

Name

Definiert den Namen der in der Baumansicht angewahlten Variable.

Typ
Gibt den Datentyp [P 49] der Variablen an.

Gruppe

Gibt an, ob die Variable ein Ein- oder Ausgang ist.

GroRe
Gibt die GroRRe der Variable in Bytes in an.

Adresse

Zeigt die Adresse der Variablen im Prozessabbild. Sollte wie im Beispiel zusatzlich eine externe Adresse
angegeben sein (z.B bei Variablen der Busklemmen Controller) so muss der Wert hinter "ext:" auf den Offset

der Datenaustauschvariablen (welcher im Dialog "PLC" [»_114] definiert ist) aufaddiert werden.

User ID

Editierbare Kennung fiir zuklnftige System Manager Funktionalitaten.
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Verkniipft m.

Zeigt gegebenenfalls die, mit der angewahlten Variablen verknlpfte, Variable an. Ein Betatigen des Buttons
ruft den Auswahldialog [P 43] zur Variablenverknipfung auf.

Kommentar

Frei editierbares Kommentarfeld.

ADS Info

Gibt die Informationen an, die fur einen Zugriff per ADS (z.B. TwinCAT Scope View, ..) auf die angewahlte
Variable bendtigt werden. Die Information besteht aus Port-Nummer, Index Group, Index Offset und der
Lange der Variable in Bytes.

Karteireiter "Flags"

Yarable Flags |Elnline|

[T Swap LOBYTE and HIBYTE
™ Swap LOWORD and HIwORD

Swap LOBYTE and HIBYTE

Bei entsprechender Aktivierung werden das niederwertige und das héherwertige Byte innerhalb der
Variablen getauscht und so dem Prozessabbild zur Verfigung gestellt (z.B. nétig bei manchen Profibus
Fremdgeraten).

Swap LOWORD and HIWORD

Bei entsprechender Aktivierung werden das niederwertige und hdherwertige Wort innerhalb einer 32Bit
Variablen getauscht und so dem Prozessabbild zur Verfigung gestellt.

Karteireiter "Online"

"v"arial:ulel Flagz  Onlne |

Wwerk: |EI:-:EIBEEI [2240]
M ewer Wert:

Autheben I Schreiben... I
0.0 =l

F.aommentar;

2240
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Wert

Zeigt den aktuellen Wert der angewahlten Variablen an.

Force

Ruft den Dialog zum Forcen der Variable auf. Das Uberschreiben mit dem neuen Wert hélt so lange an, bis
das Kommando mit Aufheben zuriickgenommen wird oder das TwinCAT System neu gestartet wird. Bei
einer geforcten Variable wird der Wert in roter Farbe dargestellt.

Release

Releases the variable to its regular process image value.

Schreiben

Ruft den Dialog zum Andern des Variablenwertes auf einen benutzerdefinierten Wert auf. Hierbei wird der
Wert nur einmal, flr einen Taskzyklus, berschrieben.

Des Weiteren gibt es eine kontinuierlich fortlaufende, grafische Anzeige des aktuellen Online-Wertes, welche
besonders bei numerischen Variablen deren Anderung tber die Zeit verdeutlicht. Details hierzu finden sie

unter: Einstellungen History-Anzeige [» 30].

3.2.3 Variablen Verknupfungen

Die verschiedenen Ein- oder Ausgangsvariablen der Tasks, kdnnen bei deren Anwahl entweder mit dem

Kontext-MenuU oder dem, auf der rechten Seite erscheinenden Dialog, z.B. mit der E/A-Konfiguration [P 99]
verknUpft werden.

Kontext-Menii

Einige der Auswahlmadglichkeiten im Kontext-Menu sind nur bei aktiver Konfiguration und laufendem System
verflgbar, d.h. ansonsten sind sie ausgegraut.

El Standard

-I- Task 7-Image

=% Eingdnge
----- T Mulrivar 1

5 EE

..... o Iivar 3 B Yerkniipfung Ander.

..... sl Irivar 4 ok Werknlipfunglen] [dschen

----- Sl Invar 5 Gehe zu verknlipfter W ariable
----- Gl uialue —
..... ol uivalue B\ ariable Einfligen. .
----- &t uidalue B Variable Loschen...
----- Gl uialue
_____ &t uivalue Adrezze VYerschieben. ..
""" l ﬂStatu +3 Online Schreiben...
= §] Ausgangs i

®| Contral +3 Online Forcen...

..... @] Control A Forcen Zurickhehmen

---- @, Control
_____ ‘i hiut Q Zum W atchfenster hinzufligen

..... @) bOut 2 O K dem b atchfenster entfermen

----- @) bOut 3 N . .
3
_____ ®| bout 4 Werkniipfte Yariable Erzeugen in

Verkniipfung Andern

Ruft den Auswahldialog [P 43] zur Bestimmung der zu verknipfenden Zielvariablen auf.
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Verkniipfung(en) I6schen

Hebt die Verknupfung (erkennbar am kleinen Pfeil links neben dem Variablensymbol) von Variablen wieder
auf.

Gehe zu verkniipfter Variable

Springt zur verknupften Zielvariable (z.B. Kanal einer Busklemme oder Ein-/Ausgangsvariable einer anderen
Task) im Baum des System Managers.

Variable Einfiigen

Flgt weitere Variable in Task ein (nicht sinnvoll bei SPS-Tasks, da dort die Variablen im SPS -Projekt
angelegt werden sollten).

Variable Loschen

Ldscht entsprechende Variable aus der Liste.

Adresse Verschieben

Verschiebt die Adresse der Variablen innerhalb des Prozessabbildes.

Online Schreiben

Uberschreibt fiir einen Zyklus den aktuellen Variablenwert mit einem benutzerdefinierten Wert.

Online Forcen

Uberschreibt so lange den aktuellen Variablenwert mit einem benutzerdefiniertem Wert, bis das Forcen mit
Forcen Zurticknehmen wieder aufgehoben wird.

Forcen Zuriicknehmen

Hebt das Forcen der Variablen auf und Iasst damit den eigentlichen Variablenwert wieder durch.

Zum Watchfenster hinzufiigen

Flgt die angewahlte Variable zum Watchfenster [P 27] hinzu. Dort ist dann eine standige Beobachtung der
aktuellen Online-Werte von Variablen maoglich.

Aus dem Watchfenster entfernen

Loéscht die angewahlte Variable aus dem Watchfenster.

Verkniipfte Variable erzeugen in

Flgt verknlpfte Variable in ein existierendes SPS-Projekt ein.

3.2.4 Variablen Verknupfungen aus dem System Manager

Normalerweise werden Ein- und Ausgangsvariablen zwischen Steuerung und Hardware in einer Task
angelegt - entweder in der PLC oder einer zusatzlichen Task. Diese Variablen werden dann im System
Manager mit der entsprechenden Hardware-Variable verknlpft.

In der Beckhoff TwinCAT Software ist aber auch der andere Weg mdéglich: Einscannen der vorliegenden
Hardware (oder manuell konfigurieren) und auf dieser Grundlage PLC-Variablen erzeugen (lassen). Dieser
Weg wird nachstehend beschrieben - "Verkniipfte Variable erzeugen in".

Vorgehensweise

Es soll nun aus der Hardware-Konfiguration heraus eine Hardware Variable mit einer Task (PLC) verknipft
werden, obwohl dort noch gar keine entsprechende Variable definiert wurde.

40 Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF Bedienung

Legen Sie im System Manager eine Hardware-Konfiguration manuell oder durch Einscannen an. Legen Sie
eine Task an, die die Hardware verwalten wird. In Abb. 1. ist das das Projekt "test" mit der Task "Standard"
und den bereits enthaltenen Eingangen "InVar1" bis "InVar4" und einigen Ausgangen.

EI! FLC - Configuration Narme: Output
E!Eﬁ" Test
= Test-Image Type: BOOL
=-[@1 Standard
E‘%T Ir-IDUtS Grgup: Channel 2
e T Invarl Address: 0.5
----- ol Invar2
""" ST Inar3 |Linked to..
e ol Invard
= 8l Ouputs | § change Link..,
----- & Outvar] .
&% Clear Link(s
----- &, CUtYarz )
_____ & Outvar® Gzt Link Yariable
----- & Quivard  Take Mame Ower From Linked Wariable

= 1/ - Configuration | —
o B /O Devices # Insert Yariable...
=¥ Device 1 (RT-E % Delete.

----- == Device 1-1r

- Gt Inputs Maowve Address...
- @l Cutputs
= Box 1 (BKS +3 Onlina Write. .

we g Inputs | =3 Crline Force,

H §l CUDULE 3% pelease Force
®E Term 2

=% Term 3|3 add To Watch
-l_|
= i Term 4 X Remove From Watch

Fart: 300, 1Grp: 01300z

- § Char
ER BB Create Linked Variable in 25 Standard
b ‘l |"_‘||_J,+ =]
M End Term (KL9010)
-EE Mappings

Rechtsklick auf die gewlinschte Hardware Variable (hier: Output Kanal 2 einer KL 2012) 6ffnet den Dialog
zum Erzeugen einer verknupften Variable in einer Task. Es wird in der ausgewahlten Task eine neue
Variable angelegt, s. Abb. 2.
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EI! PLC - Configuration

=455 Test Hame: Dutput
= Test-Image Type: BOOL
=R Standard
EI%T Irputs Group: Outputs Size:
ol Invarl Address: 7168.0 | UseriD:
----- G Invar2
----- Sf InWar3 Linkedto. . |Dutput. Channel 2. Term 4 (KL201Z) . Box1
I G Invard
= @l Outputs Comment:
----- &) Cutvarl
----- & Qutvar2

Eﬁ I/0 Devices
=¥ Device 1 (RT-Ethernet)

-I- Device 1-Image
---%T InpLts
.l OutpUts ADS Info;

=i Box 1 (BKS000)

|P|:|rt 801, [Grp: 0xFO31, 1Offs: O<E000, Len: 1

Da dieser Typ Variable in beide Richtungen (Input/Output) benutzt werden kann, ist das Symbol blau und mit
einem Doppelpfeil versehen. Dieser Typ Variable wird im iblichen Prozessdatenbereich (hier: IndexGroup
0xF03x) wie alle anderen Ausgangsvariablen angelegt, Eingangsvariablen entsprechend im
Eingangsprozessabbild.

Das PLC-Projekt muss von dieser neuen Variable noch informiert werden, s. Abb. 3.

=Bl SYSTEM - Configuration —_—
Export
- NC - Configuration ECT131 P |

=58 PLC - Configuration

2 1eg Offsetfor Export Byte Variables (kByte): 12 5
-I- Test-Image Offzet for Export Bit Variahles (kBwte):
= [B1 Standard
E'%T {:F;‘ﬁ . [ Sawe Export Variahles l []Auto Save
b nvar

In Abb. 3 ist die Startaddresse flir so angelegte PLC-Variablen veranderbar, gerechnet mit Binarprafixen. In
Abb. 3 liegt die Startaddresse bei 7 KB = 7186, Byte = E000,,, Byte.

Durch "Export Variablen Sichern" werden so erzeugte Task-Variablen in das PLC-Projekt ibernommen. In
der PLC erscheint eine Import-Datei, s. Abb. 4:
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% Resources

|:| Bibliothek STANDARD.LIEB 5633 11:03.02: G
&3 Global Yariables

""" . Globale_ariablen

. TwinCaT_Configuration [WaR_COMFIG] <
""" . TwinCAT_Import
oo . Wariablen_Konfiguration [VaR_COMFIG]
- [ Alarm configuration

""" Sampling Trace

""" T ask configuration

""" Q YW atch- and Recipe Manager
""" % “Wwiorkzpace

3.2.5

iw’AFi_GLOEIAL D0 MNOT CHAMGE THIS SHEET MAMUALLYT)
Cutput AT *0x7168.0: BOOL
EMND_VAR

Variablen Auswahldialog

Nach Anwahl Verkniipfung Andern.. bzw. Verkniipft m. erscheint folgender Auswahldialog:

Yaniablenverknupfung bSwitch3 [Eingang]

E»;.EJ ‘5PS - Konfiguration;

=1-1EE RunningLights
E-[21 Standard

=%/ bleds

""" % bOud > OBO0OBITE[.0]

""" % b0Oul > OB1.0.BITE[.0]

""" % bOuZ2 > 0OBZ0.BITE[.0]

""" % bOw3 > OB 30 BITE[.0]

""" % bOutd > OB 40 BITE[1.0]

""" % b0Ows > OBS0.BITE[.0]

""" % bOut > OBEOBITE[.0]

""" % bOu? > 0OB7.0.BITE[.0]

=854 E44 - Kaonfiguration

=58 E/f Gerdte

- 5% Gerat 1 [LPT Port]

----- T Input 4 [Fin13] >
----- T Input 3[Fin12] >
----- T Input 1 [Fin10] >
----- b Input 2 [Fin 11, i) >
----- ST lnput O (Fin 1, i) >
----- b Input 5 [Fin 14, i) >
----- T Input 7 [Fin 18] »
-2 Gerat 2 [FC3102)

Q‘T DiagFlag > [ 40167, BIT [0.1]

[+ 0.4, BIT [0.7]
[+ 0.5, BIT [0.7]
[+ 0.6, BIT [0.7]
[ 0.7 BIT [0.7]
[+ 1.0, BIT [0.1]
[ 1.1, BIT [0.7]
[ 1.2, BIT [0.7]

«| [ Zeigeanablen

& Unbenutzt
™ Alle

—£eige Yariablen Typen—
[T Paszender Typ
¥ Paszends Giole
[ alle Typen

— Offzetz
[ Eontinuisrlich
[ Offne Dislog

Abbruch |

[

In der Baumansicht des Auswahldialogs werden alle in Frage kommenden verknlpfbaren Zielvariablen
angezeigt (abhangig von der angewahlten Variablenart (Eingangs- bzw. Ausgangsvariable).

Zeige Variablen

Unbenutzt:

Ist diese Option angewahlt, werden nur Variablen angezeigt, die noch nicht verknipft sind.

Alle: Bei dieser Option werden auch bereits verkniipfte Variablen mit angezeigt. Dies macht z.B. bei

mehrfach zu verkntpfenden Ausgangen Sinn.
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Zeige Variablen Typen

Passender Typ: Nur passende Variablentypen werden zur Auswahl in der Baumansicht angeboten.
Passende Grél3e: Nur Variablentypen (z.B. auch Strukturen) mit der passenden Gro3e werden angeboten.

Alle Typen: Alle verfligbaren Variablentypen werden zur Auswahl angeboten.

Offsets

Kontinuierlich: Bei Multi-Verknipfung [» 45] werden die Variablen mit dieser Option, Offset-bezogen in
kontinuierlicher Reihenfolge gemappt.

Offne Dialog: Bei dieser Option wird ein Offset-Dialog [P 44], zur freien Bestimmung der zu mappenden Bits
zweier Variablen, gedffnet.

Okay
Bestatigt die Verknlpfung der Variablen und schlie3t den Dialog

Abbruch

Schliet den Dialog ohne eine Verknipfung auszufihren

3.2.6 Unsymmetrische Variablenverknupfung

Wenn im Variablen Auswahldialog [»_43] der Offline Dialog zur Anzeige angewahlt ist, bzw. wenn zwei
unterschiedlich groRe Variablen miteinander verknUpft werden sollen, wird folgender Dialog aufgeschlagen:

YanablengroBen Differenz |
Zugeordnete War.: ||:Iw5tatus
Grofe Oiffzet
Zugeardnete War.: |32 |1 =
Eigene " ariable: |'| B IEI =
Uberappend: Iﬂ
[ Grofe und Offset in bits | Abbruch |

Im obigen Beispiel wird die Variable dwStatus ab ihrem 11 Bit mit den ersten 8 Bit der selektierten
Zielvariable verknupft.

Zugeordnete Var.

Zeigt den Namen der zu verkniipfenden Variablen (angewahlte Variable im System Manager-Baum) an.

GroRe

Gibt die GroRRe der zu verknipfenden Variablen in Bits an.

Offset

Gibt den Bitoffset, als Startbit der Verknlpfung, innerhalb der Variablen an. Mit den Aufwarts-/ Abwarts-
Pfeiltasten (Spin-Buttons) kann das Offsetbit ausgewahlt werden.

Eigene Variable

Ist die Zielvariable, mit der die angewahlte Variable verknlpft werden soll . Auch hier werden Gréf3e und
Offset angezeigt. Der Offset kann wiederum Uber die Pfeiltasten angepasst werden.

44 Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF Bedienung

Uberlappend

Sagt aus, wieviele Bits ab dem Startoffset miteinander verknipft werden sollen.

Okay
Bestatigt die Verknlpfung der Variablen und schliefl3t den Dialog.

Abbruch

Schliel3t den Dialog ohne eine Verknupfung auszufiihren.

3.2.7 Erweiterte Verknupfungsmoglichkeiten

Bei Anwahl der Hauptrubrik Eingdnge bzw. Ausgénge in der Baumansicht des System Managers, erscheint
auf der rechten Seite eine Listenansicht der jeweiligen Ein-/Ausgangsvariablen der Task. Bei rechtem
Mausklick auf eine oder mehrere (Windows-Ubliche Mehrfachauswahl) angewahlte Variablen, erscheint ein
spezielles Kontextmenu mit erweiterten Verknipfungsmaoglichkeiten. Zusatzlich sind auch
Dokumentationsfunktionen hiertuiber aufrufbar.

Kontextmenii
E Echtzeit - Konfiguration Hame | | O alire | Tup
@ EchizeitEinstellungen %7 byStatus 000 (0] LINTS
F-[B¥ ZFuzitzliche Tasks T dwStatus Q00000000 [0 IMT 32
' ML - Kaonfiguration &1 uiCycleCntFCA 0 0000 [0) LINTT1E
' SPS - Konfiguration &1 byE P30 (00 [0 IMTS
=-JEE hest? S uisctualCycleTime... Q=0000 0] HINTI1E
+ test2-Image T idnaloglMo w0000 [0) INT1E
=-[1 Standard & itnalogii3 % w0000 [0) INT1E
- %1 Eingange T bSwitchD ®o0 BIT
----- ! byStatus t % !
""" ol df’”Status & EinzelWerkniipfung fndern. ..
----- &1 uiCyeleCrtFC3101 . . 3¢
_____ &1 byEroF 101 Multitferknipfung Andern...
..... &1 wibctualCycleTimeFC =X Werkniipfungen Lisschen
""" Dl B oiobenoschen |
-] naloglM3 i
@l bSwitchl Sdiessen Yerschiebe, .
-] bSwitch2
..... &1 bSwitch3 Merge Wanables
EI‘.I, Auzgange
..... %/ i#nalogUTT (2, ZumWatchfenster hinzufiigen
..... &/ itnalogDUT2 ORI finis dem W atehferster entermen
~oik] blLarnpl
I’?‘l bLamp] &5 Liste Drucken... Shrg+P
..... &) blLamp? Ligte Kopieren Shg+C
----- & blamp3
_____ ‘i I:uLamEd "ﬁ Ligte Exportieren...
& Fae ;‘L ELampE Wergchisben nach »
—-[B1 FasztT as
El%T Eingange

Einzel-Verkniipfung Andern

Ruft den Auswabhldialog [»_43] zur Bestimmung der zu verkniipfenden Zielvariablen auf.

Multi-Verkniipfung Andern
Ruft den Auswabhldialog [»_43] zur Multi-Verkntpfung mehrerer aufeinanderfolgender Variablen auf.
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Variablen Loschen

Ldscht entsprechende Variablen aus der Liste.

Adressen Verschieben

Ruft den Dialog zur Anderung der Variablen-Adresse im Prozessabbild [P 46] auf.

Zum Watchfenster hinzufiigen

Flgt die angewahlte Variable zum Watchfenster im System Manager [P 27] hinzu. Dort ist dann eine standige
Beobachtung der aktuellen Online-Werte von Variablen maéglich.

Aus dem Watchfenster entfernen

Loscht die angewahlte Variable aus dem Watchfenster.

Liste Drucken

Druckt die Liste aus. Unter E/A-Konfiguration - Zuordnungen [»_128] findet man weitere
Dokumentationsfunktionen des System Managers.

Liste Kopieren

Kopiert die Liste in die Zwischenablage.

Liste Exportieren

Exportiert die Variablenliste im csv-Dateiformat (durch Komma getrennter Text). Diese Datei kann dann
weiter bearbeitet werden (z.B. mit Tabellenkalkulationen,...).

Verschieben nach

Ermoglicht das Verschieben der angewahlten Variablen in eine andere Task des SPS-Projektes.

3.2.8 Prozessabbilder

In der Baumansicht werden, unterhalb der verschiedenen Konfigurationen, die Prozessabbilder der Tasks
bzw. Gerate angezeigt.

R 1< chse"-Prozehabbild
=B Standard
- T Inputs

- @l Outputs

Bei Anwahl solcher Prozessabbilder, wie im Beispiel dargestellt, werden auf der rechten Seite die
entsprechenden Dialoge mit den erweiterten Informationen zum Prozessabbild angezeigt. Darunter erscheint

das Prozessabbild mit einer Auflistung [»_29] aller verknlipften und nicht verkniipften E/A-Variablen.
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Dialog "Allgemein"

Allgernein | Grafe / fosetl Eingangl .ﬂ.usgangl

Mame: |NC-T ask 1-Prozefabbild I 2
Typ: |Master-F'ru:uzeI3aI:ubiId
F.ommentar: ;I
™| Dizabled Sumnbicle erzeugen I
Name

Name des Prozessabbildes.

Typ

Definiert, ob Prozessabbild nach Verknipfung als Master- oder als Slave-Prozessabbild fungiert (siehe
hierzu auch Beschreibung "Zuordungstyp" unterZuordnungsarten [»_130]).

ID

Gibt die Identifikationsnummer des Prozessabbildes an.

Kommentar

Frei editierbares Kommentarfeld.

Dialog "GroRe / Offset™
Allgemein  Grobe / Dffset | Eingangl .ﬁ.usgangl

Eingangsgrofie: I'I oo4 Auzgangzgrofe:; IEE'E

Eingangsoffset: ID Auzgangsoffset: ID

Eingangsgrofe

GroRe des Bereichs Eingdnge im generierten Prozessabbild.

Eingangsoffset

Hier ist ein eventueller Startoffset flr den Eingangsbereich eingetragen (gerateabhangig).

Ausgangsgrofe

Grolie des Bereichs Ausgédnge im generierten Prozessabbild.

TwinCAT 2 Version: 1.6
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Ausgangssoffset

Hier ist ein eventueller Startoffset fur den Ausgangsbereich eingetragen (gerateabhangig).

Dialog "Eingang" bzw. "Ausgang"
.-'-‘-.Ilgemeinl Grolte / Offzet  Eingang |.-’-‘-.usgang|

Offzet;  Hex: [T Zeige Zeichen
ooon 0l &l 00 00 01 6D OO 00

Im Dialog von Eingang bzw. Ausgang wird der jeweilige Prozessabbildbereich in byte-weiser, hexadezimaler
Form dargestellt (eventuell zusatzlich als Zeichen in eigener Spalte, sofern die Option "Zeige Zeichen"
angewahlt ist).

Bei der Anzeige von Prozessabbildern von Geraten mit gemischtem E/A-Bereich im DPRAM (z.B. Beckhoff
C1220 Lightbuskarte), werden bei Eingang auch Ausgangswerte angezeigt und umgekehrt.

Weitere Informationen zu Prozessabbildern und deren Verknipfungen, findet man unter Zuordnungen.
» 128
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3.2.9 Vergleich Datentypen

System Mana- |IEC61131-3 Entsprechen- |C# Keyword Visual Basic Bemerkung

ger der .NET Typ Keyword

BIT BOOL System.Boolean |bool Boolean Weitere
Informationen zu
den SPS-
Datentypen sind
zu finden unter:
TwinCAT PLC
Control -
Datentypen

BIT8 BOOL System.Boolean |bool Boolean

BITARRS BYTE System.Byte byte Byte

BITARR16 WORD System.UInt16  |ushort -

BITARR32 DWORD System.UInt32  |uint -

INT8 SINT System.SByte  |sbyte -

INT16 INT System.Int16 short Short

INT32 DINT System.Int32 int Integer

INT64 LINT System.Int64 long Long Integer-Typ mit
einer Grole von
8 Byte. Wird von
TwinCAT PLC
momentan nicht
unterstutzt.

UINT8 USINT System.Byte byte Byte

UINT16 UINT System.UInt16  |ushort -

UINT32 UDINT System.UInt32  |uint -

UINT64 ULINT System.UInt64 |ulong - Vorzeichenloser
Integer-Typ mit
einer GroRe von
8 Byte. Wird von
TwinCAT PLC
momentan nicht
unterstutzt.

FLOAT REAL System.Single  |float Single

DOUBLE LREAL System.Double |double Double

3.3 ADS Einstellungen

3.3.1 ADS-Einstellungen bei E/A-Geraten

Geréate, welche zwar ADS-Dienste transportieren kdnnen, aber keinen eigenen ADS-Server bereitstellen
(z.B. die virtuelle Ethernet- oder USB-Schnittstelle), besitzen den im Folgenden beschriebenen Dialog.

TwinCAT 2

Version: 1.6
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Karteireiter "ADS"
Zllgemein  ADS

v 405 Kommunikation akbivierere Puort; IEBE?4 (0=7002] Ander... I
b & Timeout: ID 3: g

ADS Kommunikation aktivieren

Aktiviert die Kommunikation mit ADS-fahigen Geraten. Die Checkbox muss aktiviert sein, um eine ADS-
Kommunikation zu erméglichen.

Port

Gibt die ADS Port-Nummer des Gerétes an..

Andern

Falls diese Schaltflache aktiviert ist, kann hier die ADS Port-Nummer geandert werden. Im Normalfall ist ein
Andern der Portnummer bei dieser Art von E/A-Gerate aber nicht moglich.

Max Timeout

Bestimmt die maximal erlaubte Antwortzeit bei ADS-Kommunikation zum Gerat (in Sekunden). Falls dieses
Feld aktiviert ist, kann hier die maximale Antwortzeit ausgewahlt werden.

3.3.2 ADS/AMS-Einstellungen bei E/A-Geraten

Gerate mit eigener ADS-AmsNetld (z.B. der Beckhoff AX2000-Antrieb) haben den im Folgenden
beschriebenen Dialog zur Konfiguration der Einstellungen fiir die asynchrone Kommunikation.

Bei Geraten ohne eigene Netld ist nur eine Teilmenge der Optionen vorhanden, die verbleibenden haben
jedoch die selbe Bedeutung.
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Karteireiter "ADS/AMS"
.-'-‘-.Ilgemeinl &x2000  ADSAAMS | |stwertkanal Snllwertkanall Dnlinel

¥ ‘Enable Sting Comrmunicatiors Part: IEBEIEE [O=7100) Change... I
b ax Timeout: I'“:I 3: g

¥ Enable &msz / &ds [with own Netld)
Metld: |1?2.'IE.3.23.2.2

Remote Name: |Gerdt 1 FC200x] Box 1 [4¢2000)

Enable String Communication

Aktiviert den asynchronen Nachrichtenkanal bei Geraten mit Beckhoff Lightbus-Interface.

Port
Gibt die ADS Port-Nummer des Gerates an..

Change

Erméglicht ein Andern der AMS Port - Nummer des Gerétes.

Max Timeout

Bestimmt die maximal erlaubte Antwortzeit bei ADS-Kommunikation zum Gerat (in Sekunden).

Enable AMS / ADS

Bei Geraten mit eigener Netld muss diese Checkbox aktiviert sein.

Netld
Gibt die ADS-AmsNetld des Geréates an.

Remote Name

Nennt den Namen des Gerates, wie es in der Liste der moglichen AMS Remote-Verbindungen auftaucht.
Dieses Feld ist editierbar.

3.3.3 ADS Kommando - Eingabefenster

Nachfolgend wird die manuelle Eingabemdglichkeit von ADS-Kommandos zum Ansprechen von ADS-
fahigen E/A-Geraten (z.B. Beckhoff USB Buskoppler BK9500 oder Ethernet Buskoppler BK9000) erlautert.
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Karteireiter "ADS Commands"

Aligernein | Bx3000 | IF Address Ads Commands |

Address [Port] | Type |G | 106s | Flen | wien | ROMs | wiks |
1365226720011 (300)  T-Rw Os060 O 10 8 0 0
New. |  Delete. | | Edi. |

Address (Port): Gibt die AMS-Net ID und Port Nummer (letztere in Klammern) fiir das auszufihrende ADS-
Kommando an.

Type: Gibt den Telegrammtyp des auszufiihrenden Kommandos an (T-RW entspricht z.B. Typ Read/Write).
IGroup: Spezifiziert die Index-Group fir das gewiinschte ADS-Kommando.

10ffs: Spezifiziert den Index-Offset das gewlinschte ADS-Kommando.

RLen: Lange der vom ADS-Gerat zu lesenden Daten (in Byte).

WLen: Lange der an das ADS-Gerat zu schreibenden Daten (in Byte).

ROffs: Offset der zu lesenden Daten (in Byte).

WOffs: Offset der zu schreibenden Daten (in Byte).

New: Fugt ein neues ADS-Kommando an die Liste an.

Delete: Loscht das angewahlte ADS-Kommando aus der Liste.

Edit: Ermdglicht das Editieren, d.h. das Andern der Werte in den einzelnen Spalten des Kommandos.
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4 SYSTEM - Konfiguration

In der SYSTEM - Konfiguration kdnnen unter anderem Echtzeit-Einstellungen [P 55], sowie
projektabhangige Einstellungen fir das TwinCAT System, vorgenommen werden.

Zusatzlich kdnnen hier benutzerdefinierte Tasks [P _60] angelegt werden, um z.B. direkt aus Applikationen
(Visual Basic-, Visual C++, C# .NET, VB.NET oder Delphi) Werte auf E/A-Gerate auszugeben oder von

ihnen zu lesen.

Voraussetzungen

SYSTEM - Konfiguration

Beschreibung

Boot Einstellungen [P 661

Boot- / Auto-Start-Einstellungen fur das lokale
System, bzw. fiir das Zielsystem

Echtzeit-Einstellungen [» 55]

Anzeige/Anpassung der Echtizeiteinstellungen sowie
grafische Anzeige der Echtzeitauslastung

Prioritaten [P 58]

Anzeige/Anderung (= Advanced User) der
verschiedenen von TwinCAT vergebenen Task-
Prioritaten

Benutzerdefinierte Tasks [P 60] ("Zuséatzliche
Tasks")

Konfiguration eventueller zusatzlicher
(benutzerdefinierter) Tasks

Task Einstellungen [P 63] fiir "Zusatzliche Tasks™
(falls konfiguriert)

Einstelldialog fur die zusatzlichen benutzerdefinierten
Tasks

Online-Anzeige Taskauslastung [»_65] (falls
zusatzliche Tasks konfiguriert wurden)

Grafische Darstellung der aktuellen Auslastung
benutzerdefinierter Tasks

Task Prozessabbild [P 46] (falls zusatzliche Tasks
konfiguriert wurden)

Verknupfungsinformationen zu den zusatzlichen
Tasks

Routing-Einstellungen [» 67] ("Route Settings")

Informationen zum "Routing" der TwinCAT
Zielsysteme

Dialog "General"

Dieser Dialog wird nur eingeblendet, wenn kein Remote-System (siehe: "Auswahl des Zielsystems [P 23]")
angewahlt wurde, der System Manager also auf das lokale TwinCAT System eingestellt ist.
Er entspricht ansonsten dem nachfolgend beschriebenen Dialog "Version [Lokal]".

Dialog "Version (Lokal)"

Der folgende Dialog zeigt das installierte TwinCAT Level des lokalen Systems (im unten gezeigten Beispiel
ist dies "TwinCAT NC I") sowie die Version und "Build"-Nummer des Systems an (dementsprechend die

Version 2.9 [Build 931]).
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Yerzion [Lokall | Version [Zielsystern] | Boot Einstellungen [Zielsystemn)

o TwinCAT System Manager | Ziglsystem wahlen...
2 v2.9 [Build 324]
TwinCAT NC |

v2.9 (Build 931)

Copyright BECKHOFF € 1936-2003
hittp: A v, beckhoff.com

R egistrierng;

I arne; Jorg Rottkord

Firmna: Beckhoff

Reg.-key s -0BB0-BF 40000

Dialog "Version [Zielsystem]"

Neben der Anzeige mit Informationen Uber die lokal installierte TwinCAT Version befindet sich auch noch ein
Karteireiter mit dementsprechenden Angaben zum angewahlten Zielsystem. Im nachfolgenden Beispiel ist
dies die Version 2.9 [Build 0].

‘ersion [Lokal] | Version [Ziglsysten] | Boot Einstellungen [Zielsystem)

o TwinCAT Sypstem Manager | Zielsystem wiklen..
%3 w29 [Build 924]

v2.9 [Build 0)

Copyright BECKHOFF € 1936-2003
hitbp A iy, beckhoff com

R egistriemng:

M ame;

Firma:

Fea.-Fey ITITITT

Zielsystem wahlen : Ruft den Auswahldialog fir die per TwinCAT Router erreichbaren Zielsysteme auf
(siehe auch Hauptmendtis -> Menu "Aktionen”).
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4.1 Echtzeit - Einstellungen

Als zentrales Konfigurationswerkzeug des TwinCAT Systems, enthalt der TwinCAT System Manager
unterhalb der Rubrik SYSTEM -Konfiguration [P 53] den Eintrag Echtzeit-Einstellungen. Hier werden die
Basiseinstellungen des TwinCAT Systems angezeigt, beziehungsweise im Bedarfsfall auch geandert.

= SYSTEM - Konfiguration
@ Echtzeit-Einstelungen
[B¥ Zusitzliche Tasks
h Fouke Settings

Bei Anwahl dieses Eintrags erscheint auf der rechten Seite im System Manager der im Folgenden
beschriebene Dialog "Einstellungen”, sowie die weiter unten beschriebenen Dialoge "Online [P 56]" und

"Priorities [P _56]".

Karteireiter "Einstellungen”

Einstellungen | Elnlinel F'ri-:uritiesl

B asizzeit: I 1 ms j Raouter Speicher [kByte]| 20453

CPU Limit (%2); |50 =
™| Bzt Tiick [speziele Tiash erforderich]

[ritenal: I j
=

Uber [ps): IED

Basiszeit

Der TwinCAT Scheduler wechseln mit jedem Tick von Windows zur TwinCAT Echtzeit. Dann werden die in
der TwinCAT Echtzeit notwendigen und eingeplanten Task ausgefihrt. Spatestens mit Erreichen des CPU
Limit (s.u.) wird wieder zu Windows gewechselt. Die TwinCAT Basiszeit ist damit die kiirzest mogliche
Zykluszeit einer Task. Als Zykluszeit kdnnen auch Vielfache der Basiszeit angenommen werden. Die
Basiszeit sollte nur bei Bedarf und entsprechend schnellen PC-Systemen kleiner eine Millisekunde
eingestellt werden. Moéglich sind: (keine), 1ms, 500us, 333us, 250us, 200us, 125us, 100us, 66us und 50us.

Wenn der Wert der Basiszeit auf (keine) gesetzt wird, dann ist es moglich TwinCAT ohne Echtzeit zu
benutzen. Ausfliihrungen, die keine Echtzeit bendtigen, arbeiten uneingeschrankt weiter (AMS Router,
TwinCAT Scope, ADS OCX, ...)

Einschrankung:

Echtzeit Tasks, wie beispielsweise SPS Tasks, Software Tasks und I/0O Tasks (Profibus, DeviceNet, Sercos
oder Lightbus) kénnen nicht ausgefuhrt werden.
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CPU Limit

Gibt den prozentualen CPU-Anteil an, den die TwinCAT Echzeit maximal belegt, der Rest wird garantiert fur
Windows (und somit u.a. fiir Oberflachenprogramme) reserviert. Der Wert kann sehr hoch eingestellt
werden, da automatisch zu Windows zurtickgeschaltet wird, wenn die Echtzeittasks mit ihrem Zyklus zu
Ende sind.

Fast Tick

Nur fur spezielle TwinCAT Erweiterungen, die unabhangig zur Basiszeit noch einen schnelleren Tick
bendtigen (z.B. Nockenschaltwerk).

Jitter Warnung

Die TwinCAT Echtzeit funktioniert auf beinahe allen PC-Systemen mit extrem geringen Schwankungen
(Jitter). Diese Schwankungen werden standig gemessen. Bei Uberschreitung einer einstellbaren Grenze
kann vom System eine Warnung erzeugt werden.

Router Speicher

Der TwinCAT Router dient zum Verwalten der Kommunikation aller Teilnehmer. Eine Veranderung des
Routerspeichers wird erst nach einem Neustart des Betriebsystems tibernommen.

Karteireiter "Online"

Echtzeit-fuzlastung: | 100 =

4%
0 I
System Latenzzeit:
100 pz Blus

Ops AMA_A—A_A_A.AJ\-M—A—MJ-\-AA—LM

Die Online Anzeige gibt Auskunft Gber die momentane CPU-Auslastung. Dies ist die Zeit, die von den
Echtzeit-Tasks benétigt wird. Die hellgriine Linie zeigt dabei den eingestellten CPU-Limit Wert.
Zusatzlich wird im unteren Fenster der aktuelle Jitter (System-Latenzzeit) angegeben.

Details zur kontinuierlich fortlaufenden, grafischen Anzeige des aktuellen Online-Wertes finden sie unter:
Einstellungen History-Anzeige [» 30].

Karteireiter "Priorities"

Hier finden Sie Informationen zu den Prioritdten im TwinCAT System. [» 58]
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4.2 Systemleistung / Echtzeiteinstellungen (Realtime
Settings)

Der NT Task-Manager stellt dem Bediener u.a. eine Liste der laufenden Prozesse und deren CPU-
Zeitverbrauch dar. Diese Darstellung ist mit laufendem TwinCAT differenzierter zu interpretieren:

Windows NT kann nicht die Auslastung der CPU durch das TwinCAT System anzeigen. Sie sehen nur im
Dialog "Echtzeit" die reale Belastung der CPU durch das TwinCAT System.

Die TwinCAT-Echtzeiterweiterung stellt dem NT Betriebssystem Rechenzeit zur Verfligung. Dieser Teil wird
vom NT-Betriebssystem als 100% CPU-Zeit gewertet. Im NT Task-Manager bezieht sich die Anzeige der
CPU-Zeit von Prozessen somit nicht auf die CPU-Zeit, sondern auf die verbleibende Zeit, welche NT zur
Verfligung steht.

Beispiel:

Sollte TwinCAT eine konstante Auslastung von 35% der CPU bendtigen (siehe Einstellungen in
"Echtzeiteinstellungen"),

E chtzeiteinstellungen |

Zeitbasis:
1 mz
Abbruch |

— CPU MutzungLimit

0 B0 100 %

— in
— System Latenzzeit

Aktuell: b axirnal: teldung bei:

[ 7us 1770ps | =
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und ein weiterer Prozess im NT-Task-Manager mit 97% "CPU-Zeit" angezeigt werden,

El Windows NT Task-Manager =] E

i

Datei  Extraz  Anzicht

.ﬁ.nwendungenl Prozesse |

— CPU-Mutzung——

—%erlauf der CPU-Mutzung

"
Iil |~|'I II""':_-'!' r""-._|1|""-"'| r":..-"-."l - ,__.-II .
1

: ||. ||| |I| i ! !

ol b Lol adahant, o 1 bl M .
Fopper gt "‘“I,III ||lII i e 'n"'|,|'

— Speichernutzung —

—%erlauf der Speichernutzung

B 1352k

— Inzgesamt — Realer Speicher [KB]
Handles 1250 Inegesamt E4343
Threads 127 Yerflighar 9144
Frozesze 13 Cache 2004
—ugesicherter wirtueller Speicher [KB]—— 1 Kermel-Speicher [KB]
Inzaezamt G735 |nzgeszammt 13976
renzmert 131588 Auzgelagert ER92
b4 axirmahmert a2z Micht auszgelagert a4
Prozesse: 19 \CPU-Mutzung: 97% | Speichemutzung: 67352 KB / 131533 KB

so wirde dieser Prozess eigentlich 63,05% der wirklichen CPU Zeit verbrauchen.

4.3 Echtzeit Konfiguration - Prioritaten

Zusatzlich zu Einstellungen [P 55] und Online [P 56], enthalt der Bereich Echtzeit-Konfiguration im TwinCAT
System Manager auch einen Dialog, welcher die Prioritdten der verschiedenen Tasks darstellt. Bei

Aktivierung des Experten Modus [P_20] ist es sogar mdglich, die Prioritaten der verschiedenen Tasks manuell

zu andern. Eine Task ist von hdherer Prioritat, je kleiner die angegebene Zahl ist.
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Karteireiter "Priorities"

Einztellungen I Online  Priorities

Priori.... | Cycle | Tazk | F.ommentar |ﬂ
‘Baast Priarity’ PLC Bun-Time 1 'test'
2530 FastT azk [Tazk O] PLC Run-Time 1 'test2!
=1 26 »Tazk 1¢ FLC Run-Time 1 ‘test
27100 Standard [T azk 2] PLC Run-Time 1 'test2!
E1 23 »Task 3¢ PLC Run-Time 1 ‘test2
29
an
& Communication Task [Port 801]  PLC RBun-Time 1 'test2'
X ey ‘Baaost Priarity’ PLC Bun-Time 2 'RunningLights’
33 100 Standard [T azk O] PLC Bun-Time 2 'RunningLights’
=134 »Tazk 1< PLC Run-Time 2 'RunningLights’
=135 »Tazk 24 PLC Run-Time 2 'RunningLights’
=136 »Tazk 3¢ PLC Run-Time 2 'RunningLights’
a7
aa
& 19 Communication Task [Port 811]  PLC RBun-Time 2 'RunningLights' ll
ATnoAn L NN m PHE Y T Ol T Dhype Timem 3 'Cmbm oD = mi O
¥ Show Al FLC Standard | Move Up |
¥ Change Pricrities PLC Optirmized | Mave Down |

Prioritat

Prioritat der jeweiligen Task im TwinCAT System. Aulterdem wird in dieser Spalte die Taskart durch
unterschiedliche Icons differenziert. Siehe hierzu auch die Erlduterungen zur SpalteTask. Je kleiner die hier
angegebene Zahl ist, desto hoher ist die Prioritat der Task innerhalb des TwinCAT Systems.

Cycle

Zykluszeit der jeweiligen Task in Millisekunden (ms).

Task

Erlautert die Funktion der jeweiligen Task. Bei SPS-Tasks wird zwischen folgenden Taskarten
unterschieden:

+ SPSKommunikations-Task: Diese Task, die der ADS-Kommunikation dient, sollte aus Griinden der
Datenkonsistenz die niedrigste Prioritat (bezogen auf die maximal 6 Tasks eines Laufzeitsystems)
haben

+ SPS Boost Priority: Prioritat einer SPS-Task, sobald diese sich im Monitoring / Debug Modus
befindet. Diese Task sollte, aus Griinden der Datenkonsistenz, die hdchste Prioritat, bezogen auf die
Tasks eines Laufzeitsystems, haben

» generellen TwWinCAT Task (hellblaues Icon)

* flir mégliche weitere SPS-Tasks reservierten Prioritdten (z.B. bisher eventuell im Projekt nicht
genutzte Tasks 1, 2 und 3 eines SPS-Laufzeitsystems). Diese erhalten ein hellgraues Icon.

Kommentar

Beschreibt die Herkunft der jeweiligen Task (z.B. SPS-Laufzeitsystem und Projektname).

Show All

Zeigt bei angewahlter Checkbox auch nicht verwendete Taskprioritaten in der Auflistung an.

Change Priorities

Ermdglicht bei aktiviertem Show All die Anderung der Prioritaten innerhalb des TwinCAT Gesamtsystems.
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Move Up

Bewegt bei aktiviertem Experten Modus [P_20] die angewahlte Task nach oben und macht sie damit
héherprior.

Move Down

Bewegt bei aktiviertem Experten Modus die angewahlte Task nach unten und macht sie damit niederprior.

PLC Standard

Organisiert die Prioritdten der SPS-Tasks standardmaRig, d.h. so, wie diese auch ohne Eingriff priorisiert
sind (alle Tasks des 1. LZS vor den Task-Prioritdten des 2. LZS usw ..).

PLC Optimized

Organisiert die Task-Prioritaten innerhalb des TwinCAT Systems so in ihrer Reihenfolge, dass die
hochprioren Tasks der verschiedenen SPS Laufzeitsysteme, jeweils ihrem Boost Priorities folgend,
hintereinander gestaffelt werden.

Im folgenden Bild wird diese Einstellung verdeutlicht:

Einstellungenl Onling ~ Priorities I

Frioritat | Cycle | T azk, | k.ommentar |:|
03
&% 24 ‘Boost Priority’ PLC Run-Time 1 hest2"
20 3.0 FasztTask [Task 0 PLC Run-Time 1 "test2'
&% 26 ‘Boost Prioriby' PLC Run-Time 2 'Runninglights'
27 100 Standard [T azk 0] PLC Run-Time 2 'Runninglights'
&% 28 ‘Baost Priarity’ PLC Run-Time 3 'FetchRecvExmpRTS 4
29
an
E1: »Tazk O PLC Run-Time 3 'FetchRecvExmpRTS 4
& a2 +Boost Pricriby PLC Run-Time 4
33 10.0 Standard [T azk 0] PLC Run-Time 4 'FetchRecvExmpR TS 4"
=134 *Task 1¢ PLC Run-Time 1 "test2'
=135 *Task 1¢ PLC Run-Time 2 'Runninglights'
=136 »Tazk 14 PLC Run-Time 3 'FetchRecvExmpRTS 4
ar
=1 EE T male 1 - DIl Dann Tirae d ;I
¥ Show all PLC Standard | fawe L E |
¥ Change Priorities feimsee [ E |

4.4 Benutzerdefinierte Tasks (Zusatzliche Tasks)

Ubersicht

Zusatzlich zu den jeweils vier konfigurierbaren Tasks in den SPS Laufzeitsystemen unterstitzt das TwinCAT
System auch weitere (nicht SPS) Software-Tasks, die E/A Variablen besitzen kénnen. Diese Tasks werden
im TwinCAT System Manager unter dem Punkt "Zusétzliche Tasks" (unterhalb der "SYSTEM - Konfiguration
[».531" in TwinCAT v2.9) verwaltet. Diese Tasks kdnnen z. B. benutzt werden, falls keine SPS vorhanden ist.
Auf Variablen dieser Tasks kann direkt aus Applikationen, wie z. B. dem TwinCAT OPC Server, Visual Basic,
Delphi, VB.NET, VC++, C#.NET, etc.. per ADS-OCX, ADS-DIl oder TcADS-DLL zugegriffen werden.

d Einstellungen, die unter diesem Punkt durchgefihrt werden, erfordern genauere Kenntnisse des

TwinCAT Systems.
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Kontext-Menii

= B 5¥STEM - Korfiguration
@ Echtzsit-Einstelungen
[B* Zusatzlicl =
& Route Se =i Task Anfigen...
BB rC - Konfigus
B® =Ps - Korfig

BE Mocken - Kor -
i Einfiigen Skrg+Y
= Efa - Konfigy B2 erfig b,

B £jn Gery M) Einfigen mit Werkn.  Al+Strg+y
&8 Zuordnungen

g Task Importieren, .,

Task Anfiigen

Flgt eine weitere Task an.

Task Importieren

Integriert eine bereits erstellte und exportierte Task (Dateiendung *.tce) in die bestehende Konfiguration.
Siehe Task Exportieren...

Einfiigen

Flgt eine weitere Task aus Zwischenablage ein.

Einfiigen mit Verkn.
Flgt eine weitere Task mit Verknipfungen aus der Zwischenablage ein.
Nach Auswahl von Task Anfiigen erscheint folgender Dialog:

Einfugen einez Objektes

B
Nare

Abbruch

F.ommentar;

Der Name sollte hierbei beschreibend gewahlt werden. Zusatzlich kann die Aufgabe der benutzerdefinierten
Task mit einigen beschreibenden Satzen unter Kommentar erklart werden.

Im Baum erscheint danach die zusatzliche Task. Diese enthalt automatisch die Unterpunkte Prozessabbild
[»_46], Eingénge und Ausgénge.
=B 5v¥STEM - Konfiguration
@ Echizeit-Einstelungen
--[BX Zustzliche Tasks
- Task 1
=f= Task 1-Prozefabbild
%T Eingange
‘l Ausgange

Weitere Informationen zu den Ein- und Ausgangen von Tasks findet man unter: Variablen-Konfiguration.

[»35]
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Kontextmenii "Task"

Bei angewahlter Task und Betatigung der rechten Maustaste erscheint folgendes Kontextmenu:

"B Task Exportieren...

*h Header Datei Exportieren, .

c',"o Ausschneiden Shrg+x
Eopieren Skrg+C
X Disabled

Task Exportieren
Task Exportieren

Exportiert Task-Konfigurationen mit Unterelementen und Verknipfungen in eine Datei mit der Endung *.tce .
Sie kann so , wie zuvor beschrieben, in andere Projekte importiert werden.

Header Datei Exportieren

Exportiert die konfigurierten Ein- und Ausgangsvariablen der Task in ein C/C++ Header File, zur weiteren
Verwendung in TwinCAT Ring 3 I/O Applikationen.

Ausschneiden

Kopiert die Task in die Zwischenablage und entfernt sie aus der aktuellen Konfiguration.

Kopieren

Kopiert die Task in die Zwischenablage.

Disabled

SchlieRt die aktuelle Task von der Berechnung und Bearbeitung durch das TwinCAT System aus.
Konfigurationen und Verkniipfungen bleiben erhalten und werden nach erneuter Betatigung dieser Funktion
wieder reaktiviert.

Karteireiter "Task"

Far die Tasks im TwinCAT System existieren verschiedene Einstellméglichkeiten. Welche Auswirkungen und

Funktionen diese Optionen bieten, wird unter Task-Einstellungen [»_63] erklart. Nachfolgend sind die
Optionen beschrieben, die fur typische TwinCAT I/O Applikationen wichtig sind.
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Tazk | Orline

Tasknarme: Task 1 Part: =M =
Aato-Start Optionen
Friontat: 1 {:} [ ]1/0 am Taskanfang
Zyklusticks 10 (& 10000 | ms [ Disable
[ ]wamung bei Uberzchreitung Symbole erzeugen

[] Extem synehraniziersh

F.ommentar:

Port

Die ADS-Portnummer des jeweiligen ADS Gerates. Bei der ersten zusatzlichen Task ist dies im Regelfall die
Portnummer 301.

Auto-Start

VeranlalRt den TwinCAT System Manager das Start-Kommando fiir die Task zu erzeugen, so dass beim
Neustart von TwinCAT die Task mit den angegebenen Daten automatisch gestartet wird.

Zyklusticks

Die Auffrischungszeit der Task (und damit der eventuell verkniipften [»_128] Variablen bzw. dem Feldbus an
dem sie konfiguriert sind) kann hier konfiguriert werden.

Symbole erzeugen

Sollte man anwahlen, um z.B. per TwinCAT OPC Server v4 oder TwinCAT Scope View entsprechend die
Symbole (Variablen per deren Namen) vom ADS-Gerat (Port) hochlesen zu kénnen (beim OPC Server muf}
hierfr AutoCfg Optionstyp = 5 eingestellt sein).

Die weiteren Einstelloptionen werden im Bereich Task-Einstellungen erklart.

Karteireiter "Online"

Informationen hierzu finden sie unter: Online-Anzeige Taskauslastung [P 65].

4.5 Task-Einstellungen

TwinCAT ist ein preemptives Multitasking-System. Im Folgenden werden die Einstelloptionen dieser Tasks
erklart. Allerdings sind nicht alle Optionen bei allen Tasks moglich.

Karteireiter "Task"

Die im Folgenden angesprochenen Einstelloptionen sind nicht bei jeder Task aktivierbar.
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Tazk | Oriline I

T askname: ITask 1 Bart: |3|:|2 =
— v Auto-Start — Optionen
Priontat: I'I ﬁ [T 1/0 am T askanfang
Ziklusticks: I'I 1] :I |1 0000 ms [" Dizable
¥ ffamung bel Uberschreiung [ Symbaole erzeugen
I Messagebon [ Extern synchronisieren

K.ommentar:

Taskname

Editiert den internen Namen der Task.

Port

Definiert die AMS-Portnummer der Task. Dieser Wert muss angegeben werden! Bei manchen Tasks ist der
Wert allerdings schon voreingestellt (z.B. bei SPS-Tasks).

Auto-Start

Veranlasst den TwinCAT System Manager das Start-Kommando fir die Task zu erzeugen, so dass beim
Neustart von TwinCAT die Task mit den angegebenen Daten automatisch gestartet wird.

Prioritat

Definiert die in TwinCAT gliltige Prioritat der Task [»_58] (Es ist darauf zu achten, dass keine Prioritaten
doppelt vergeben werden). Die Prioritat ist nur dann relevant, wenn Auto-Start angewahlt wird.

Zyklusticks

Legt die Zykluszeit in Ticks (abhangig von der eingestellten TwinCAT Basis Zeit [P_55]) der Task fest. Die
Zykluszeit ist nur dann relevant, wenn Auto-Start angewahlt wird.

Warnung bei Uberschreitung

Veranlasst das TwinCAT System bei Uberschreitung der eingstellten Taskzykluszeit eine Meldung
abzusetzen.

Messagebox

Gibt die oben genannte Warnung zusatzlich als Messagebox aus.

1/0 am Taskanfang

Es wird ein 1/0-Zyklus am Taskanfang vorweg ausgefiihrt.

64 Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF SYSTEM - Konfiguration

Disable

Ermdglicht das zeitweise disablen der Task. D.h. die Task wird beim Generieren der E/A Informationen nicht
bericksichtigt (z.B. wahrend der Inbetriebnahme). Die durchgefiihrten Verknlpfungsinformationen bleiben
jedoch erhalten.

Symbole erzeugen

Macht es bei entsprechender Aktivierung méglich, auf Variablen der Task per ADS (z.B. aus TwinCAT
Scope View) zuzugreifen. Weitere Informationen hierzu findet man unter: Variablen Konfiguration [»_35].

Extern synchronisieren

Ist diese Option aktiviert, wird die Task mit einem konfiguriertem Gerat mit Sync-Master Interrupt (z.B. einige
SERCOS Karten) synchronisiert.

Karteireiter "Online"

Hier finden Sie Informationen zur Online-Anzeige Taskauslastung [» 65].

4.6 Online-Anzeige Taskauslastung

Bei geladener aktueller Konfiguration, kénnen unter "Online" die Werte der Taskauslastung grafisch
dargestellt werden.

Karteireiter "Online"

Tazk  Online
000D ks Tiotal 5204 ps
TPUTYE ps
(INTE _J
Uberschreitungszahler: ID Rezet

Anzeige "CPU"

Zeigt die reine CPU-Zeit, die fur die letzte Taskausfiihrung bendtigt wurde.

Anzeige "Total"

Gibt die Zeit an, die zwischen Beginn und Ende der Taskausflihrung vergangen ist. Die Differenz zwischen
CPU- und absoluter (totaler) Ausfiihrungszeit, kann z.B. aus einer Unterbrechung der aktuellen, durch
hoherpriore Tasks bzw. Windows, resultieren.
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Uberschreitungszihler

Zahlt die Anzahl der aufgetretenen Zykluszeitiberschreitungen.

Reset
Setzt den Uberschreitungszahler zuriick auf 0.

Details zur kontinuierlich fortlaufenden, grafischen Anzeige des aktuellen Online-Wertes finden sie unter:
Einstellungen History-Anzeige [» 30].

4.7 Boot Einstellungen

In diesem Karteireiter werden die Boot- bzw. Auto-Start-Einstellungen fir das lokale System oder fiir das
Zielsystem definiert.

Soll TwinCAT beim Systemstart automatisch ein oder mehrere SPS-Programm(e) abarbeiten, miissen
zunachst die Anzahl der Laufzeitsysteme festgelegt werden ( siehe SPS Einstellungen [» 97]) und die
Bootprojekte geladen werden.

Allgemein | Boct Einstellungen |

Boot Einstellungen
Auto Boat; ) Run Modusz [Enable]
) Konfig Modus
Auta Logon F
Benutzername | |
Fazawort | |
Auto Boot:

Mit Anwahl des 'Run Modus (Enable)' unter 'Auto-Boot' wird der Systemstart mit einer Benutzer-Anmeldung
durchgeftihrt.

Auto Logon:

Wird zusatzlich die Option 'Auto Logon' gewahlt, startet TwinCAT im 'Run-Modus' und die geladenen und
freigegebenen Bootprojekte werden selbststandig abgearbeitet.

d Wird per "Remote Desktop" mit einem CX Gerat mit Windows XP embedded gearbeitet, ist die
Default Einstellung zu beachten: Default User: Administrator, Default Passwort: 1.
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4.8 Routing - Einstellungen

Unter TwinCAT 2.9 sind die Routing-Mdglichkeiten von TwinCAT erheblich erweitert worden. TwinCAT
speichert z.B. die "Routes" nicht mehr in der Windows Registry ab, sondern liest immer den jeweils
angewahlten Router des gewilinschten TwinCAT Zielsystems aus. Die "Routes" werden dabei in sogenannte
Aktuelle-, Statische- und Projekt Routes unterteilt. Nach dem Verbindungsaufbau bzw. Auslesen des
Routers werden die gefundenen Routes in die Rubrik "Statische Routes"” , und automatisch auch immer in
den Dialog "Aktuelle Routes”, Gbernommen.

Karteireiter "Aktuelle Routes"”

Aktuele Roubes | Statische Foutes | Projekt Boutes
Foute AmzMetld Adrezze Twp k.ommenta
Ce TwinCATCE . 111112 172161227 TCPARP
C=_002791 111111 17216.6.224 TCRAR
a | @

Route

Zeigt den Namen des, am aktuellen TwinCAT Router angemeldeten, mdglichen Zielsystems an.

AmsNetID

Zeigt die ADS-AmsNetld des gelisteten Zielsystems an.

Adresse

Nennt die Adresse des gelisteten TwinCAT Zielsystems. Die Adresse ist abhangig vom verwendeten
Transportprotokoll. Méglich sind dabei neben TCP/IP-Adressen auch z.B. Adressen von Profibus-

Teilnehmern etc., die ihrerseits naturlich das ADS Protokoll unterstitzen miissen, um als "Zielsystem [»_22]"
bzw. "Remote-System [P 22]" angesprochen werden zu kénnen.

Typ

Nennt das Protokoll, welches zur Kommunikation mit dem Zielsystem verwendet wird.

Kommentar

Falls fir das jeweilige System konfiguriert, wird hier der Kommentar angezeigt

Anfiigen

Ruft den Dialog zum "Anfuigen..." weiterer TWinCAT Zielsysteme in die Routing-Tabelle auf.
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Loschen

Ldscht in der Liste markierte Eintrdge aus der Routing-Tabelle des lokalen TwinCAT Routers.

Eigenschaften

Ruft den Dialog zur Anzeige der "Eigenschaften" des Zielsystems auf.

Karteireiter "Statische Routes™

Statische Routes sind die Routen, die im aktuell angewahlten Router bereits konfiguriert sind. Der System
Manager liest bei der Anwahl eines Zielsystem dessen "Routes" aus und stellt sie wie unten dargestellt - und
oben bereits beschrieben - dar. Beim Speichern der TwinCAT System Manager Projektdatei, werden diese
Statischen Routes mitgesichert. Ein erneutes Laden der *.tsm Datei stellt sie dann wieder zur Verfigung.
Ansonsten entsprechen die "Statischen Routes" quasi dem Dialog "AMS Router", wie er in TwinCAT schon
immer vorhanden ist.

dktuelle Routes | Statizche Routes | Praojekt Foutes

R oute AmzMetld Adrezze Typ k.ommenta
Cx TwinCaT CE ... 111112 172161227 TCRAP
C=_002791 1.1.1.1.11 17216.6.224 TCRAP

(%] 1 | ]

Die einzelnen Felder und Schaltflachen sind unterhalb von "Aktuelle Routes" beschrieben.
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Karteireiter "Projekt Routes"

| Aktuele Routes || Statische Foutes | Projekt Foutes

A oute Amzhetld Adresze
001387 111111 001387

(%] 1

Typ
TCPAP

K.ommenta

(Y

Lozchen...

tigenzchaften..

Die einzelnen Felder und Schaltflachen sind unterhalb von "Aktuelle Routes" beschrieben.
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5 NC - Konfiguration

Wenn TwinCAT mit NC-Funktionalitat installiert ist (mindestens TwinCAT Level NC-PTP), existiert in der
Baumansicht des System Managers ein Punkt "NC-Konfiguration". Hierlber lassen sich die benétigten
Achsen anlegen sowie deren Parameter einstellen. Zudem kénnen hier auch, bei gestartetem TwinCAT
System, Achsen Uber entsprechende Online-Dialoge (NC - Handmeni, Online-Anzeige Achskanal)
verfahren werden, sowie weitere Achsfunktionen (manuelle Kopplung, etc..) ausgeflihrt werden.

Voraussetzungen

NC - Konfiguration Beschreibung

Tasks [P 71] Einstellungen bei NC-Tasks

Kanal [» 73] Informationen iber Achskanale

Achsen [» 74] Konfiguration der einzelnen Achsen

Kurvenscheiben Konfiguration von Kurvenscheiben mit dem TwinCAT

(TS1510 | CAM Desgin Tool) Kurvenscheibeneditor (TwinCAT Cam Design Tool)

Hydraulik Ventilkennlinien Konfiguration spezieller Kennlinien fiir

(TS1500 | Valve Diagram Editor) Hydraulikventile mit dem TwinCAT Valve Diagram
Editor

Dialog "Allgemein"

Dieser Dialog wird nur eingeblendet, wenn kein Remote-System (siehe: "Auswahl des Zielsystems [P 23]")
angewahlt wurde, der System Manager also auf das lokale TwinCAT System eingestellt ist.
Der Inhalt entspricht ansonsten dem nachfolgend beschriebenen Dialog "Version [Zielsystem]".

Dialog "Version [Zielsystem]"

Der nachfolgende Dialog zeigt den, diesem Modul zugrundeliegenden, TwinCAT Server des Zielsystems an.
Im dargestellten Fall ist dies die - im Zielsystem aktive - Version 2.9 [Build 531] des TwinCAT NC Servers.

Werzion [Lielzystern)
TwinCAT System Manager
. w2 9 [Build 924)

TwinCAT NC Server
2.9 [Build 531]

Copyright BECKHOFF = 1596-2003
hittpe A v, beckhoff. com
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5.1 NC-Tasks

Bei Anwahl des Eintrags NC-Konfiguration, kénnen durch rechten Mausklick die beiden NC-Tasks angeflgt
werden, sofern dies nicht bereits geschehen ist..

Kontextmenii
I - Bl Echtzeit - Konfiguration
----- ' ML - Konfiguration

----- B SPS - Konfigura B Task Anfiigen...

I PR T

Durch Einfiigen einer NC-Task wird eine NC-Konfiguration in die aktuelle System-Konfiguration integriert

und die entsprechenden Initialisierungsbefehle fiir den NC-Server erzeugt.

Implizit wird neben der NC-SAF Task (Satzausfiihrung) auch eine NC-SVB Task (Satzvorbereitung) erzeugt.
Auf der rechten Seite erscheinen die entsprechenden Dialoge.

Karteireiter "Task"

Task |Fietain| I:Inlinel

T azkname: MC-Task 1 SA

= I Suto-Start

Erioritat: |4

—

Zyklusticks: |2 = [2.000

[ wamung bei Uberschreitung
™| ieszagetosy

ms

Part; |5|:|'|

— Optionen
I | 101 amy Traskantang

[T Dizable

F.ommentar:

Weitere Informationen zu diesem Karteireiter findet man unter: Taskeinstellungen [P 63].
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Karteireiter "Retain"

Task  Fetain | I:Inlinel

Retain Data

i~ Stare only
™ Load/Stare

None

Bei entsprechender Anwabhl, wird eine Unterstiitzung von Retain-Daten (remanente Daten), von dieser Task
nicht gefordert.

Store only

Die Retain-Daten werden beim ordnungsgemaflen Herunterfahren des Systems gespeichert.

Load/Store

Die Retain-Daten werden beim Herunterfahren des Systems gespeichert und bei Systemstart geladen.

Karteireiter "Online"

Weitere Informationen hierzu findet man unter: Karteireiter "Online" [» 65].

NC Prozessabbild

=I-88M MC - Konfiguration
E| MC-Task 1 SAF

- MC-Tazk 1 5B

-I- MC-T ask 1-Prozefabbild

LSt Acheen

Unterhalb der SAF- und SVB-Tasks gibt es den Eintrag NC-"Taskname" - Prozessabbild. Bei dessen Anwahl

werden rechts die Prozessabbild [» 46]-Dialoge eingeblendet, sowie eine Auflistung [»_29] aller verknipften
und nicht verknupften Variablen des Prozessabbildes angezeigt.

NC Kanal "Achsen"

Der Eintrag Achsen wird ebenfalls automatisch angelegt. Bei entsprechender Anwahl in der Baumansicht,
wird auf der rechten Seite der allgemeine Dialog zum Objekt angezeigt. Zusatzlich ist hier ein Online-Dialog

"Achsen" [P _90] mit den wichtigsten aktuellen Soll- und Istwerten der, unter diesem Kanal konfigurierten,
Achsen anwahlbar (das System muss dafiir natirlich mit der aktuellen Konfiguration gestartet worden sein).

72 Version: 1.6 TwinCAT 2



BECKHOFF NC - Konfiguration

5.2 NC-Kanal

Eine TwinCAT NC Konfiguration hat mindestens einen, eventuell aber auch mehrere Kanéle. Bei Anwahl
des SAF Task-Eintrags in der Baumansicht, kann mit dem nachfolgend beschriebenen Kontextmenu ein
Achskanal zugefligt werden.

Kontextmenii:
=88 MC - Konfiguration
[SRESEC-Task 1 SA

! SPS - Konfigurat )
_____ ﬁ Mocken - Eanfige ﬁ“‘ F.anal Impartieren. ..

Kanal Anfiigen

Flgt weiteren Achskanal zur Konfiguration hinzu. Nahere Erlauterungen findet man dazu unter NC-Kanal

Anfligen [» 92].

Loschen

Enfernt den aktuell angewahlten Kanal aus der Konfiguration.

Kanal Importieren

Importiert eine, im Vorfeld exportierte, Kanalkonfiguration (Endung *.fce) in die aktuelle NC-Konfiguration.

Karteireiter "Allgemein™

Mit dem Eintrag "Achsen” wird automatisch unterhalb des NC-Prozessabbildes ein Achskanal angelegt. Bei
entsprechender Anwahl in der Baumansicht, wie im folgenden Bild gezeigt, wird auf der rechten Seite der
Dialog "Allgemein" zum Objekt angezeigt. Des Weiteren ist ein Online-Dialog [» 90] fuir den Achskanal
vorhanden.

El' ML - Konfiguration
- =-[B1 NC-Task 1 SAF
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= Disabfed Syrbleerzeuget [

Name

Editierbarer Name des Achskanals.

Id

Identifikationsnummer des Achskanals.

Typ
Typ des Achskanals.

Kommentar

Frei verfligbareres Editierfeld fir Bemerkungen. Die EditBox lasst nur Strg+Enter (Ctrl+Enter) fir einen
Zeilenumbruch zu.

Karteireiter "Online"

Bei den Achskanalen ist ein spezieller Online-Dialog [»_90] mit den wichtigsten aktuellen Soll- und Istwerten
der, unter diesem Kanal konfigurierten Achsen, anwahlbar (das System muss dafur natirlich mit der
aktuellen Konfiguration gestartet worden sein).

5.3 NC-Achsen

Nach Anwahl des Achskanals in der Baumansicht und Betatigung der rechten Maustaste, erscheint
folgendes
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Kontextmenii:

' ML - Ku:unfigure;tiu:un
=B NC-Task 1 SAF

- 5 B Fana Ervportierer..

: G Achse Impartieren. .

o i D Anderm..
%I ==
=& Outputs

Achse Anfiigen

Flgt eine Achse an die Konfiguration an.

Achse Importieren

Ruft Auswahldialog fur den Import einer bereits exportierten Achse auf.

Nach dem Offnen einer Achse in der Baumansicht, sieht man folgendes Bild:

E--ga Achzen
L:_|.H. Servo Azl
t, &chse 1 _Enc
--a}] &chse 1 _Drive
g, Achse 1_Chil
=- &1 Eingange
]pr Achze 1_FromPle
=l Ausginge
-] Achse 1_ToPle

Auf der rechten Seite erscheinen bei Anwahl einer Achse mehrere Dialoge, unter anderem der:

TwinCAT 2
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Karteireiter "Allgemein"

Allgernein |Einstellungen| Elul:uall Ql,lnamikl ininel Furktionen Enpplungl

Hame: |Servu:| izl Id: |3
Tup: |K|:untinuierli|:he Achse finkl. SERCOS]
F.ommentar: ;I
™| Dizabled Symbaole erzeugen W
Name

Editierbarer Name der Achse.

Id

Identifikationsnummer der Achse. Sie wird unter anderem beim Zugriff auf die Achse, per
Funktionsbausteine der SPS, bendtigt.

Typ

Typ der Achse. Hier wird unter anderem zwischen kontinuierlichen, virtuellen, Eil-/Schleich-, sowie
Schrittmotor-Achsen unterschieden.

Kommentar

Frei verfugbareres Editierfeld fir Bemerkungen zur Achse. Die EditBox |1t nur Strg+Enter (Ctrl+Enter) fur
einen Zeilenumbruch zu.

Symbole Erzeugen

Fir den symbolischen Zugriff (per Name) auf die Bestandteile der Achse per ADS (z.B. TwWinCAT mit
ScopeView), muss das Erzeugen von Symbolen hier angewahlt sein.

54 Einstell-Dialoge
541 Achsen - Dialog: Einstellungen

Bei einer neu eingefiigten Achse sind vorab einige Grundeinstellungen nétig. Vor allem die Angabe des
Achstyps spielt fir die weiteren Schritte eine wichtige Rolle.
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Allgernein - Einstellungen |§In:n|:na|| Ql,lnamikl ininel Eunktianenl Enpplungl

Achztyp: IStandard M erkniipfungen Lber Encader und Antrizh] j

werknimitim.. | I

Einheit: Imm j Anzeige
Pozitian: [ pm [ Modulo

Geschwindigkei [~ mmdmin

Ergebniz
Pozition; Gezchwindighk eit; B ezchleunigung: Ruck:
M s s g2 i E3
Sieard.. |
Achstyp

Hier ist die richtige Verbindungsart (abhangig von der E/A-Konfiguration [»_104]) der Achse zu definieren.
Gemeint ist die Art der Soll- / Istwertibergabe an die Achse bzw. von der Achse.

Verkniipft mit

Hier kann bei manchen Achstypen (AX2000, SERCOS, Profidrive,...) eine Achse komplett mit dem
physikalischen Antrieb unterhalb der jeweiligen Feldbus-Karte verknlpft werden. Bei Achsen mit analogem
Interface, wie im Beispiel oben eingestellt, miissen die Verknipfungen [» 43] bei NC-Encoder [P 83] sowie
NC-Antrieb [»_86] erstellt werden.

Einheit

Gibt an, in welcher Einheit die Berechnungen und Eingaben zur Achssteuerung erwartet werden. Die
Einstellung sollte ist eigentlich immer mm bzw. Grad sein.

Anzeige

Bei geforderter Abweichung von der Standarddarstellung mancher Achswerte, knnen diese hier aktiviert
werden. Dies ist fir Position und Geschwindigkeit moglich.

Ergebnis

Hier werden die aktuell eingestellten Einheiten der Achse noch einmal aufgefihrt.

5.4.2 Achsen - Dialog: Global

Jede Achse hat betriebsartabhangige Einstellparameter. Diese Basisparameter werden hier unter "Global”
festgelegt. Die Werte mussen nach Anderungen mit Enter Gibernommen werden. Die Eingabe eines
Kommas ist nicht moglich, stattdessen muss bei Gleitpunktzahlen ein Punkt verwendet werden.
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Allgernein I Einctelungen Global | Divnarnilk I Online I Furklioren | Kopplung | Kompenzation
AR = erlaupte 38 1) 1= F
Gezchwindighkeit Hand Max [Fast] F Mme's
Geschwindigkeit Hand Min [Slow] F s
Geschwind. Ref fahrt in pos. Richtung F s
Gezchwind. Ref.fahrt in neg. Richtung F Mz
Pulzweite in pozitiver Richtung [Jog-Betrieb] F T
Pulzweite in negativer Richtung [Jog-Betrieh] F T
B ezchleunigung F mmyz2
W erzogerng F s &2
Ruck F sz
Override Tup E Reduzierte Geschw.
Eilganggeschwindigkeit (GO] F 20000 s
Yelo Jump Factor F 00 b
BETRIEBSART: Min-Endageniiberwachung B FALSE

- Software Endlage Min F oo T

BETRIEBSART: Maxr-Endagenubenmachung B FALSE

- Software Endlage b ax F oo T

BETRIEBSART: Schlepplberwachung Pozition B TRUE

- Manirmaler Schleppabstand Position F &0 YT

- Mawimale 5chleppfiterzeit Position F 0oz z

BETRIEBSART: Postionsbereichsubenwachung B TRUE ;I
Download Upload Alle wahlen I

Maximal erlaubte Geschwindigkeit

Der Wert der, mechanisch oder funktionell, die maximal zulassige Geschwindigkeit der Achse begrenzt.

Uberschrift

Wertebereich: Default: Einheit:

Eilganggeschwindigkeit

Hier wird der Geschwindigkeitswert fir den Eilgang der Achse angegeben.

Wertebereich: Default: Einheit:

Geschwindigkeit Hand Max
Gibt die maximale Geschwindigkeit bei Tippbetrieb (Schnell) an.

Wertebereich: ‘Default: Einheit:

Geschwindigkeit Hand Min
Gibt die Geschwindigkeit bei Tippbetrieb (Langsam) an.

Wertebereich: Default: Einheit:

Geschwind. Ref. in pos. Richtung

Gibt die Geschwindigkeit bei Referenzierfahrt in positiver Richtung an.

Wertebereich: Default: Einheit:

Geschwind. Ref. in neg. Richtung

Gibt die Geschwindigkeit bei Referenzierfahrt in negativer Richtung an.

Wertebereich: Default: Einheit:

78 Version: 1.6

TwinCAT 2



BEGKHOFF NC - Konfiguration

BETRIEBSART: Min-Endlageniiberwachung

Hier wird die Endlagenuberwachung (oft auch als Software-Endschalter bezeichnet) der negativen Richtung
eingeschaltet und der Grenzwert angegeben.

Wertebereich: ‘Default: Einheit:

BETRIEBSART: Max-Endlageniiberwachung

Hier wird die Endlagentiberwachung der positiven Richtung eingeschaltet und der Grenzwert angegeben.

Wertebereich: Default: Einheit:

BETRIEBSART: Schleppiberwachung Position

Hier wird die Schleppabstandsiiberwachung aktiviert, sowie der Grenzwert angegeben. Zusatzlich kann eine
Filterzeit angegeben werden.

Wertebereich: Default: Einheit:

BETRIEBSART: Zielpositionsiiberwachung

Die Uberwachung und Riickmeldung der NC-Achse "Achse in Zielposition" wird hier aktiviert sowie das
Zielpositionsfenster angegeben. Zusatzlich wird der Uberwachungszeitraum angegeben.

Wertebereich: Default: Einheit:

BETRIEBSART: PEH-Zeitliberwachung

Bei Aktivierung dieser Option, muss die Achse innerhalb der Uberwachungszeit die Zielposition erreicht
haben, sonst gibt es eine Fehlemeldung.

Wertebereich: Default: Einheit:

Download

Schreibt geanderte (*) und markierte Parameter in das NC Laufzeitsystem hinunter. Fur eine dauerhafte
Anderung muss die Konfiguration zusatzlich in die Registry geschrieben werden.

Upload

Liest markierte Parameter aus dem NC Laufzeitsystem aus und stellt sie dar.

Select All

"Alles markieren" macht einen kompletten Down- oder Upload der dargestellten Parameter moglich.

54.3 Achsen - Dialog: Dynamik

Im TwinCAT System Manager ist eine leicht zu handhabende Einstellmdglichkeit der Dynamik-Parameter
implementiert. Es ist sogar mdglich, mit einem Schieber die gewlinschte Beschleunigungskennlinie zu
verandern (bei Aktivierung "Indirekt iiber Hochlaufzeit"). Auch die direkte Eingabe errechneter Werte ist
moglich (Option "Direkt").
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.-'-‘-.Ilgemeinl Einstellungenl Global Dynamik |inine| Furklioren | Eopplung

— " Indirekt Liber Hochlaufzeit

M aximalgeschwindigkeit [ masx ] |45 e
Hochlaufzeit |0108814 3
Bremszeit: ¥ | wie oben IEI.'I 0314 %
weich hart
B ezchleunigungzkennlinie: JI
altl: "\ Fant 1
wit]: o -
— i+ Direkt
Bezchleunigunag; |534-34E4 mmeze
Y erzogerung: ¥ wie oben |534-345 s g2
Ruck: [17662.2 '3
awmlaEd |ploEd

Maximalgeschwindigkeit (V max)

Die unter Global [P_77] eingestellte Maximalgeschwindigkeit der Achse wird hier angezeigt.

Hochlaufzeit

Hochlaufzeit der Achse bis V,,,, erreicht ist.

Bremszeit

Zeit, die von V,,, bis zu Geschwindigkeit 0 mm/s bendtigt wird.

Beschleunigungskennlinie

Schieber zur indirekten Einstellung der Hochlauf- und Bremszeit.

Beschleunigung

Gibt die Beschleunigung in mm/s? an.

Verzégerung

Gibt die Verzégerung in mm/s? an.

Ruck

Gibt den Ruck an, der fir die angestrebte Beschleunigung bendtigt wird.

5.4.4 Achsen - Dialog: Funktionen

Gerade in der Zeit der Erstinbetriebnahme von Achsen, ist man auf Hilfsmittel von Seiten der Software oder
Hardware angewiesen. Der Vorteil z.B. einer softwaremafig angesteuerten, direkten Rohwertausgabe an
den Antrieb, statt Benutzung eines Batteriekastens, ist klar ersichtlich.
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.-'-‘-.Ilgemeinl Einstellungenl Eln:nhall Ql,lnamikl Opline  Funkfionen |£npplung|

S oll-Paosition: [rrirn]

Ny | 584.9176 [ "wmim
— Enweiterter Achsstart

Starttyp: & bealt Start |

Zielpositior: [33467.873 [mm]  Stop |

Geschwindigkeit: |5|:|_3 [rimns]

[T Beschleunigung: ||:| [mz2]

[ Yerzdgerung: |I:| [mrndz2]

¥ Ruck: |I:| [rmz3]
— &ntriebs-4uzgabe

Auzgabeart: Prozent j Shart

Auzgabewert: Z [%] S
~ lst-Paosition S etzen

I.ﬁ.l:usculut j |EI Setzen |
—Ziel-Pozition setzen

|Absnlut j IEI Setzen |

Soll-Position

Neben der Ist-Position (grofles Anzeigefeld) wird auch die momentane Soll-Position des Antriebs angezeigt.

Erweiterter Achsstart

Starttyp: Hier wird zwischen relativem, absolutem, Modulo-, etc... Start der Achse unterschieden.
Zielposition: Gewlinschte Zielposition der Achse.

Geschwindigkeit: Gewlinschte Positioniergeschwindigkeit nach dem Hochlauf der Achse.

Beschleunigung: Falls keine automatisch berechnete Beschleunigung erwinscht ist, kann mit der
Checkbox die Annahme des rechts eingegebenen Wertes aktiviert werden.

Verzégerung: Die Checkbox aktiviert die Annahme des rechts eingegebenen Verzégerungswertes, falls
dessen manuelle Eingabe gewlnscht ist.

Ruck: Die Checkbox aktiviert die Annahme des rechts eingegebenen Wertes fir den Ruck (im Beispiel ist
noch kein Wert eingegeben).

Start: Startet die Achspositionierung mit den eingegebenen bzw. berechneten Werten.

Stop: Stoppt die Ausfihrung der Achspositionierung.

Antriebs-Ausgabe

Ausgabeart: Hier ist nur eine prozentuale Ausgabe (z.B. entsprechen 100% = 10V) an den Antrieb
auswahlbar.

Ausgabewert: Prozentualer Sollwert vom maximal moglichen Ausgabewert der Klemme oder des Mxxxx -
Moduls.

Start: Startet die Ausgabe des eingestellten Wertes an den Antrieb. Sicherheitsmechanismen, wie z.B.
Software-Endlageniiberwachungen etc.. werden nicht bertcksichtigt.

Stop: Stoppt die Ausgabe des eingestellten Wertes an den Antrieb.
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Ist-Position setzen

Hier 1&sst sich manuell die Ist-Position der Achse setzen (als Absolut-, Relativ- oder Modulowert).

Ziel-Position setzen

Mit dieser Funktion Iasst sich manuell die Ziel-Position der Achse setzen (als Absolut-, Relativ- oder
Modulowert).

54.5 Achsen - Dialog: Kopplung

Um das Koppeln der Achsen manuell testen zu kénnen, gibt es im TwinCAT System Manager diesen
speziellen Dialog.

.-'-‘-.Ilgemeinl Einstellungenl Elul:uall Ql,lnamikl ininel Funktionen Eopplung I

Ny 5849176 poEesien_lon

— Mazter/Slave Kopplung

M asterachse; ISEWD Bz j Foppels |
F.oppelart; I Linear j Entkoppeln |

Getriebefaktar: |3
Fananmeter 2 IEI
Fananneter 3 IEI
Farameter 4; ID

Soll-Position

Neben der Ist-Position (grol3es Anzeigefeld) wird auch die momentane Sollposition des Antriebs angezeigt.

Master-/Slave-Kopplung

Masterachse: Hier wird die Achse ausgewahlt, der die aktuell bearbeitete Achse als Slave folgen soll.
Koppelart: Es sind z.Zt. die lineare Kopplung, sowie die Fliegende Sége als Koppelarten implementiert.
Getriebefaktor: Gewlinschtes Verhaltnis zwischen Master- und Slave-Geschwindigkeit als reelle Zahl.
Parameter 2-4: Bekommen erst Gultigkeit bei gewahlter Koppelart"Fliegende Sége”.

Koppeln: Aktiviert die Kopplung von Master und Slave.

Entkoppeln: Versetzt beide Achsen zuriick in den eigenstandigen Zustand.

Faktor dndern: "On the Fly"-Anderung des Getriebefaktors.

Stop: Bezieht sich auf das Stillsetzen der Achse bei der Koppelart "Fliegende Sége”".
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5.4.6 Encoder - Dialog: NC-Encoder

Unterhalb der Achsen, in der Baumansicht, gibt es bei Axis_Enc auf der rechten Seite des System Managers
einige Einstelldialoge Einer davon ist der Dialog "NC-Encoder”, welcher im Folgenden beschrieben ist:

= B8 MC - Canfiguration
= NiC-Task 1 S4F
MNC-Task 1 SYE
== NC-Task 1-Image
[ Tables
= S Bes
(= e Bxis 1
4, nxis 1 Enc
& Axis 1_Drive
T, Az 1_Ckrl
&1 Inputs
& outputs

General | MC-Encoder |I3||:|I:ua| Incremental | Online

Type: | Encoder connected to KLE101A4L5111 APSI09/ELETM W |

[Link Te.. ] |Teminal 2 [KLS101) |

Typ

Hier ist die verwendete Interface-Typ, an der der Encoder der Achse angeschlossen ist, auszuwahlen.
Folgende Typen werden unterstitzt:
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Unterstitzte Typen

Beschreibung

Simulations Encoder

Zu Simulationszwecken oder als virtueller Encoder kann mit diesem Encoder-
Typ eine interne, direkte Soll-/Istwert Rlckspeisung eingeschaltet werden.
Dieser Encoder-Typ ist per Default eingestellt.

Encoder an M3000

Als Encoder-Interface wird der Beckhoff Lightbus M3000 Absolut-Encoder
eingesetzt.

Encoder an M31x0
[»_315]/ M3200

Als Encoder-Interface wird der Beckhoff Lightbus M31x0 bzw. M3200
Incremental-Encoder eingesetzt.

Encoder an M2510

Das Beckhoff Lightbus M2510 Analog Ein-/Ausgabemodul wird bei diesem
Encoder-Typ zur Positionsrickmeldung verwendet.

Encoder an KL51x1

Zur Positionsrickmeldung wird ein KL5101 Incremental Encoder Interface
genutzt.

Encoder an KL5001

Zur Positionsrickmeldung wird ein KL5001 SSI-Geber (absolut Encoder)
Interface genutzt.

Encoder an KL5051 /
KL2502

Die bidirektionale KL5051 BI-SSI Interface Klemme wird hierbei zur
Positionriickmeldung verwendet. Dies durfte i.d. Regel bei Digifas 7x00
Antrieben der Fa. Seidel der Fall sein.

Encoder an KL30xx

Ein Kanal der Analog-Eingangsklemme KL30xx dient hier zur
Positionsriickmeldung.

Encoder an FOX-50
317

Als Interface zur Positionsrickmeldung dient hier ein FOX-50 Modul.

Encoder an SERCOS
[»_349] (Position)

Positionsriickmeldung gemal SERCOS Spezifikation.

Encoder an SERCOS
(Position+Geschw.)

Positions- und Geschwindigkeitsriickmeldung gemat SERCOS Spezifikation.

Encoder an dig. Eingang
(binar)

Hydraulik-Encoder

Die Kraft aus Pa, Pb, Aa und Ab wird bei dieser Einstellung als Riickmeldung
eingespeist.

Encoder an AX2000

Der Resolver des Motors, bzw. angeschlossene externe Encoder des AX2000-
B200 Antriebs, sorgt fir die Positionsriickmeldung.

Encoder an ProfiDrive

Positionsriickmeldung geman ProfiDrive Spezifikation.

Encoder der NC-
Rickwand [P 257]

Die Beckhoff NC-Ruckwand tbermittelt hier die Positionierungsdaten.

Encoder (universell
einsetzbar)

Universell einsetzbarer Encoder

Encoder an CANopen

Die Positionsriickmeldung erfolgt synchron tiber die CANopen
Feldbusschnittstelle (moglich z.B. mit der FC510x

Verkniipft mit

Hier ist die Klemme/das Modul der E/A-Konfiguration [»_104] auszuwahlen, die/welches elektrisch mit dem
Encoder der Achse verbunden ist. Es werden nur Klemmen bzw. Module zur Verknipfung angeboten, die
mit dem eingestellten Typ Ubereinstimmen.

Verkniipfung eines Universal-Encoders

Der Typ Encoder (universell einsetzbar) kann fir Geber-Systeme verwendet werden, die in der Typ-Liste
nicht aufgefihrt sind. In diesem Fall missen der Zahlwert des Gebers manuell verknlpft und der und
Wertebereich eingestellt werden. Die Verknlpfung erfolgt direkt Gber die Input-Variablen des Achs-Encoders
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=88 MC - Configuration
=] MiC-Task 1 S&F
MNC-Task 1 SVB
== MC-Task 1-Image
] Tables
= :iw fxes
(= Bz 1
=4, Axis 1_Enc
= %T Inputs
=&l Axis 1_Enc_In
=41 nInCatal
el ninDatal[o]
%1 nInDatai[1]
gl nInDataz
Zpl nStatusi
%] nStatusz
%] nStatus3
%] nStatus4

Die Input/Output-Variablen des Encoders haben folgende Bedeutung:
ninDatat - (16 bzw. 32 Bit) Positionswert der Achse in Inkrementen

ninDataZ2 - (16 bzw. 32 Bit) optionaler Latchwert fiir Messtasterfunktion oder Referenzieren mit Nullimpuls
(Referenzmodus: HARDWARE SYNC)

nStatus1 - Status-Byte des Encoders

nStatus2..4 - weitere optionale Status-Bytes des Encoders
nCtrl1 - Control-Byte des Encoders

nCtri2...4 - weitere optionale Control-Bytes des Encoders

Nach der Verknupfung des Positionszahlwertes mit ninData? wird in den globalen Encoder-Einstellungen
noch der maximale Zahlwert bis zum Uberlauf festgelegt (Encoder-Maske).

In einigen Fallen enthalt das Wort oder Doppelwort des Zahlers noch Statusinformationen, die ausgeblendet
werden kdnnen. Dazu werden die entsprechenden Bits in der Encoder Bit Rejection Filter Mask aktiviert. In
den meisten Fallen bleibt diese Maske Null.
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Gereral | NC-Encader | Glabal | |ncremental | Online

5.

ENCODER-Mode

Invert Encoder Counting Direction
Scaling Factor

Pozition Bias

todulo Factor [e.g. 360.0°]

- Tolerance “Window for Modulo Start
EMABLE: Min Soft Pogition Limit

- Software Pozition Lirt Min

EMABLE: Max Soft Pozition Lirit

- Software Pozition Limit b ax

Filter Tirne far Actual Pogition [P-T1]
Filter Tirme for Actual Welocite [P-T1]
Filter Time far Actual Acceleration [P-T1]
Encoder b azk [Maximal ' alue]

Encoder Bit Rejection Filker bMazk,
EMABLE: Actual Position Carrection
Filter Time Actual Pozition Carrection [P-T1]
Evaluation Direction

Reference System

‘POSVELD'
FALSE
0.000

0.0

3E0.0

0.0

FaLSE

0.0

FaLSE

0.0

0.0

0.0

01
0=0000FFFF
0x00000000
FaLSE

0.0
POS+MEG'
W

MMTMOOOO T T TooTom T T T Tomm

4.7 Drive - Dialog: NC-Antrieb

Unterhalb der Achsen, in der Baumansicht, gibt es bei xxx_Drive auf der rechten Seite des System
Managers einige Einstelldialoge Einer davon ist der Dialog "NC-Antrieb", welcher im Folgenden beschrieben
ist:

Gereral | MC-Drive | Global || Analog

rarn W C
i
i
i
i

mrn

Select Al

Tupe: Drive connected to L& L2E02-30K L2521 AP2E1 2/ EL 400w

Termn 3 [KL4032] # Channel 1

Typ

Hier wird die Art der verwendeten Sollwertausgabe zum Antrieb ausgewahlt. Folgende Typen werden
unterstutzt:
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Unterstiitzte Typen Beschreibung
Antrieb an M2400 Das Beckhoff Lightbus M2400 Ein-/Ausgabemodul wird zur Sollwertausgabe zum
[» 3111 DAC n Antrieb verwendet.

Antrieb an KL4XXX /
KL2502

Hierbei bekommt der Antrieb seine Sollwert von einer KL4xxx Analogausgabe
Klemme oder von einer Pulsweitenmodulations Klemme KL2502

Eil-/ Schleich-Antrieb

Der Antrieb kann bei dieser Einstelloption mit einer digitalen Ausgangsklemme mit
2 Geschwindigkeiten angesteuert werden (z.B. Dahlander-Motor,
Frequenzumformer,..).

Schrittmotor-Antrieb

Die Sollwertvorgabe dieser sogenannten "Low Cost" Schrittmotor-Achse
geschieht Uber digitale Ausgangsklemmen

DAC der NC-Rickwand
> 2571

Ein Digital/Analogkonverter der Beckhoff NC-Ruckwand gibt den Sollwert an den
Antrieb aus.

Antrieb (universell
einsetzbar)

Universell einsetzbare Antriebsschnittstelle.

Antrieb an CANopen

Der Antrieb bekommt seinen Sollwert synchron tGber die CANopen
Feldbusschnittstelle (z.B. moglich mit der FC510x

Verkniipft mit

Hier ist die Klemme (inkl. dem richtigen Kanal der Klemme) oder das Mxxxx-Modul der E/A-Konfiguration
[»_104] auszuwahlen, die/welches elektrisch mit dem Sollwerteingang des Antriebs verbunden ist. Es werden
nur Klemmen/Module zur Verknipfung angeboten, die mit dem eingestellten Typ Ubereinstimmen.

Verkniipfung eines universellen Antriebs

Der Typ Antrieb (universell einsetzbar) kann flr Ausgabe-Systeme verwendet werden, die in der Typ-Liste
nicht aufgeflhrt sind. In diesem Fall muss der Ausgabewert der Achse manuell verkniipft und skaliert
werden. Die Verknlpfung erfolgt direkt Gber die Output-Variablen des Achs-Drives.

=-H8M MC - Canfiguration
= MiC-Task 1 S4F
MC-Task 1 SWE

== WC-Task 1-Image

] Tables

= S Bxes
(=l Axis 1

4, nxis 1 Enc
= fis 1_Drive
= & Inputs
Sl Axis 1_Drive_In
= @ outputs
=M Axis 1_Drive_Out

=

] noutDatal
&l noutDatal[o]
%] noutDatal[1]

] noutDataz

@) nickrlt

@) nickrlz

@) nickrl3

@) nickrld

T, Ais 1_Chrl

81 Inputs

& outputs

Die Input/Output-Variablen des Antriebs haben folgende Bedeutung:

nOutDatat - (16 bzw. 32 Bit) Positionswert der Achse in Inkrementen

nQutDataZ2 - (16 bzw. 32 Bit) optionaler Geschwindigkeitswert der Achse in Inkrementen
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nStatus1 - Status-Byte des Antriebs
nStatus2..4 - weitere optionale Status-Bytes des Antriebs
nCitrl1 - Control-Byte des Antriebs

nCitri2...4 - weitere optionale Control-Bytes des Antriebs

5.5 NC Bedienung

5.5.1 NC Handmenu

Ubersicht

Das Onlinemenu ist das Haupmenu zur Online-Achsbedienung. Hier kann, nach setzen der Freigaben, die
entsprechende Achse von Hand verfahren werden. Zusétzlich werden bei aktiver Konfiguration die

wichtigsten Achszustande an Hand von Hakchen dargestellt.

.ﬁ.llgemeinl Einstellungenl ﬁll:nl:uall Diwnamik  Dnline |Eunktil:unen| Enpplungl F.ompenzation

F I _g 3269 . 608 g IS:::II-F':::sitinn: _93259_5[3?9]

Schleppabstand [mindmax]: [mm]  [zt-Geschwindigkeit [mmdz]  Soll-Geschwindigket [mmds]

| 0.0000 (0000, 0.000) | 185R0.4390 | 1850.4390
Overide: [%] Gesamt-/Beglerauzgabe [%] Fehler:
| 100.0000 2 | 2411/ 000 | 0 [0
Statuz [log.] Statusz [phyz.] Freigaben
¥ Eetriebsbereit [~ Fahrt MICHT [T Gekoppel ¥ Fegler Set
[ Feferenziett W Faht grioher [ InZielposition ¥ “orschub +
¥ Hatfwittag [ Fahit kleiner [ InPozBereich ¥ “orzchub -
Feqler Ev-Faktor: [rormz/rom] B ezugs-Gezchwindigkeit: [rnrmidz]
[0 3 Jew 1
Ziel-Pozition: [rirn] F ahr-Gezchwindigkeit: [rimnid'z]

[12345 458 1 [1e505

—-| + | ++ | O ® | —-
F2| F3| F4 F8 | F9

Fl

Das Menu gliedert sich in Anzeigen, Eingabefelder und Funktionstasten.

Anzeigen

- Ist-Position und Soll-Position,

- Schleppabstand mit Minimal- und Maximalwert seit dem lezten Reset,
- Ist-Geschwindigkeit und Soll-Geschwindigkeit,

- Override in %, Gesamt- und Reglerausgabe in %, Fehlercode,

- Achsstatus:

- Betriebsbereit, Referenziert. In Stillstand (logisch),

- Hat Auftrag, Fahrt groRer, Fahrt kleiner,Gekoppelt, In Zielposition (d.h. im eingestellten Zielfenster fiir eine

voreigestellte Zeit), In Positionsbereich (d.h. im voreingestellten Positionsbereich).

- Freigaben fir Regler, Vorschub+, Vorschub-.
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Eingabefelder

Teilweise mit Download durch Mausklick auf den rechteckigen Knopf. Nach Drlcken dieses Pfeilsymbols
wird der Wert des Eingabefeldes in den NC Server Ubertragen.

Freigabe Datentyp Wert Einheit Beschreibung

Kv-Faktor FLOAT >=0 [mm/s)/mm P-Regler Kv-
Faktor.

Bezugs- FLOAT >0 mm/s Bezugsgeschwindi

Geschwindigkeit gkeit (auch

Referenzgeschwin
digkeit genannt) bei
maximaler
AusgabegrolRe
(z.B. bei 10 Volt).

Zielposition FLOAT mm Zielposition wobei
der Download die
Funktion ,Neue

Zielposition*

aufruft.
Fahr- FLOAT >0 mm/s Globale
Geschwindigkeit Sollgeschwindigkeit

Ist die Strecke zu
kurz um diese
Geschwindigkeit
erreichen zu
koénnen, wird
automatisch eine
kleinere geeignete
Sollgeschwindigkeit
berechnet und

aktiviert.

Funktionstasten

Taste Funktion

F1 Ruckwarts fahren mit Geschwindigkeit Hand Max

F2 Ruckwarts fahren mit Geschwindigkeit Hand Min

F3 Vorwarts fahren mit Geschwindigkeit Hand Min

F4 Vorwarts fahren mit Geschwindigkeit Hand Max

F5 Start mit den in den Eingabefeldern gesetzten und
den im Menu ,Dynamik” gesetzten Werten

F6 Stop

F8 Reset

F9 Eichen mit den im Meni ,Global“ gesetzten Werten.

Das Signal einer Referenznocke muss

durch die SPS in die Achsdatenstruktur
(Axis.PlcToNc.ControlDword.5) eingeblendet
werden, damit der mit F9 angestoBene Ablauf auf
die Nocke reagieren kann.

»Set“-Fenster

Dieses Fenster erlaubt es — ohne SPS — bestimmt Freigaben und Werte zu setzen. Ist eine SPS aktiv, dann
werden die gesetzten Werte i.A, periodisch Uberschrieben und kommen nicht zur Wirkung.
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Freigabe Datentyp Wert Einheit Beschreibung
Regler BOOL Ohne
Reglerfreigabe ist
der Regler nicht

aktiv und es wird 0
Volt ausgegeben.

Vorschub+ BOOL Ohne Freigabe
Vorschub+ kann
die Achse nicht in
positive Richtung
gestartet werden.
Fahrt die Achse in
positive Richtung
und wird die
Freigabe
Vorschub+
weggenommen,
dann wird die
Achse gestoppt
(die Achse fahrt
nicht wieder an,
wenn spater die
Freigabe wieder
gesetzt wird).

Vorschub- BOOL Ohne Freigabe
Vorschub- kann die
Achse nicht in
negative Richtung
gestartet werden.
Fahrt die Achse in
negative Richtung
und wird die
Freigabe
Vorschub-
weggenommen,
dann wird die
Achse gestoppt
(die Achse fahrt
nicht wieder an,
wenn spater die
Freigabe wieder
gesetzt wird).
Override FLOAT >0 % Geschwindigkeits-
Override in % im
Bereich [0.0,100.0]
bezogen auf die
Sollgeschwindigkeit

5.5.2 Online-Anzeige Achskanal

Bei gestartetem TwinCAT System und geladener, aktueller Konfiguration, kénnen unter "Online" die Soll-
und Ist-Werte des, in der Baumansicht angewahlten, Achskanals in Listenansicht angezeigt werden.
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Karteireiter "Online"

&llgemein  Online

I ame Izt-Poz. Soll-FPoz. Schleppab. Sol-Geschw. | Fehler

Servo Axizgl 13811701 1381.1701 0.0000 29,9830 0«0
Hand wheel 0.0000 0.0000 0.0000 [0.0000 ]
Servo Az 0.0000 0.0000 0.0000 [0.0000 Ox0

-—| - | + |-++
F1 | F2| F3| F4

Name

Zeigt den Achsnamen.

Ist-Position

Gibt die aktuelle Position der jeweiligen Achse an.

Soll-Position

Zeigt die Position an, welche die Achse eigentlich zum aktuellen Zeitpunkt haben sollte.

Schleppabstand

Differenz zwischen der Soll- und Ist-Position.

Fehler

Bei aufgetretenem NC Fehler an einer oder mehreren Achsen, wird dieser hier angezeigt.

-F1

Mit dieser Schaltflache kann die Achse im Tippbetrieb schnell in negative Richtung verfahren werden.

-F2

Mit dieser Schaltflache kann die Achse im Tippbetrieb langsam in negative Richtung verfahren werden.

+F3

Mit dieser Schaltflache kann die Achse im Tippbetrieb langsam in positive Richtung verfahren werden.

++ F4

Mit dieser Schaltflache kann die Achse im Tippbetrieb schnell in positive Richtung verfahren werden.
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5.5.3 NC Kanal Anfligen

Nach Aufruf von Kanal Anfiigen [P»_73] erscheint folgender Dialog:

Einfugen einez NC-Kanals

tarne: |Kanal 2 | T I

Do INE k.anal [fur Interpu:ulatlnn] j Abbruch |

NE Kanal [fur FIFEI .-’-'-.u:hsen]

Kammentar:

Name

Hier editiert man einen geeigneten Namen fir den zusatzlichen Kanal.

Typ
Man kann zwischen einem Kanal fur Interpolation (TwinCAT Level NC-I) oder FiFo-Achsen auswahlen.

Kommentar

Editierbare Kommentarbox. Ein Zeilenumbruch wird hier mit 'Strg'+'Enter' eingeleitet.

Okay

Flgt neuen NC Kanal in die Baumstruktur und damit NC-Konfiguration ein.

Abbruch

Verlallt den Dialog, ohne einen neuen Kanal einzuflgen.

Karteireiter "Override"

Nach dem Anflugen eines zusatzlichen Kanals, erscheint auf der rechten Seite, im Unterschied zum
Standard-Achskanal, bei beiden mdglichen Typen ein Dialog "Override". In diesem Dialog kann man, wie
nachfolgend gezeigt, den Kanal-Achsen-Override setzen. Der Kanal-Spindel-Override wird z.Zt. noch nicht
unterstutzt.

Voller Override kann zusatzlich per Taste "Setze auf 100%" eingestellt werden.

ﬁ.llgemeinl Orline  Oweride

Achzen-Overide: [%]
| 1000000 % Setzen... Setze auf 1005 |
Spindel-0veride; [%]
| 35,0000 % Setze auf 1005% |
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6 Nocken - Konfiguration

Bei installiertem Nockenschaltwerk (TwinCAT Digital Cam Server), finden Sie im TwinCAT System Manager
den zugehdrigen Eintrag zu dessen Konfiguration.

Die Erlauterung zu den Einstellparametern ist unter TS5800 | TwinCAT 2 Digital Cam Server beschrieben.
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7 SPS - Konfiguration

Wenn TwinCAT mit SPS-Funktionalitéat (mindestens TwinCAT Level PLC) installiert ist, existiert in der
Baumansicht des System Managers ein Punkt ""SPS - Konfiguration [P 94]. Hier lassen sich SPS-Projekte
anfligen sowie deren Einstellungen (Nummer des Laufzeitsystems, Port-Nr., Zykluszeiten,...) Gberprufen.
Zusatzlich kénnen hier auch die Pfad-Einstellungen fur das SPS-Projekt angepasst werden.

SPS - Konfiguration Beschreibung

SPS Einstellungen [» 97] Einstellungen zur SPS-Umgebung (Anzahl der Laufzeitsysteme, Handling
der persistenten Daten, etc..)

SPS Projekteinstellungen Pfadangaben, etc.. bezlglich des angefiigten SPS-Projekts

("IEC1131") [» 94]

Prozessabbild [P 46] Ubersicht der Verkniipfungen von SPS-Variablen mit anderen
Prozessabbildern (E/A-Gerate, NC-Variablen, etc..)

Task [» 63] Informationen zu den Tasks des angefligten SPS-Projekts

Dialog "Allgemein"

Dieser Dialog wird nur eingeblendet, wenn kein Remote-System (siehe: "Auswahl des Zielsystems [»_23]")
angewahlt wurde, der System Manager also auf das lokale TwinCAT System eingestellt ist.

Der Inhalt entspricht ansonsten dem nachfolgend beschriebenen Dialog "Version [Zielsystem]".

Dialog "Version [Zielsystem]"

Der nachfolgende Dialolog zeigt den, diesem Modul zugrundeliegenden, TwinCAT Server des Zielsystems
an. Im dargestellten Fall ist dies die - im Zielsystem aktive - Version 2.9 [Build 433] des TwinCAT PLC
Servers.

Yerzion [Zielspstem] | 5P5 Einstellungen [Zieksystem)

TwinCAT Spstem kanager
! w2 .9 [Build 924)

TwinCAT PLC Server

vZ.8 [Build 433)

Copyright BECKHOFF € 1936-2003
hittpe A iy beckhoff o

7.1 Erzeugen der SPS-Konfiguration

Durch Anwahl von SPS-Konfiguration in der Baumansicht des System Managers und anschlieRendem
rechten Mausklick, 6ffnet sich das entsprechende Kontextmenti.
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Kontextmenii:
=8 F5PS - Eonfiguration :
i L test M IEC Projekt snfiiger...

: +-1E€ RunningLights -
TR Mocken - Konfigural [ Eirfiigen Shig
E‘l E /4 - Konfiguration @ Einfligen mit Verke, Alt+Strg+y

IEC Projekt Anfiigen

offnet einen Dialog zur Auswahl und anschliefendem Anfiigen eines SPS-Projektes in die aktuelle
Konfiguration.

Einfligen

Flgt ein SPS-Projekt, welches sich aktuell in der Zwischenablage befindet, in die Konfiguration ein.

Einfligen mit Verkniipfungen

Dieses Kommando verhalt sich genauso wie Einfiigen, versucht aber zusatzlich vorhandene
Variablenverknlpfungen wiederherzustellen.

Karteireiter "IEC61131"

Durch Anflgen eines, im TwinCAT PLC Control ohne Fehler tbersetzten und danach gespeicherten
Projektes, wird eine SPS-Konfiguration in die aktuelle System-Konfiguration integriert und die an Adressen
lokierten E/A-Variablen eingelesen. Bei Anwahl des angefligten SPS-Projektes im Baum, erscheint auf der
rechten Seite der dazugehdrige Dialog IEC61131.

[ECT11H E wpart

Project: Werite M LT estCx_functioning
Path: CATwinCAT \Appl_SafehwiiteML_TestCx_functionin

[ Relative ta T5M path

Run-Time Mo.: 1 Part: am
Target System: i386 [ 1140 at Task Begin
Projekt

Zeigt den Namen des jeweils angewahlten SPS-Projektes.

Pfad
Definiert den Pfad des jeweiligen SPS-Projekts. Dieser Pfad zeigt auf das aktuell bearbeitete SPS-Projekt.
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Der Pfad zeigt auf eine *.tpy Datei. Dateinamen mit der Endung *.tpy sind XML-Dateien, welche
Informationen Uber die im SPS Projekt vorhandenen und an Adressen gebundenen Variablen und deren
zugrundeliegenden Datentypen sowie allgemeine Projektinformationen beinhalten.

Neu hinzugekommen sind die ebenfalls je Projekt einmalig vorhandenen, und ebenfalls XML basierten *.tpa
Dateien, welche die letztendlich aufgeldsten Adressen aus eventuellen Variablen Konfigurationen oder
Globale_Variablen-Listen mit entsprechend lokierten Variablen (%l* bzw. %Q*) bereithalten. Angezeigt
werden die zugewiesenen Adressen im Bereich Resourcen | "TwinCAT_Configuration (VAR_CONFIG)"im
TwinCAT PLC Control.

Laufzeit-Nr.

Gibt das Laufzeitsystem an, fiir welches das angewahlte SPS-Projekt konfiguriert ist.
Einstellungsanderungen kénnen unter

Online-Einstellungen im TwinCAT PLC Control vorgenommen werden.

Port

Definiert die AMS-Portnummer des Laufzeitsystems. Die angezeigte Nummer ist abhangig von der oben
beschriebenen Laufzeit-Nr.

Zielsystem

Definiert das Zielsystem, fiir welches der jeweilige SPS-Code generiert wurde. Lauft die SPS auf dem PC, so
wird i386 Code erzeugt.

1/0 am Taskanfang

Es wird ein I/O-Zyklus am Taskanfang ausgefihrt. Damit erhalt man ein Jitter-freies, von der Laufzeit der
Task unabhangiges, Abtasten der E/A (ist bei SPS-Konfigurationen normalerweise nicht aktiviert).

Task Zykluszeiten werden in Ticks interpretiert

Diese Checkbox ist in der Regel deaktiviert. Sie wird nur benétigt, wenn die Basiszeit [P _55] von dem
standardmaRig voreingestellten Wert von 1ms abweicht. Dies ist beispielsweise der Fall, wenn SPS Task-
Intervalle kleiner 1ms gewtinscht sind.

Neu Einlesen

Liest die aktuelle SPS-Konfiguration erneut ein. Geanderte Konfigurationen (z.B. neue E/A-Variablen)
erscheinen dann im System Manager-Konfiguration.

Andern

Mit diesem Kommando kann der Pfad fir das SPS-Projekt angepasst werden. Dies ist nétig, falls sich der
Ablageort des Projektes geandert hat oder man ein anderes SPS-Projekt als aktives Projekt auswahlen
mochte.

SPS-Konfiguration - Prozessabbild

Unterhalb des SPS-Projektnamens erscheint ein Eintrag 'Projektname’-Prozessabbild (wie im Bild unten zu
sehen). Nahere Informationen hierzu, findet man unter: Prozessabbilder [» 46].

SPS- Konfiguration - Taskinformationen

Wenn der Baum unterhalb des Prozessabbildes wie unten dargestellt gedffnet wird, sieht man die Namen
der, im SPS-Projekt konfigurierten, Tasks. Auf der rechten Seite im System Manager erscheint der

dazugehdrige Dialog, siehe Task-Einstellungen [P _63].
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EI! SP5 - Konfiguration
EAEE test

= testimage

&1 Inputs
- @l Outputs

- Y& RunringLights

Da ein SPS-Projekt aus bis zu 4 Tasks bestehen kann, sind bei entsprechenden Multitasking-Projekten im
Baum mehrere Tasknamen angegeben, wie untenstehende Grafik mit den beiden Tasks 'Standard' und
'FastTask' verdeutlicht.

=58 SPS - Konfi
= 1EE test?

El Sta

El"' Fasl

guration

=t test?-Prozefabbild

ndard
Eingange

----- ST itnalogl M0
----- ST itnalogl M3
----- T bSwitchi
----- T bSwitch?2

T bSwitch3

$] itnalogDUT2
%] blarnpl

%] blLampl

%] blarmp?

%] blarmp3

%] blarnpd

%] blarnp5
tTask

Eingange

ST itnalogl M1
ST itnalogl M2
T bSwitchl

T bSwitchd
Auzgange

%] itnalog0UTO
$] itnalogOUT2
%] bContactor]
%] bContactor?

B-Y& BunningLights

Die Ein- und Ausgangsvariablen sind nach Einlesen des SPS-Projektes immer der ersten Task zugeordnet,
kénnen aber z.B. per Drag&Drop, auch anderen Tasks zugeordnet werden. Dies bedeutet, dass die Werte
der Variablen, abhangig von den jeweils eingestellten Taskzykluszeiten, aufgefrischt werden.

Bei Anwahl einer Ein- oder Ausgangsvariablen kann diese entweder mit dem Kontextmen(, oder dem, auf
der rechten Seite erscheinenden Dialog, per Variablenverknipfung [»_39] verkniipft werden.

Erweiterte Verknilpfungsmdoglichkeiten [P 45]

Hier sind erweiterte Verknupfungs- und Dokumentationsfunktionen fir Variablenlisten beschrieben.

7.2 SPS Einstellungen

Im System Manager-MenU 'SPS-Konfiguration' unter der Registerkarte 'SPS Einstellungen', werden die

Einstellungen zur SPS Umgebung vorgenommen.

TwinCAT 2
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,-'.‘-.llgemeir.| SPS Einstellungen |

Anzahl Laufzeitzpztemne: 4 >

Boot Projekt:

Load/Stare Retain Data:

W1. Fur-Time Systern [Port 801]

w2 Bun-Time Spgtem [Port: 8171]
13 Bun-Time Spstem [Port; 821]
[]4. Bun-Time Spgtem [Port; 831]

[11. Bun-Tirme Sypstem [Paort:; 807)
[712. Bun-Time Sypstem [Paort: 8171]
3. Bun-Tirme Sypstem [Port: 821]
4. Bun-Time Sypstem [Port 831)

[ ] Ligzche ungiilige Fetain Daten

[] Ligsche ungiilige Persitent D aten
Connection Tirmeout [ms]: =000 e
[ ] Enable Tazk Priority Azzignment

[ ] Enable Folder Yigw

Dyramizche Symbaole venwenden

Dypnam. Handles; 1= -

Anzahl Laufzeitsysteme:

Sie kdnnen die Anzahl der zur Verfligung stehenden Laufzeitsysteme festlegen.

Hier konfigurieren Sie ebenfalls, welches Laufzeitsystem ein Boot-Projekt aufnehmen soll.

Boot Projekt

Fir jedes Laufzeitsystem kann separat das Laden eines Bootprojekts aktiviert werden. Durch einen
Mausklick auf die entsprechende Zeile wird das Bootprojekt eines Laufzeitsystems aktiviert oder deaktiviert.
Zum Erzeugen eines Bootprojekts starten Sie bitte das TwinCAT PLC Control, im Online-Men( finden Sie
die Anwahl "Erzeugen eines Bootprojekts".

Laden/Speichern der Retain Daten

Falls ein Bootprojekt flir ein Laufzeitsystem angewabhlt ist, kdnnen fir dieses Laufzeitsystem auch remanente
Daten geladen bzw. geschrieben werden. Diese Option kann Gber die Auswahlbox an- bzw. abgewahit

werden.
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8 EA - Konfiguration

Ein wichtiger Bestandteil des TwinCAT System Managers ist die E/A - Konfiguration [P 99]. Die geringste
Ausbaustufe von TwinCAT ist TwinCAT Level I/0), d.h. es existiert in der Baumansicht des System Managers
in jedem Fall ein Punkt "E/A-Konfiguration". Nachdem die jeweiligen Konfigurationen [»_10] der
verschiedenen Tasks durchgefiihrt wurden und dem System Manager damit alle relevanten Variablen
bekannt sind, ist die Hardware (in der Regel ein Feldbus mit E/A-Modulen) unter dieser Rubrik zu
konfigurieren. Alternativ kann die E/A-Konfiguration naturlich auch vorab durchgefuhrt werden, mit
anschliessender Konfiguration der anderen Tasks des Systems (z.B. der SPS Tasks).

Voraussetzungen

E/A - Konfiguration Beschreibung

E/A Gerate [» 99] Im Zielsystem (lokal oder Remote) konfigurierte Ein- und Ausgabegerate
(Feldbuskarten, NOVRAM, Systemschnittstellen,..) und deren Prozessabbilder

Zuordnungen [P 128] Informationen Uber die Zuordnungen (Mappings) zu anderen TwinCAT Geraten
bzw. deren Prozessabbildern

Dialog "Allgemein"

Dieser Dialog wird nur eingeblendet, wenn kein Remote-System (siehe: "Auswahl des Zielsystems [P 23]")
angewahlt wurde, der System Manager also auf das lokale TwinCAT System eingestellt ist.

Der Inhalt entspricht ansonsten dem nachfolgend beschriebenen Dialog "Version [Zielsystem]".

Dialog "Version [Zielsystem]"

Der nachfolgende Dialog zeigt den, diesem Modul zugrundeliegenden, TwinCAT Server des Zielsystems an.
Im dargestellten Fall ist dies die - im Zielsystem aktive - Version 2.9 [Build 418] des TwinCAT 10 Servers.

YWerzion [Lielsystem)

= TwinCAT System Manager
v2.3 [Build 324)
TwinCAT 10 Server
v2.9 [Build 418]

Copyright BECKHOFF @ 1996-2003
http: A, beckhoff. com

8.1 Anfugen eines E/A-Gerates

Durch rechten Mausklick auf E/A-Geréte 6ffnet sich folgendes Kontextmenu:

TwinCAT 2 Version: 1.6 99


https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/automation/twincat/txxxxx-twincat-2-base/

EA - Konfiguration BEGKHOFF

Anfligen...

5" Gerdt Impartieren. .

sy Gerate Suchen...

E Einfligen Strg+i
ﬂ Einfugen mit Werkn. Alt+5 g+

Gerat Anfligen

Ruft den Auswahldialog [»_101] fir die unterstiitzten Feldbuskarten [»_136] und andere Hardware-Gerate
(wie z.B. allgemeine PC-Schnittstellen) auf.

Gerat Importieren

Integriert bereits erstellte und exportierte E/A-Geréte Konfigurationen [»_102] in das aktuelle System
Manager Projekt.

Geriate Suchen

Scannt den PC nach unterstiitzten Geraten ab. Gefundene Gerate werden dann in der Baumansicht
unterhalb von "E/A Geréte" aufgelistet.

Ab TwinCAT 2.9 muf sich das angewahlte Zielsystem fiir diese Funktion im Konfig-Modus [»_13] (Config-
Mode) befinden.

Einfligen

Flgt ein weiteres Gerat an aktueller Stelle (vor markiertem Gerat) in die Konfiguration ein.

Einfligen mit Verkn.

Macht dasselbe wie Einfligen, Gbernimmt allerdings bereits bestehende Variablenverknipfungen aus der
importierten Datei.

Auf der rechten Seite in der System Manager-Ansicht erscheint nach dem Einfugen eines Gerates ein Dialog
mit Eigenschaftsseiten.

Weitere Informationen zum Karteireiter "Allgemein": Karteireiter "Allgemein" [P_135].

Weitere Informationen zu E/A-Geraten: Referenz | E/A-Gerate [ 136].

Die aktuellen Werte im Dual-Ported-Memory kdnnen per Karteireiter DPRAM (Online) [P 273] online
beobachtet werden.

E/A Gerate - Prozessabbild

Unterhalb des Geratenamens erscheint ein Eintrag 'Gerdtename'-Prozessabbild. Nahere Informationen
hierzu, findet man unter: Prozessabbilder [» 46].

E/A Gerate - Status- und Control Informationen

Nach Offnen des Baumes unterhalb des E/A-Gerates, findet man die Status- und Control-Informationen des
jeweiligen Gerates:
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El. E /8 - Konfiguration
=B E/A Gerdte
SR L Gerat 1 [FC200x)

= &' Eingdnge

----- =$= Gerat 1-Prozefabhbild

----- &1 DeviceState

----- &1 DevicelioFunc

---- %1 DevicelioFuncérg
----- &1 BoswithError

----- &1 ErmorCounter

----- &1 EnCrtFec

----- &1 EnCntRecz

----- &1 EnCntTimeout

----- ST EnCrtParity

----- &1 addressCheckEnCrt
----- &1 addressCheckModule
‘l Alzgange

""" $| GCB-CO

""" % GCE-C1

@8 Zuordnungen

e 1170 Li

F.ommentar;

[T Dis

Murnmer |B|:|:-cl:uezei|:hnw

Dies sind Eingangs- und Ausgangsvariablen, die standardmaRig, z.B. mit passenden SPS-Variablen,
verknUpft werden kénnen und damit den Status des Gerates zum SPS-Laufzeitsystem melden kdnnen.
Weitere Informationen zum Thema Verknipfungen findet man unter: Variablen Verknipfungen [P 39].

Anfiigen von Ein-/Ausgabemodulen

Die Beschreibung zur Auswahl und Konfiguration der verschiedenen E/A-Module (Boxen) finden sie unter:
"Anfligen von E/A-Modulen (Boxen) [P _102]".

8.2

E/A-Gerate - Auswabhl

Nach Anwahl von Gerét Anfiigen... erscheint der folgende Auswahldialog fir die spezifischen E/A-Gerate
(verschiedene Feldbuskarten, spezifische Beckhoff Hardware, diverse PC-Schnittstellen, etc..):

-

Einfiizen eines E/A-Gerites
Ty 1110 Beckhoff Lightbus ]
wams Profibus DP
2=r InterbuzS Abbruch
il CAMopen
=— DeviceMet
fff SERCOS interface
(=== EtherCaT
= EtherCaAT [Direct Mode]
E& Ethemet
~® 5B }
22 Beckhoff Hardware Zielsystern
& Verschiedenes (&) rur PC
0w O
(0 v B
1 alle
Marmne: Gerat 1
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In der Baumansicht des Auswahldialogs werden alle in Frage kommenden E/A-Gerate, hier gerade z.B.
einen EtherCAT-fahigen Ethernet-Port (siehe auch Auflistung: E/A-Gerate [P_136] im Bereich Referenz),
angeboten.

Typ

Bietet eine Auflistung der von TwinCAT unterstitzten Feldbusprotokolle und dazugehdérigen E/A-Geraten
(Feldbuskarten) an.

Name

Hier kann der Bezeichner in der Baumansicht fiir das gewahlte Gerate nach eigenen Vorstellungen editiert
werden.

Zielsystem

Bietet dem Nutzer einen Auswabhlfilter zur Einschrankung der Anzeige auf nur solche E/A-Gerate an, welche
auch von der aktuell vorhandenen Beckhoff Zielplattform unterstitzt werden. Standardmafig werden
allerdings alle E/A-Gerate angezeigt.

Okay

Bestatigt die Auswahl des E/A-Gerates und schlie3t den Dialog. Alternativ kann auch ein Doppelklick
verwendet werden.

Abbruch

Schlie3t den Dialog, ohne ein E/A-Gerét in die Baumansicht - und damit in die aktuelle Konfiguration - zu
tbernehmen.

8.3 Anfligen von Ein-/ Ausgabe-Modulen (Boxen)

Unterhalb der konfigurierten Feldbuskarten werden nun die verschiedenen Ein- und Ausgabemodule
(Boxen) angefluigt und konfiguriert, bzw. mit den Variablen der SPS-Projekte oder anderen Laufzeitsystemen

(z.B. einer Zusétzlichen Task [»_60]) verknUpft.

Durch einen rechten Mausklick auf das konfigurierte [P 99]E/A-Gerat [P 99] (im Beispiel eine Beckhoff
FC200x Lightbus PCI Karte) 6ffnet sich ein Kontextmen(. Wie der Name sagt, ist dieses Menl
kontextabhangig, d.h. fir unterschiedliche Feldbuskarten sind oft auch unterschiedliche Kontextmenis
vorhanden. Bei der folgenden Beschreibung werden daher nur die gemeinsamen Menieintrage behandelt,
detaillierte Gerate-Informationen entnehmen Sie bitte der Technischen Referenz.
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Ell E/A - Konfiguration

=B E/8 Gerdte _
SR § (5t 1 [FC200x] M Box Anfiigen...
== Gerat 1-Proz

- & Eingdnge P Gerdit Liischen. .
‘l Alzgange '
L-@E Zuordnungen (& Online Beset
*%, Bruchstellentest
Farity Check...
Parity R eszet

‘B Gerat Exportisrer...

Gerat Online Testen...

" Box Importiersn. ..

.;',"E Auzzchneiden Strg+
E.opieren Strg+C
E, Einfligen Strg+t

ﬂ Einfligen mit Yerkn, Alk+Stg+y

i Dizabled

Box Anfiigen

Ruft, abhangig von dem konfigurierten Feldbus-System, den Auswahldialog [P_104] flr die unterstiitzten E/A-
Module auf.

Gerat Loschen

Léscht das E/A-Gerat aus der Baumansicht und damit aus der Konfiguration.

Online Reset

Fahrt einen 1/0-Reset auf der Karte aus. Dies ist nur bei aktiver Konfiguration und laufendem System
moglich.

Gerat Exportieren

Sichert die gesamte Konfiguration (mit bereits angefligten Boxen) des angewahlten Gerates in eine Export-
Datei.

Box Importieren

Integriert eine bereits konfigurierte und exportierte Feldbusstation in das aktuelle System.

Ausschneiden

Kopiert das aktuelle E/A-Gerat in die Zwischenablage und entfernt es aus der E/A-Konfiguration.

Kopieren

Kopiert das aktuelle E/A-Gerat in die Zwischenablage.

Einfligen

Flgt ein weiteres Gerat aus Zwischenablage an aktueller Stelle (vor markiertem Gerat) in die Konfiguration
ein.
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Einfligen mit Verkn.

Macht dasselbe wie Einfligen, Gbernimmt allerdings bereits bestehende Variablenverkniipfungen [P _39],
wenn maoglich.

Disabled

Nimmt die markierte Box aus der aktuellen Berechnung der Konfiguration heraus. Die Konfiguration der
deaktivierten Station bleibt inklusive der Verknipfungsinformationen erhalten und kann daher jederzeit durch
nochmaliges Betatigen von Disabled reaktiviert werden. Diese Funktion ist u.a. zum Inbetriebnehmen von
einzelnen Anlagenteilen vorgesehen.

8.4 Box Auswahl

Nach Anwahl von Box Anfiigen... erscheint, abhangig vom gewahlten Feldbussystem (hier Beckhoff
Lightbus), ein Auswahldialog fuir die spezifischen E/A-Modul

Einfugen eines E/A-Gerates |
Ty EI--% Beckhoff Induztrie Elektronik Okay I

----- ﬂj BK.2000 [Buzskoppler. Light-Busz]
----- G BE2010 [Economy-Buskoppler, Light-Bus) Abbruch |
gt BC2000 [Bus Controller, Light-Buz)
B CP10w1 [Folientazten 8 K.anal, Light-Busz]
-8 Allgemeine 32-bit Box
-8 2400
- M3T20-001/M310044 3200 Ink. Encoder
-8 M3120-002 Inkremental Encoder [2 K.anale]
-8 M3120-003 Inkremental Encoder (3 K.anale]
-8 M3120-004 Inkremental Encoder (4 K.anale]
----- 4, 143000 Abzalut-Encoder
-8 M25810 Analog Eingang [2-K.anal]
----- j C1120 Slave Madul [im 55-Fack)
=+_1| Ax2000 Antrieb [Lightbusz]
-4 TRS

I arne: |Eh:.:-c1

In der Baumansicht des Auswahldialogs werden alle in Frage kommenden E/A-Module, hier Module fir
Beckhoff Lightbus (siehe auch Technische Referenz [P _136] ), angeboten. Teilweise sind diese zur besseren
Ubersicht nach Herstellern geordnet.

Die Feldbussysteme Profibus und DeviceNet unterstitzen eine E/A-Konfiguration Gber mitgelieferte (oder
von dem jeweiligen Hersteller gelieferte) Beschreibungs-/Konfigurationsdateien. Das Einfligen solcher GSD/

GSE- bzw. EDS-Boxen, wird unter Einfigen von Fremdgeraten [» 105] beschrieben.

Typ

Zeigt die in Frage kommenden E/A-Module. Dies kénnen kompakte oder modulare E/A-Geréate sein, sowie
Antriebe mit digitalem Interface (wie im Beispiel der AX2000 Antrieb).

Name

Hier kann der Bezeichner flir das gewahlte Modul editiert werden.

Okay

Bestatigt die Auswahl des Moduls und schlief3t den Dialog. Alternativ kann auch ein Doppelklick verwendet
werden.

104 Version: 1.6 TwinCAT 2



BECKHOFF

EA - Konfiguration

Abbruch

Schliel3t den Dialog, ohne ein Modul in den System Manager einzutragen.

8.5 GSD- und EDS-Boxen anfugen

Bei den Feldbussystemen Profibus und DeviceNet gibt es geratespezifische Konfigurationsdateien, die vom

Hersteller der jeweiligen Hardware zur Verfligung gestellt werden. Sie dienen zur Einbindung dieser
Fremdgerate in beliebige Steuerungssysteme, welche den jeweiligen Feldbus unterstiitzen. Bei Profibus
werden sie als GSD (Geréte-Stamm-Daten) und bei DeviceNet als EDS (Electronic Data Sheet) -Dateien

bezeichnet.

Nach Anwahl von Box Anfiigen... erscheint, abhangig vom gewahlten Feldbussystem (hier Profibus), im
Baum unter Verschiedenes ein Auswahldialog fur 'Generic (Allgemeine) Profibus Box.(GSD)'.

Einfugen einez EfA-Gerates |

Typ: [ 522 BECKHOFF INDUSTRIE ELEKTRONIK. - Okay |

pﬂé BC300 [Buscontroller, 12ME aud)

----- B BK3010 [Economy Buskoppler]

----- ﬂj BK.3100 [Buskoppler, 120E aud]

----- B BK110 [Economy Buskoppler]

----- ﬂj BK.3120 [Buskoppler, 120E aud]

----- ﬂj Bk.3500 [Buskoppler, LwL]

- R [P 0sm [Digitale Input Eompakt Bos)

- R |P20s% [Digitale Output Eompakt Bos)
- |P23am [Digitale In/Output Kompakt Box)
- P31

- P13

tﬂ TePlug (Temperature Contral Plug)
= . Verschledenes —

=]

M arme: IE.:.:-:1

----- il BK.3000 [Buskoppler) Abbruch |

Bei DeviceNet wirde hier dementsprechend 'DeviceNet Node (EDS)' erscheinen.

Danach erscheint dann ein Windows-Dialog zur Auswahl der jeweiligen Datei.

Open |

Lack jn: I@GSd j ﬁl

Se 100, gzd
] Sew_ 3111, gsd

File name: ISEW_31 00.gsd Open I
Files of type: | Profibus GSD-D atei [.g5°] | Cancel |

Im oberen Bild stehen GSD Dateien, die der Hersteller dieser Box zur Verfigung stellt, zur Auswahl. Nach

der Selektion den Offnen Button betatigen, um das Gerét in die System Manager Konfiguration

aufzunehmen.
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Wichtig:

Far die GSD bzw. EDS-Dateien sind die Hersteller der jeweiligen Hardware zusténdig, d.h. die Beckhoff
Automation GmbH stellt keine GSD/GSE (Gerate-Stamm-Daten in englischer Sprache) und EDS-Dateien
fiir Fremdgerate zur Verfiligung oder Gbernimmt Gewabhr fiir deren Funktion.

Geratebeschreibung

Durch den spezifizierten Aufbau der GSD/GSE- bzw. EDS-Dateien (spezifiziert durch die jeweiligen
Nutzerorganisationen (PNO bzw. ODVA)), ist es dem TwinCAT System Manager moglich die
Gerateinformationen (Hersteller, Geratetyp, ..) auszulesen und darzustellen. Dies geschieht im rechten
Dialog Allgemein bei angewahltem Gerat im Baum.

Allgemein | Profibus | 405 |

Narme: [Box 1 (GSD Box) [MOVITRAL 31+FFP31] e
Typ: Iﬁ.llgemeine Profibuz Baox [GSD)

Kommertar:  |Vendor: SEwW-EURODRIVE =]
a Revizion: 1.0

[

[ Dizabled Sumbale erzeugen I

Innerhalb dieses Dialoges findet man den Geratenamen, den Typ, Hersteller und die Revisionsnummer der
GSD/GSE bzw. EDS-Datei. Vor allem letztere kdnnte sich bei Unstimmigkeiten als wichtig erweisen.

Zusatzlich gibt es eine "Checkbox" zum disablen des Gerates, d.h. bei angewahlter Option wird das Gerat
auf Treiberseite nicht mit in die aktuelle Zusammenstellung des Feldbus-Telegramms aufgenommen, kann
aber trotzdem Hardware-seitig in der Konfiguration verbleiben, solange keine Adressiiberschneidung mit
anderen Geraten vorliegt.

Kompakte und Modulare Gerite

Die eingebundenen Fremdgerate kdnnen kompakt oder modular sein. Bei einem kompakten Gerét ist die
Lange der Ein- und Ausgangsdaten, die Uber den Feldbus Ubertragen werden, festgelegt. Bei einem
modularen Geréat ist die Anzahl der Ein- und Ausgangsdatenbytes des Gerats konfigurierbar. Nahere

Informationen findet man dazu in der Technischen Referenz unter Modulare Profibus-Gerate [»_321], sowie
zu den spezifischen Einstellungen bei oben zu sehendem Karteireiter Profibus unter GSD-Gerat [P _321].
[»_321] Beim Feldbussystem DeviceNet findet man die Informationen unter DeviceNet Node. [» 345]

8.6 Anfligen von Busklemmen (KLxxxx)

Unterhalb des konfigurierten Buskopplers werden die verschiedenen Ein- und Ausgangsklemmen angefiigt
und die Kanale mit den Variablen der Tasks verknUpft.

Durch einen rechten Mausklick auf die konfigurierte Box [»_99] (im Beispiel ein Beckhoff BK2000
Buskoppler) 6ffnet sich folgendes Kontextmend.
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Kontextmenii

= . E/A - Konfiguration
=B Efa Gerdte
=B Gerat 1 (FC200:)
== Gerdt 1-Prozefabbild

%T Eingange
‘,l, Ausgange
£ Box 1 (BK2000)

&8 Zuordnungen .‘q Klernme Anfigen. ..

f B Einfgen. ..
¥ Box Loschen. ..

ﬁ" B Impartieren, ..
‘B Box Exportieren. ..

Zuariff via Seriellem Part ¥
.;'i'i';. Ausschneiden Skrg+i
kopieren Skrg+C
E, Einfigen Skrg+y

@ Einfligen mit Werknipfungen  Alk+Skrg+y
X Deaktiviert

dndern In L

Klemme Anfiigen

Ruft den Auswahldialog [» 108] fiur die verschiedenen Beckhoff Busklemmen auf.

Box Einfligen

Flgt eine Box, vor der im Baum aktuell angewahlten (hier Box 1), ein.

Box Loschen

Loéscht die Box aus der Baumansicht und damit aus der Konfiguration.

Box Importieren

Integriert eine bereits konfigurierte und exportierte Feldbusstation in das aktuelle System.

Box Exportieren

Sichert die angewabhlte Feldbusstation in einer Export-Datei (*.tce).

Ausschneiden

Kopiert die aktuell angewahlte Feldbusstation in die Zwischenablage und entfernt sie aus der E/A-
Konfiguration.

Kopieren

Kopiert die aktuelle Feldbusstation in die Zwischenablage.
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Einfiigen

Flgt eine weitere Box aus Zwischenablage an aktueller Stelle (vor markiertem Gerat) in die Konfiguration
ein.

Einfligen mit Verkniipfungen

Arbeitet identisch wie Einfligen, Gbernimmt allerdings bereits bestehende Variablenverknipfungen [»_39],
wenn maglich.

Deaktiviert

Nimmt die Box aus der aktuellen Systemkonfiguration heraus, ohne sie zu I6schen. Die Box kann daher
jederzeit wieder aktiviert werden.

8.7 Klemmen Auswahlidialog
Nach Anwahl von Klemme Anfiigen..., erscheint ein Auswahldialog fir die verschiedenen Klemmen.

Die Klemmen am Bus Controller (BC) werden unter Klemmen - Auswahl bei Busklemmen Controllern [»_113]
beschrieben.

Einfugen einer Busklemme |
M ame: IKIemme 1 mehrfach: |1 ﬁ Okay I

Typ: - § Digitale Eingangsklemmen [K.LTxx) Abbruch |
.j Digitale Auzgangsklemmen [FL288x)
% Analoge Eingangsklemmen (KL 2w, komples)
L——_Ilj Analoge Ausgangzklemmen [FLdwas, komplesx)

= B 4002 2 K. ana. Ausgang (0,10

B KL 4012, 2 k. ana, Ausgang (0. 20mé)

kL 4022, 2 k. ana. Auzgang [4... 20md)

kL 4032, 2 K. ana. Awsgang [-10...100]

kL 4112, 2 k. ana. Awsgang 16 Bit [0...20md)
§ kL4132, 2 K. ana. dusgang 16 Bit [-10...700]

- ﬁj 'W'lnkel -Mefegmeszsungsklemmen (KL Dxmm)

],@j Faommunikationsklemmen [FLE=qx, komplex]

],@j Syztemblemmen [FL3mxm]

- Kundenspezifische Klemmen

mmmm

Einzelheiten zu den verschiedenen Beckhoff Busklemmen-Typen sind unter Klemmen - Technischen

Referenz [P 389] beschrieben.

Name

Hier kann der Bezeichner, der in der Baumansicht erscheinen soll, fir die gewahlte Klemme editiert werden.

Typ

Zeigt die Liste der verschiedenen Beckhoff Busklemmen, sortiert nach deren Hauptgruppen, an.

Mehrfach

Flgt n Klemmen des gewahlten Typs hintereinander in die Konfiguration ein.
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Okay

Ubernimmt die gewahlte Klemme in die Konfiguration.

Abbruch
Schlie3t den Dialog ohne eine Klemme in die Konfiguration einzutragen.

Weitere Informationen zur Konfiguration der Klemmen im System Manager finden Sie unter:
Klemmenspezifische Dialoge [»_109]

8.8 Konfiguration Klemmen

Nach Einfligen der Klemme erscheint diese in der Baumansicht des System Managers. Auf der rechten
Seite erscheinen die allgemeinen und klemmenspezifischen Dialoge:

- B Echtzsit - Konfiguration

- JB NC - Konfiguration e I Kanal 1 I Kanal 2'
! SPS - Konfiguration
B8 Nocken - Kanfiguration Mame: |Klemme1 (K.L4002]
=8 E/A - Korfiguration T [FC 4002, 2K ana. Ausgang (0 10V]
=B E/A Gerdte
=B Gerat 1 [FC200x] Kommentar:

== Gerdt 1-ProzeBabbild

- %! Eingange

- ] Busgange

=4 Box 1 (BK2000)
%T Eingange
.l Auzgange [ Disabled S
SR B I=rrim= 1 (KL 4002)
-8 Kanal T
-8 Kanal2
- End-Klemme [KLI0T0)

Name

Hier kann der Bezeichner fir die gewahlte Klemme editiert werden, der dann in der Baumansicht und beim
Export von Variablen Informationen [P 35] erscheint.

Typ

Benennt den gewahlten Klemmentyp und dessen Funktion..

Kommentar

Frei editierbarer Kommentar zur verwendeten Klemme (z.B. spezielle, benutzerdefinierte Einstellungen in
den Klemmenregistern). Der hier angegebene Kommentar wird bei Konfigurationen unter Busklemmen
Controller - Konfigurationen [P_112] und nachfolgendem Export von Variablen Informationen [P _35] auch in
der globalen Variablenliste des BC [»_116] angezeigt. AuRerdem werden diese Informationen auch bei Import
der E/A-Variablen in den TwinCAT OPC Server erscheinen.

Disabled

Setzt den Klemmeneintrag fir die aktuelle Konfiguration inaktiv (transparent), d.h. die Klemme flief3t nicht mit
in die Konfiguration und Berechnung ein.

Variablenverkniipfung - Klemmenkanal-Dialoge

Dieser Bereich ist kontextabhangig, d.h. die Dialogart hangt zum Teil von der ausgewahlten Klemme ab. Es
gibt zwei Moglichkeiten die Klemmenvariablen mit den Taskvariablen (z.B. Ein-/Ausgange einer SPS-Task)
zu verknupfen.
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1. Moglichkeit

Man 6ffnet in der Baumansicht die Klemme bis auf die unterste Ebene und wahlt die physik. E/A-Variable
aus, die man verknlpfen mochte (im Beispiel 'Daten Aus', der Prozessdaten-Ausgang dieser Klemme).

W ariable |Flags | online |

M arne: IDaten Az

Typ IU IMT16

Gruppe: IKE‘”E" 1 Grafe: |2.EI
Adresse: |2 10=2) UserlD: |0

Bow 1 [BK.2000] Verkriipft m. | |

%T Eingange

‘l Ausgings Fommentar:
B Klemme 1 [KL4002)
E| ‘ k.anal 1
: ----- &1 Status
----- &1 Daten Ein
----- & Kontrolle
L] EE
‘ F.anal 2
«@j End-Klemme [F.L3010]
wngen

Name

Bezeichner der angewabhlten physik. E/A-Variable.

Typ
Datentyp der angewahlten physik. E/A-Variable.

Gruppe
Der Kanal, zu der die angewahlte physik. E/A-Variable gehért.

GroRe

Anzahl der Datenbytes dieser physik. E/A-Variable.

Adresse

Offset des Parameters im lokalen Prozessabbild des Kopplers.

User ID

Vom Benutzer definierbare Identifikationsnummer flir diese Variable.

Verkniipft m.
Ruft den Auswabhldialog [»_43] zur Variablenverknlpfung auf.

Kommentar

Frei editierbarer Kommentar zur physik. E/A-Variable.
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2. Moglichkeit

Man wahlt in der Baumansicht die Klemme an und geht dann, im Dialog auf der rechten Seite, auf den
gewilinschten Kanal. Im Dialog sind alle physik. E/A-Variablen untereinander aufgelistet. Hier kann man die
Prozessdatenein- bzw. ausgange und eventuelle Control/Status-Informationen der Klemme mit Variablen der
Tasks verknipfen (Auswahldialog [» 43]).

&llgemein  K.anal 1 |Kanal 2|

Status... I I
Daten Ein... | I

Gerdt 1 [FC200x)
< Gerdt 1-ProzeBabbild Kortolle.. | |

%T Eingange
‘l Ausgings Daten dus. . | I
i Bowx 1 (BK2000)

- @ Eingénge

- @ Auzginge

R B |cmme 1 (K.L4002)
~E End-Klemme [KL9010)

Einzelheiten zu den verschiedenen Beckhoff Busklemmen-Typen sind unter Klemmen - Technische Referenz
[»_389] beschrieben.
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9 Busklemmen-Controller

Fir einige Feldbuskarten (z.B. Ethernet, Profibus und Lightbus) kbnnen aulRer den Standard Ein-/Ausgabe -
Modulen (Boxen) auch programmierbare Busklemmen Controller (BC) angefligt werden. Diese Controller
enthalten eine Mini-SPS. Bei dieser Gerateart gibt es einige zusatzliche Einstellungen, welche unter

Konfiguration Busklemmen Controller [»_112] beschrieben sind.

9.1 Kontextmenu Busklemmen Controller

Unterhalb der E/A-Geréate [P 99] kann durch einen rechten Mausklick auf die angefligte Box [P_102] (im
Beispiel ein Beckhoff BC3100 Profibus BC) ein Kontextmeni gedffnet werden, welches folgende Eintrage
enthalt:.

El ﬁ Gerdt 1 [Ethernet)
== Gerdt 2Prozefabbild
----- &1 Eingange
----- .l Azginge
P i Box 7 (BCS000)
El P Gerdt 2 [FC310%)
== Gerdt 1-Prozefabbild
- &t Eingénge

- !53‘1: SPS Vaflah'ﬂ {lemme Anfligen. .
EEI---%T Eingange :
..... ‘l 'ﬁ'uggénge 2{ Box Elnfugen
I Klemme 2 [k 'ﬁ: Bow Lozcher...
M Klernme 3 [k
Lic Klemme 4 [k ﬁ“‘ Box Importieren...
e Klemme 5 [F ‘B Box Exportieren...
ppe Klemime 6 [k

-pi Klemme 7 [k $ Busscheiden Strg+
i Klemme 8 [k B2 Kopieren Strg+C
~pie Klemme 3 (K B Ejnfiigen Strg+y

B # Klemme 10 =
: gen mit Werkn. Alt+S gy
- # Klemme 11 2

B ¥lemme 12| &% Disabled
- B Klemme 13
B Erd-Klemme & Export Wariablen Infa...

&8 Zuordnungen j* Klemmenkanfiguration Lber COM=. .

Klemme Anfiigen

Ruft den Busklemmen Controller-spezifischen Auswahldialog [P_113] fir die verschiedenen Klemmentypen
auf.

Export Variablen Info

Hier kann ein Dialog fir den Export einer Klemmenkonfiguration aufgerufen werden, um einen spateren
Import der Variablenliste in TwinCAT PLC Control zu ermdglichen. Durch diese Vorgehensweise sind die E/
A-Variablennamen, Adressoffsets und Kommentare der konfigurierten Klemmen und

Datenaustauschvariablen [P_114] in der globalen Variablenliste des BC [P_116] nach dem Import bereits richtig
vorgegeben. Dies gilt nattrlich auch bei Import der entstandenen Datei in den TwinCAT OPC Server.

Klemmenkonfiguration tiber COMx

Ruft den Auswahldialog zum Laden einer Klemmenkonfiguration in den BC (Uber die serielle Schnittstelle)
auf.

112 Version: 1.6 TwinCAT 2


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcopcserver/12162152587.html

BEGKH“FF Busklemmen-Controller

Nicht aufgefiihrte MenUeintrage sind unter Anfligen von Busklemmen [P_106] beschrieben.

9.2 Klemmen - Auswahldialog bei Busklemmen Controllern

Nach Anwahl von Klemme Anfiigen... unterhalb eines Busklemmen Controllers (z.B. BC3100, BC2000 oder
BC9000) erscheint ein Auswahldialog fur die verschiedenen digitalen, analogen und Sonderklemmen. Das
Besondere hierbei ist, dass wie im folgenden Bild zu erkennen ist, alle Klemmen einmal wie bei Buskopplern
Ublich und zusatzlich auch fir die BC SPS als nicht verknipfbare, und darin lokal benutzte Klemmen,
aufgefihrt sind.

Einfugen einer Busklemme |

I amne: Flemme 14 mehitach: I-I ﬁ I&I
Ty #-pie Digitale Eingangsklemmen [KL1xxx) [BC SPS) ﬂ Abbruch

.j Drigitale Auzgangsklemmen [FL2RwR]

ﬂ_’.: Dvigitale Auzgangzsklemmen [FLZR=] [BC SPS]

j Analoge Eingangzsklemmen (L3R, komples]

j Analoge Eingangzklemmen (L3R, kompakt]

p,_’.: Analoge Eingangzklemmen (L3RR, komples] [BC 5l

p,_’.: Analoge Eingangzklemmen [KL3xsR, kompakt] [BC 5

.j Analoge Auzgangzklemmen [FL3wws, komples]

j Analoge Auzgangzklemmen [FL4uws, kompakt]

Elﬂ’,: Analoge Auzgangzklemmen [FL4sws, komples] [BC 5
,_’,: kL 4002, 2 K. ana. Auzgang [0 10V, komples

B KL 4004, 4 K. ana. Ausgang (0. 10V), komples —

,_’,: kL 4012, 2 K. ana. Auzgang [0 20md), komples

,_’,: kL 4022, 2 K. ana. Auzgang (4. 20md), komples

,_’,: kL 4032, 2 K. ana. Ausgang 10,10, komple:

,_’,: kL 4112, 2 k. ana. Awsgang 16 Bit [0...20ma), ke

,_’,: k.L 4132, 2 k. ana. Auszgang 16 Bit 1010, k
[]ﬂ_’c Analoge Auzgangzklemmen [FL4xws, kompakt] [BC 2>
| 3

4

Einzelheiten zu den verschiedenen Beckhoff Busklemmen-Typen sind unter Klemmen - Technische Referenz
[»_389] beschrieben.

Typ
Zeigt die Liste der verschiedenen Beckhoff Busklemmen, sortiert nach deren Hauptgruppen.

Analog- und Sonderklemmen werden dabei je nach Feldbussystem aufgelistet.
» kompakt: Die Klemme wird nur mit lhren Datenbytes, in das Prozessabbild [»_46] der System Manager-
Geratekonfiguration auf dem PC, eingebunden

* komplex: Die Klemme wird mit Daten- und Control/Status-Bytes, in das Prozessabbild der
Geratekonfiguration auf dem PC, eingebunden

* PLC - kompakt: Die Klemme nur mit Ihren Datenbytes, und nur fiir das lokale Prozessabbild des BCs,
vorgesehen

* PLC - komplex: Die Klemme wird mit Daten- und Control/Status-Bytes, fir das lokale Prozessabbild
des BCs, vorgesehen

Name

Hier kann der Name fiir die gewahlte Klemme editiert werden. Der editierte Name wird auch beim
Exportieren der Variablen Info [»_112] verwendet.
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Mehrfach

Flgt n Klemmen des gewahlten Typs hintereinander in die Konfiguration ein.

Okay

Ubernimmt die gewahlte Klemme in die Konfiguration.

Abbruch
Schliel3t den Dialog ohne eine Klemme in die Konfiguration einzutragen.

Weitere Informationen zur Konfiguration der Klemmen im System Manager finden Sie unter:
Klemmenspezifische Dialoge [»_109].

9.3 Datenaustausch PC / Busklemmen Controller

Bei Busklemmen Controllern kénnen, unterhalb von SPS Variablen, Datenaustauschvariablen (siehe
Beispiel in der Baumansicht weiter unten) fur die Feldbus-basierende PC zu BC-Kommunikation definiert
werden.

Bei Anwahl eines BCs in der Baumansicht des TwinCAT System Managers, erscheint auf der rechten Seite
u.a. der folgende BC Mini-SPS-spezifische Dialog:
Dialog "PLC"

Allgernein | 49000 PLC | IP Addhess | Ads Commands |

PLC Cycle Time: |5 — Retain Data
- .

Blackground Time: I-I— ¥ Store Fetain Data
|E4 Byte

Size:
FLC War. Offs IM: (123 =

PLC Var. Offs OUT: [128 =] ~ KBus Update

_ ' Double Cycle
v AMS Response during Download

_ S " Before PLC
[ Start with Configuration Error  After PLC

Firrmware Update [wia COMz] ... I

PLC Cycle Time

Die reservierte Zykluszeit der Mini SPS. In dieser Zeitspanne werden vom BC keine Daten an den Feldbus
Ubergeben.

Background Time

Zeit fur die Bearbeitung der Kommunikation tiber den Feldbus (u.a. auch Programm Download,
Debugging,..).

PLC Var. Offs IN

Startoffset der Datenaustauschvariablen im Eingangsbereich des BC-Prozessabbildes [P_116].

PLC Var. Offs OUT

Startoffset der Datenaustauschvariablen im Ausgangsbereich des BC-Prozessabbildes [»_116].
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AMS Response during download

Kann aus Kompatiblitdtsgrinden bei alten Busklemmen Controllern (bei BC3100 und BC2000) deaktiviert
werden. Neuere Bus Controller Firmware-Stande quittieren den Erhalt einzelner Download-Sequenzen.
Daher muss hier die Checkbox aktiviert sein (bei BC9000 in jedem Fall).

Start with Configuration Error

Auch wenn der konfigurierte BC9000 nicht am Netzwerk angeschlossen ist, I8sst sich, sofern diese
Checkbox aktiviert ist, das TwinCAT System starten.

Retain Data
Store Retain Data: Aktiviert den Support remanenter Daten im Busklemmen Controller.

Size: Grolle des remanenten Merkerbereichs innerhalb des Busklemmen Controllers (%Mx0 .. %Mxyy).

KBus Update

Double Cycle:: Aktiviert die Ausfiihrung von 1/O-Zyklen (KBus Update) innerhalb der BC-Station vor und
nach jedem SPS-Zyklus.

Before PLC: Vor Ausfiihrung des SPS-Zyklus wird ein KBus Update ausgefiihrt.
After PLC: Nach Ausfliihrung des SPS-Zyklus wird ein KBus Update ausgeflihrt.

Firmware Update (via COMXx)

Das Update einer BC-Firmware kann Uber diese Funktion ausgefuhrt werden.

Dialog "Variable"

Nach Anfligen von Variablen [»_35], unterhalb des Baumeintrags SPS Variablen, erscheint auf der rechten
Seite der zur Variablen gehérende Dialog, wie in der Rubrik Variablen Informationen [»_37] beschrieben.

Es sollten naturlich sinnvolle Namen flr die Datenaustauschvariablen gewahlt werden, da sie bei Export von
Variablen Informationen [» 35] als Variablennamen im lokalen BC-Prozessabbild [»_112] verwendet werden.

Anschlielend hat man die Méglichkeit, die Datenaustauschvariablen mit vorhandenen Tasks zu verknipfen.
391
Beispielkonfiguration eines BC:

Im folgenden Bild sind sowohl Datenaustauschvariablen als auch die Feldbus Variablen dargestellt. Der BC
verwaltete die Klemmen 4 - 9 lokal.
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= g Box 1 (BC2000)
=-1EE Pl C Variables
= &1 Inputs
& iExchangeVarFromBC_1
%[ iExchangeVarFromBC_2
Sl iExchangeVarFromBC_3
%[ iExchangeVarFromBC_4
= | Outputs
@/ iExchangeVarToBC_1
&/ iExchangeVarToBC_2
M| iExchangeVarToBC_3
&1 Inputs
&| outputs
# Fieldb Term 1 (KL1012)
# Fieldb Term 2 (KL1012)
B Fieldb Term 3 (KL2022)
B Term 4 (KL9110)
Bi Term 5 (KL2022)
Bi Term 6 (KL2012)
ot Term 7 (KL1012)
BE Term 8 (KL3012)
B Term 9 (KL4032)
# End Term {KL9010)

-

9.4 Beispiel: Globale Variablenlisten

TwinCAT PLC Control

Nach Import einer, im TwinCAT System Manager mit Export Variablen Info [P _112]... exportierten Datei,
erscheint unter Ressourcen im Ordner Global _Variables eine Variablenliste mit dem Namen
TwinCAT _Import.
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— 0001 VAR GLOBAL (* DO NOT CHMMNGE THIS ZHEET MANTALLY! *)
% Resourcen 0ooz iExchangeVarFromBC 1 AT %0QFE1z8: INT:
&3 Globale Yariablen 0003 fExchangeVarFromBC 2 AT %0E150: RELL:

. Global W ariables 0004 wExchangeVarFromBC 3 AT %0QE134: TWORD;
TwinCAT_[mport 0005 iExchangeWVarToBC 1 AT 5IE1Z5: INT:
..... Steusrungskorfigurati oo0e fExchangeVarToBC 2 LT %IE130: REALL:
_____ T askkonfiguration ooot WExchangeVarToBC 3 LT %IE134: TWORD:
_____ . ooos udiExchangeVarToEC 4 LT %IE136: TUDINT:
(] Traceautzeichnung 0009 Term & KL3012 1 State AT 3IEO: BYTE;
""" @ Watch- und Rezeptun| o5 Term & KL301Z 1 Data In AT %IBZ2: INT;
o011 Term 8 KL3012 1 Ctrl AT 3QBO: BYTE;
oo1z Term & EKEL301Z 1 Data Out AT %OBZ: INT:
0013 Term 8 KL3012 Z State LT %IB4: BYTE;
0014 Term & KL3012 2 Data In LT %I1E6: INT;
0015 Term 8 KL3012 2 Ctrl AT 3QB4: BYTE;
ool6 Term & EKEL301Z Z Data Out AT %0EG: INT:
0017 Term 9 KL4032 1 State LT %IES: BYTE;
0015 Term 9 KL4032 1 Data In AT %IEB10:  INT:
0019 Term 9 KL4032 1 Ctrl AT 30BS: BYTE;
0020 Term 9 KL4032 1 Data Out AT %QB10:  INT:
ooz 1 Term 9 KL4032 Z State AT %IB12:  BYTE:
onzz Term 9 KL4032 2 Data In AT %IE14:  INT:
0023 Term 9 KL4032 2 Ctrl AT %QB12:  BYTE;
00z 4 Term 9 KL4032 2 Data Out AT %QB14:  INT:
0025 Term 4 EL9110 Power LT IX1le.0: BOOL:
0026 Terwm 4 EKL9110 JhortCircuit AT 3TE16.1: BOOL;
00z7 Term 5 KLZ02Z 1 Output AT %0QX16.0: BOOL;
00Z3 Term 5 KLZO2ZZ Z Output AT %0QX16.1: BOOL;
00z9 Term 6 KLZO12Z 1 Output AT %QX16.2: BOOL;
0030 Term & KLZO1Z Z Output AT %0QX16.3: BOOL;
0031 Term 7 KL1012 1 Input AT %IX16.2: BOOL;
0032 Term 7 KL1012 2 Input AT %IX16.3: BOOL;
0033 |END VAR
A

Die Variablen setzen sich aus dem, im System Manager konfigurierten, Namen [»_109] und dem Typ der
Klemme, sowie der Kanalnummer und der Bedeutung der Klemmenvariablen zusammen. Die Adresse im
lokalen BC Prozessabbild (in IEC61131-3 Notation), sowie der Datentyp der Variablen werden angegeben.

Die Variablen der Zeilen 2 bis 8 sind tber den Feldbus zu Ubertragende Ein-/Ausgangsvariablen (SPS

Variablen) [»_114]. Sie dienen zum Datenaustausch zwischen dem BC SPS-Programm und dem
Ubergeordneten Steuerungssystem. Sie kdnnen z.B. mit TwinCAT PLC, TwinCAT OPC oder tber ADS auf
Applikationsebene weiterverarbeitetet werden. Beispielsweise sind die, fir das Prozessabbild der Ausgange
deklarierte Austauschvariablen (Zeile 2, 3, u. 4), Eingange im Gbergeordneten Steuerungssystem. Die
Variablen der Zeile 5 - 8 sind dementsprechend Ausgange des Ubergeordneten Steuerungssystems.

Im lokalen BC Prozessabbild fangen die zu Gibertragenden Austauschvariablen ab dem Offset 128 an (wie
im Beispiel zu sehen). Allerdings ist dieser Offset auch in einem System Manager-Dialog einstellbar [»_114],
falls notwendig.

Einzelheiten zu den verschiedenen Beckhoff Busklemmen-Typen (z.B. Bedeutung der Bezeichnungen Ctrl
und State und Data_x) sind unter Klemmen - Technische Referenz [P 389] beschrieben.

9.5 Beispiel: BC2000 einbinden

Grundeinstellungen

Im TwinCAT System Manager werden die grundlegenden Eigenschaften des Busklemmen Controllers
getatigt.
Die Klemmen des Busklemmen Controllers kdnnen direkt dem Lightbus Master oder dem BC2000
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zugeordnet werden. Klemmen die dem BC2000 direkt zugeordnet sind, werden im System Manager mit
"PLC" dargestellt und sind fur den Master nicht sichtbar. Bei den analogen PLC-Klemmen kann noch
zwischen "Komplex" und "Kompakt" unterschieden werden.

+ Komplex: Vollstandige Darstellung der analogen Klemmen mit Control/Status, 4Byte Input/Output pro
Kanal

+ Kompakt: Nur Nutzdaten, 2 Byte pro Kanal
Die Klemmen, die man dem Master zuweist, sind fur den Busklemmen Controller unsichtbar. Mochte man

eine Klemme flr beide Systeme sichtbar machen, muss die Klemme erst dem BC2000 zugeordnet werden.
Uber die SPS Variablen werden die Daten dann von der Klemme zum Master Ubertragen.

sy Untitled - TwinCAT System Manager M= E3
File Edit Actionz Wiew Options Help
DeeH SR 2R |avFR|[% X BQ R &d 2
=B Real-Time - Corfiguration
' WL - Configuration i I BK2:-::-:EI| PLC | ADSAAMS |
.- B PLC - Configuration
1§98 1/0 - Configuration Narne: [Box 1 (BC2000] g [
L——_Iﬂ 140 Devices Type: IBE2DDD [Buscontraller. Light-Bus|
=B Devics 1 (C1220)
-I- Device 1-lmage Comment; ;I
- &1 Inputs
- @ Outputs
=gt Box1[BC2000]
EE% PLC Variablas #
EI%T Inputs
-l Var 47 [ Disabled [Ereate sumbole =
o ] Outputs
- 43T Inputs
- ) Outputs
- .; Term 2 [KL1002] Murnber | Temminal Mame | Type | InSize | out Size |
R Term 3 [KL1002) i1 Tern 2 [KL1002) kL1002 0.2 0.0
e Teem A (62012 o Term 3 (KL1002) kL1002 0.0 0.0
ch Term 5 [KL2012] W 3 Tem 4 [KL2012) kL2012 0o 0z
# End Term KLI010) P 4 Tem 5 [KL2012) KL2012 0o 0o
@5 Mappings i i3 End Term (KLOOT0) kL3010 0.0 0.0
Ready [NUM | |Stopped o

Die Einstellungen fiir die SPS im Busklemmen Controller findet man unter dem Karteireiter "PLC". Dort
werden alle Grundeinstellungen getatigt, die die Eigenschaften der SPS auf dem BC2000 regeln.

Gerersl | BKZwD PLC | aDS/aMs |

PLC Cyele Time: |E — Retain Data

- ;
bAEL b I_I— v | Stare Retain Data

Size: I54 Byte
FPLC War. Offz IM: (123 -

PLC Var. Offs OUT: [128 = - KBus Update

* Double Cycle
™ Before FLC

I ieasume Erele Time

" After PLC
et I [Elrrest: l i
fel I e I Firrmware Update [via COkMz] ... I

PLC Cycle Time

Die PLC Cycle Time bestimmt die Wiederholungssequenz des Programms. Diese Zeit ist nicht
deterministisch. Das Bedeutet, wenn das Programm auf dem Busklemmen Controller mehr Zeit bendtigt,
steigt die PLC Cycle Time an. Braucht das Programm unter der Zeit, der Cycle Time wird das Programm mit
der eingestellten Cycle Time wiederholt. In der Background Time lauft die Bearbeitung des Lightbusses und
der seriellen Schnittstelle. Diese sollte auf ca. 20 % der PLC Cycle Time eingestellt sein.
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PLC Cycle Time:
B ackground Time; |1
Beispiel zum Optimieren der Zykluszeit

Um das System zu optimieren, misst man die "Mittlere Zykluszeit". Dies finden Sie im PLC Control unter
Online\Koppler. Die dort ermittelt Zeit gibt man einen Aufschlag von 20% - 30% und tragt die Zeit als PLC
Cycle Time ein. Die Background Time stellt man auf 20% der PLC Cycle Time ein.

Back-
Mittlere Zykluszeit ground
oS TimeE

PLC Cycle Time = Mittlere Zykluszeit + 20% = 10 ms + 20% = 12 ms
Background Time = PLC Cycle Time *0,2=12ms *0,2=24ms "2 ms
Mittlere Zykluszeit

Die gemessenen Zykluszeit beinhaltet auch den K-Bus Update. Daher besteht ein Zusammenhang zwischen
der Anzahl der gesteckten Klemmen und der Zykluszeit. Der Busklemmen Controller flhrt vor dem
Programmaufruf einen K-Bus Update aus, um die Eingdnge abzufragen. Nach der Programmbearbeitung
fihrt der BC2000 erneut ein K-Bus Update durch, um die aktuellen Ausgange zu schreiben. Danach folgt die
Background Time. Man kann die Zykluszeit verkirzen, in dem man den K-Bus Update fiir Ein- und
Ausgange gleichzeitig ausflihren lasst (siehe K-Bus Update).

SPS Variablen

SPS Variablen sind Variablen, die im BC2000 ab Adresse %IB128 und %QB128 liegen. Diesen Offset kann
man Verschieben. Diese Adressen sind keiner Klemme zugeordnet, d.h. es kénnen Signale oder Daten Uber
die SPS Variablen zum Master Gbertragen oder empfangen werden.

PLC%ar. OffzIMN: 128 -

PLC % ar. Offs EILIT:|128 3:

- JEC SPS W aniahblen
=& Eingange
I ] Real 2
----- &1 Byte 0
PR T Byte 1
= ! Ausginge
----- &% Real3
----- @] Byte 0
----- @] Byte 1

Remanente Variablen

Retain- oder remanente Variablen sind Daten, die bei einem Spannungsausfall den Variablenwert speichern.
Im PLC Control werden diese Daten auf den lokierten Merkerbereich gelegt. In der Default Einstellung
bedeutet dies, dass alle Variablen von %MBO - %MB63 RETAIN Daten sind. Die maximale Einstellung
betragt 512 Byte.

Fetain Data
¥ Store Retain Data

Size: |E4 Byte
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K-Bus Update

Double Cycle: Klemmbuseingange vor dem SPS Zyklus, Klemmbusausgange nach dem SPS Zyklus
» Before PLC: Klemmbuseingange - und Ausgange vor dem SPS Zyklus
« After PLC: Klemmbuseingange - und Ausgange nach dem SPS Zyklus

Programm-Download tiber den LWL Ring

TwinCAT bietet die Eigenschaft, das Programm tber den LWL Ring auf den BC2000 zu spielen. Dafur muss
im System Manager, unter dem Karteireiter ADS/AMS, die String Communication und das Ams/Ads aktiviert
sein. Nach dem Sichern der Konfiguration startet man das TwinCAT System. Nun kann im PLC Control das

Zielsystem der BC2000 angewahlt werden.

Gereral | BK2u0 | PLC  ADS/AMS

[¥ {Enable Sting Communicatior Fort: IEEEIEE (D100 Change... |

Max Timeout: |1 = =

¥ Enable &ms / Ads [with own Metld)
Metld: |1?'2.1E.2.228.2.2

Remate Name: |Device 1 (C1220)_Box 1 (BC2000]

Auswabhl der Zielplattform:

Beim Neustart des TwinCAT PLC Control fragt das Programm nach der Zielplattform, d.h. auf welchem
Gerat der Anwender sein Programm spater laufen lassen mdochte. TwinCAT bietet zwei Zielplattformen, den
PC als Steuerung und den BC2000 Koppler. Fir die Programmieribertragung mit dem Busklemmen
Controller gibt es wiederum zwei Mdglichkeiten. Das "AMS" fir die Kommunikation Gber den Feldbus und die
"serielle" Kommunikation tber die serielle Schnittstelle des PCs und der Programmierschnittstelle des
BC2000.

Auswahl der Fielplattform |
C B 269
: Abbruch
= BLC zeriell —l

Auswahl des Zielsystems:

Nachdem das Programm geschrieben wurde, wird unter der Symbolleiste "Online" das Zielsystem
ausgewabhlt. In diesem Beispiel die C1220 mit der Box1 und die Run-Time1 des Busklemmen Controllers.

Auswahl dez Zielsystems

Zielzngtem [Part]: Zielzngtem [Mazchina]: | Olk.ay I
BT <LOLAL> Abbiuch |
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Programm-Download liber RS232 Schnittstelle

Jeder Busklemmen Controller bietet die Moglichkeit, Uber die RS232 Schnittstelle des PC programmiert zu
werden. Dies ist Giber ein spezielles Kabel realisierbar.

Dafur wird im PLC Control die serielle Schnittstelle angewahit.

Auswahl der Fielplattform

" PC(i366]
_Aboneh |

" BC 3100 [AMS) Ahbruch

Kommunikationsparameter

Unter Online/Kommunikationsparameter findet man im PLC Control die Einstellungen zur seriellen
Schnittstelle, Portnummer, Baudrate usw. Der Busklemmen Controller benétigt folgende Einstellung:

Baudrate: 19200

Stop Bits: 1

Parity: Gerade

F.ommunikationsparameter
Baudrate—————
_aurae COM1: ok, |
C @8t ¢ s600
& 19200 ¢ 35400 Egmi .-“-‘-.I:ul:urechenl
= B7RO0 T 115200

Stop Bite——————— — Parity

&1 C15¢6 2 " Kein Parity
* Gerade
= Ungerade

9.6 Beispiel: BC3100 einbinden

E/A-Konfiguration:

Im TwinCAT System Manager werden die grundlegenden Eigenschaften des Busklemmen Controllers
getatigt.

Die Klemmen des Busklemmen Controllers kdnnen direkt dem Profibus Master oder dem BC3100
zugeordnet werden. Klemmen die dem BC3100 direkt zugeordnet sind, werden im System Manager mit
"PLC" dargestellt und sind fir den Master nicht sichtbar. Bei den analogen PLC-Klemmen kann noch
zwischen "Komplex" und "Kompakt" unterschieden werden.

+ Komplex: Vollstandige Darstellung der analogen Klemmen mit Control/Status, 4Byte Input/Output pro
Kanal

+ Kompakt: Nur Nutzdaten, 2 Byte pro Kanal
Die Klemmen, die man dem Master zuweist, sind fir den Busklemmen Controller unsichtbar. Mochte man

eine Klemme flr beide Systeme sichtbar machen, muss die Klemme erst dem BC3100 zugeordnet werden.
Uber die SPS Variablen werden die Daten dann von der Klemme zum Master Ubertragen.

TwinCAT 2 Version: 1.6 121



Busklemmen-Controller

BECKHOFF

4 BCI100.wem - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten  Akhionen  Ansicht

Optionen 7

=] E3

#E =6 &

LH | BQ R e €0 T

=8 ﬂ Echtzeit - Konfiguration

¢ L EchizeitEinstelluingen
: B Zusatzliche Tasks
BB MC - Konfiguration

:I B® SPS - Konfiguration
Haocken - Konfiguration
:I . E /& - Konfiguration
=B} E/4 Gerdte

= m Gerdt 1 [FC310x)
----- --=¥= Gerdt 1-Prozefabhild
I %T Emgange

. !Eﬁ SF'S '\-"arial:ulen
i &1 Eingdnge

------ ‘l Ausgange
ple Klemme 2 (KL1002)
B Ylemme 3 (KL2012)
B EndKlemme (LI
&8 Zuordnungen

Kl | ]

Aligemein | Profibus | ErrorHanding| PLC | 405 | Diag |

M ame: IBDH 1[BC3100] Id: I1
Tup: IEE3'| 00 [Buz Controller, Profibuz)
E.oramentar: ;I

[ Disabled

1

Sumbole erzeugern [

| o

M ummer I Flemmenbezeichnung I Tvp I Eing. Grofe I Auzg Grobe I Werknupft mit
p|i’|: 1 Klemme 2 [FL1002] kL1002 [0.2] [0.o
p!._’.; 2 Klemme 3 [FL2012] kL2012 0.0 0.2
g EndKlemme (KL3010]  KLIMO 0.0 0.0

<

| 2

Bereit

| NUM [

Beim Einfugen der SPS Variablen, wird folgendes Fenster gedffnet, welches die Startadresse festlegt.

Einfugen von Yariablen |

Hame: I"JaHEI mehrfach: |1 =

Abbruch |
Kammentar:
Start Address: Byte: = Hit: IEI 3:

—Wanablentyp — Sortiert nach —
(I T | Mane
gall-'ll_'g jlg _ &~ Grike
BITARRS 1.0 T Typ
UIMT1E 20
INT1E 20
LINTBARRZ 20
BITARR1G 20 LI
CRILIkA an

Die Einstellungen fiir die SPS im Busklemmen Controller findet man unter dem Karteireiter "PLC". Dort
werden alle Grundeinstellungen getatigt, welche die Eigenschaften der SPS auf dem BC3100 regeln.
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.-'-‘-.Ilgemeinl F'rn:nfil:nusl Emor-Handling  FLC |.-’-‘-.DS IDiag I

PLC Cycle Time: |5 — Retain Data
. .

Background Time: I-I— ¥ | Staore Fetain Data
: [ Buye

Size:
PLC "ar. Offs IM:

PLE Var. Offs DUT: [128 =] ~ KBus Update

; {* Double Cocle
™| £H5 Fesponsze during Download

- _ _ _ ) Befare FLE
Start withy Eanfiguration Error " After PLC

Firrnware Update [wia CORM=] ... I

PLC Cycle Time

Die PLC Cycle Time bestimmt die Wiederholungssequenz des Programms. Diese Zeit ist nicht
deterministisch. Das Bedeutet, wenn das Programm auf dem Busklemmen Controller mehr Zeit bendétigt
steigt die PLC Cycle Time an. Braucht das Programm unter der Zeit, der Cycle Time wird das Programm mit
der eingestellten Cycle Time wiederholt. In der Background Time lauft die Bearbeitung des Profibus und der
seriellen Schnittstelle. Diese sollte auf ca. 20 % der PLC Cycle Time eingestellt sein.

PLC Cycle Time:
Backagraund Tirme: |1
Beispiel zum Optimieren der Zykluszeit

Um das System zu optimieren misst man die "Mittlere Zykluszeit". Dies finden Sie im PLC Control unter
Online\Koppler. Die dort ermittelt Zeit gibt man einen Aufschlag von 20% - 30% und tragt die Zeit als PLC
Cycle Time ein. Die Background Time stellt man auf 20% der PLC Cycle Time ein.

Back-
Mittlere Zykluszeit ground
s Time

* PLC Cycle Time = Mittlere Zykluszeit + 20% = 10 ms + 20% = 12 ms
» Background Time = PLC Cycle Time *0,2=12ms *0,2=24ms"2ms

Mittlere Zykluszeit

Die gemessenen Zykluszeit beinhaltet auch den K-Bus Update. Daher besteht ein Zusammenhang zwischen
der Anzahl der gesteckten Klemmen und der Zykluszeit. Der Busklemmen Controller flhrt vor dem
Programmaufruf einen K-Bus Update aus, um die Eingange abzufragen. Nach der Programmbearbeitung
fihrt der BC3100 erneut ein K-Bus Update durch, um die aktuellen Ausgange zu schreiben. Danach folgt die
Background Time. Man kann die Zykluszeit verkiirzen, in dem man den K-Bus Update fiir Ein- und
Ausgange gleichzeitig ausfiihren Iasst (siehe K-Bus Update).
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SPS Variablen

SPS Variablen sind Variablen, die im BC3100 ab Adresse %IB128 und %QB128 liegen. Diesen Offset kann
man Verschieben. Diese Adressen sind keiner Klemme zugeordnet, d.h. es kdnnen Signale oder Daten Gber
die SPS Variablen zum Master Gbertragen oder empfangen werden.

PLC%ar. OffzIMN: 128 -

PLC % ar. Offs EILIT:|128 3:

=-YEE SPS Yariablen

El%T Eingange
N &l Feal2

Remanente Variablen

Retain- oder remanente Variablen sind Daten, die bei einem Spannungsausfall den Variablenwert speichern.
Im PLC Control werden diese Daten auf den lokierten Merkerbereich gelegt. In der Default Einstellung
bedeutet dies, dass alle Variablen von %MBO - %MB63 RETAIN Daten sind. Die maximale Einstellung
betragt 512 Byte.

Fetain Data
¥ Store Retain Data

Size: |E4 Byte

K-Bus Update

Double Cycle: Klemmbuseingange vor dem SPS Zyklus, Klemmbusausgange nach dem SPS Zyklus

» Before PLC: Klemmbuseingange und -ausgange vor dem SPS Zyklus
« After PLC: Klemmbuseingange und -ausgange nach dem SPS Zyklus
Programm-Download iiber den Profibus

TwinCAT bietet die Eigenschaft, das Programm Uber den Profibus auf den BC3100 zu spielen. Daflir muss
im System Manager, unter dem Karteireiter ADS, Erzeuge Port und NetID aktiviert sein.
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172.16.3175.3.2
Gerdt 1 [FC310x)_Bos 1 (EC3100) |

Dadurch andert sich der PLC Karteireiter wie folgt:

Bei gréferen Programmen muss AMS Response during download angewahlt sein.

Nach dem Sichern der Konfiguration startet man das TwinCAT System. Nun kann im PLC Control das
Zielsystem des BC3100 angewahlt werden.

Auswahl der Zielplattform:

Beim Neustart des TwinCAT PLC Control fragt das Programm nach der Zielplattform, d.h. auf welchem
Gerat der Anwender sein Programm spater laufen lassen mdchte. TwinCAT bietet zwei Zielplattformen, den
PC als Steuerung und den BC3100 Koppler. Fir die Programmieribertragung mit dem Busklemmen
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Controller gibt es wiederum zwei Moglichkeiten. Das "AMS" fir die Kommunikation Gber den Feldbus und die
"serielle" Kommunikation tber die serielle Schnittstelle des PCs und der Programmierschnittstelle des
BC3100. (Zu 6ffnen unter dem Karteireiter Resourcen -> Steuerungskonfiguration)

Auzwahl der Zielplattform |
C g 369
Abbruch
= BLC zerell 4'

Auswahl des Zielsystems:

Nachdem das Programm geschrieben wurde, wird unter der Symbolleiste "Online" das Zielsystem
ausgewahlt. In diesem Beispiel die FC310x mit der Box1 und die Run-Time BC des Busklemmen
Controllers.

Auswahl des Fielsystems Ed |
Zielsyztem [Port]: Zielsystem [Mazchine]: Okay I

Fun-Time 1 [Port 301] <LOCAL>

Run-Time 2 [Part 811 Gerdt 1 [FCA10x] Box 1 [BCA1L Abbruch |
Furn-Time 3 [Port 821]

Bun-Time 4 [Port 831

Fur-Time BC [Fort B00]

Programm Download liber die RS232 Schnittstelle

Jeder Busklemmen Controller kann Uber die RS232 Schnittstelle des PCs programmiert werden. Dies kann
mit Hilfe eines speziellen Kabels implementiert werden. Hierzu wird die serielle Schnittstelle in TwinCAT PLC
Control angewahlt:

Auszwahl der Zielplattform

" PC(i386]
| e |

" BC 3100 [AM5) &bbruch

Kommunikationsparameter

Die Einstellungen fir die serielle Schnittstelle, Portnummer, Baudrate usw. befinden sich unter den Online/
Kommunikationsparametern in TwinCAT PLC Control..Der Busklemmen Controller bendétigt folgende
Einstellungen:

Baudrate: 19200
Stop Bits: 1

Parity: gerade
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K.ommunikationsparameter

Baudrate

............. COM1: QK
¢ HEIE ¢ 9800 ﬁ_ |—|

& 159200 ¢ 38400 Egmﬁ ﬁ-‘-.l:nl:nrec:henl
¢ 57600 ¢ 115200

Stop Bite——————— — Parity

&1 156 2 " Kein Parity
@ Gerade
" Ungerade
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10 Zuordnungen

Die erstellten Variablenverknipfungen [»_39] der verschiedenen Prozessabbilder [P 46] kbnnen nachtraglich
in einer grafischen Darstellung kontrolliert werden. Daflr ist unterhalb von E/A-Konfiguration die Rubrik
Zuordnungen zustandig.

Kontext-Menii

Durch einen rechten Mausklick auf Zuordnungen, erscheint das dazugehérige Kontextmenu. Bei der Anwahl
des Eintrags "Zuordnungen Erzeugen", werden die Kopieraktionen zwischen den konfigurierten Tasks und
Geraten neu berechnet.

B ardnunger
@8 Funning3 ela] = Lordrung Erzeugen 1 SAF
g FetchRec temFor2axes [Standard)

E =part Yerknipfunagzinfo... ME]

gg FetchRec
ﬁ'ﬁ RunningSystemFor2éxes [Standard] - Device 3 [COM Port)
ﬁ'ﬁ FetchRecvExmpRTS4 [Standard] - Gerat 4 [FC200:]
ﬁ'ﬁ FLEOOT_Opusl1_newdlg [Standard] - Device 5 [FC310x)

Zuordnungen Erzeugen

Auf der rechten Seite erscheint der entsprechende Dialog fur die erzeugten Zuordnungen, wie im Folgenden
zu sehen. Deren Querverweislisten erscheinen bei Anwahl der jeweiligen Geratezuordnung.

Quersenyeize

HunningSystemFDrZ&_:-_:es_T|:2? [Standard] - MC-Tazk 1 5AF ¥ ddiesse & [T B
MC-Tazk 1 54F - Gerat 1 [C1220) ) ¥ Tuplen)

FLEO0T Opusll newdl I Gk
RunningSystemFordéxes Tc2? [Standard] - Gerat 1 [C1220] rofeln]

FetchRecwExmpRTS4 [tanu:lar-:l] - Device 2 [SMB] ™| mffeets
RunningSyztemFordéees ToZ? [Standard] - Device 3 [COM Port)

[T Tausche Abbilder
¥ Auto Spaltenbreite

[ Lange Hamen

BunningSystemFordees Toe? | Adrezze | Gerat 1 [C1220] | Tvp |
gpl s 832000_DriveE mor 1000.0  DriveEmor IMNT 32
vl > bidproxS witchP efPosi R0 Eingang BIT
¢l > bMomSwitchStanCalibréxis1 0.5 [Fpt BIT
¢l » bMomSwitchStanCalibrxiz? 0.6 [nput BIT
el > bSoftClick_Startdsiz] 0.0 [nput BIT
@l > bSoftClick_Startdxiz? 0z [nput BIT
¢l » bSoftClick_Stopdsiz] 0.1 [rput BIT
g¥l > bSoftClick_Stopdsiz? 0.3 [Fput BIT
gil s duesEMIn . AxesEMIn[1]. byReg3ln BO.0 ParaStatus JIMNTS
&bl < blampéusis1 Calibrated 1.0 Cukput BIT
&bl < blampéusis2Calibrated 1.1 Cukput BIT
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Die Einstellmoglichkeiten im Dialog Querverweise

Adresse A

Zeigt die Adressen der verknupften Variablen des Prozessabblides A an. Dies sind bei SPS-Tasks (wie im
Beispiel der Task Standard des RunningSystem-SPS-Projektes) die Adressen, an denen die Variablen mit
%lI... bzw. %Q... lokiert wurden. In der Auflistung darunter erscheint bei Anwahl dieser Option die Spalte
Adresse. Bei Klick auf die Spaltentberschrift, werden die Variablen nach ihren Adressen in auf- oder
absteigender Reihenfolge sortiert angezeigt.

Adresse B

Zeigt die Adressen innerhalb des Prozessabbildes B an. Prozessabbild B kann eine Task fur physik. E/A (im
Beispiel eine Task zum Update einer C1220-Karte) oder eine andere verknilpfte Task innerhalb der
Systemkonfiguration sein.

Typ(en)
Blendet die Spalte mit den Datentyp [P 49]-Informationen ein oder aus.

GroRe(n)

Blendet die Spalte mit den Informationen zur BytegréRRe des jeweiligen Datentyps ein oder aus.

Tausche Abbilder

Vertauscht Prozessabbild A und B in der Auflistung.

Auto Spaltenbreite

Palfit bei langen Variablennamen die Spaltenbreite automatisch an.

Lange Namen

Zeigt die verkniipfte Zielvariable, in deren Spalte mit detaillierten Informationen an (Kopplername,
Klemmenname,..).

Kontext - Menii

Bei rechtem Mausklick in das Auflistungsfenster, erscheint das Kontext-Men fur die
Dokumentationsfunktionen.

¢l > AnesENIn . AxesENIn[1]. byFlegiln GO0 Box1[BE2000] . Klemme B [KLE051] . FaraStatu:
2bl < bLampéxis Calibrated 1.0 Bedienpanel [BE2000 unten) . Term 13 [KL2114
&bl < bLampéxis2Calibrated 1.1 Bedienpanel [BE2000 unten) . Term 14 [KL2114

‘| &b Liste Drucken... Shig+P | _"I

Lizte Eopieren  Strg+C I_ |NL|M l_ |E|:htzeit 0% | 2
’ﬁ Lizte Exportieren...

Liste Drucken

Gibt die Liste mit den dargestellten Informationen auf installierte Drucker aus. Weitere
Dokumentationsfunktionen finden Sie unter: Erweiterte Verknipfungsmdoglichkeiten. [ 45]

Liste Kopieren

Kopiert die Liste in die Zwischenablage.
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Liste Exportieren

Exportiert die Variablenliste im csv-Dateiformat (durch Komma getrennter Text) zur weiteren Bearbeitung
(z.B. mit Tabellenkalkulationen, etc..).

Zuordnungen: Export Verkniipfungsinfo

Dieser Eintrag des KontextmenUs von Zuordnungen, ruft eine Dateiauswahl Box zum Abspeichern der
VerknUpfungsinformationen des aktuellen System Manager Projekts ( XML-Textdatei) auf.

Save As [ 7] |
Save jn: I'ah:' j ﬁl
|1 Gad
|1 Profibus

File name: ITESH_M appings Save I
Save as type: ITwinE.-‘l'-.T Swstern Manager Export D atei [“.Hnj Cancel |

Durch spateren Import dieser Datei, kdnnen bei Konfigurationsédnderungen oder Verlust der Mapping-
Informationen die ehemaligen Verknipfungen wieder hergestellt werden. Fir diesen Vorgang dirfen sich die
Namen der Variablen nicht gedndert haben.

Falls das Speichern der Verknipfungsinformationen eines ausgewahlten Mappings gewunscht ist, kann dies
durch Anwahl der entsprechenden Zuordnung, links in der Baumansicht, geschehen.

Weitere Informationen zu den Zuordnungen der Tasks bzw. Gerate findet man unter: Prozessabbilder
[»_130]. Hier wird unter anderem auch die grafische Darstellung der Verknipfungen erklart.

10.1  Zuordnungsarten und grafische Darstellung

Unterhalb des Baumeintrags Zuordnungen [»_128], gibt es eine Auflistung aller Prozessabbild-
Verknlpfungen.

g8 Zuordnungen
i"ﬁ Standard - MC-Task 1 SAF
O LEC Task 1 SAF - Gerat 1 [C1220]
i"ﬁ Standard - Gerat 1 [C1220]
i"ﬁ Standard - Gerat 1 [C1220]
i"ﬁ Standard - Device 2 [SME)
@ Standard - Device 3 (COM Part)

Auf der rechten Seite erscheint der entsprechende Dialog flir die angewahlte Zuordnung, wie im Folgenden
zu sehen.
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Zuardnung I,-'l'-. = B I B-xa I

Zuordrungs-d: I'I W atchdog: ID 3:

Zuordnungzname: |H unhingSystemForddses Ted? [Standard] - MC-Tazk 1 SAF

Zunrdnungztyp: Ié.s_l,lnchrcun

Prozebabbild &; |Test&chseE-PruzeBabbild

Prozefabbid B [NC-Task 1-ProzeRabhild

v Zeige b > B " Zeige B - & Zettmezsung [

Zuordnungs-ID

Identifikationsnummer zur internen Verwaltung der verschiedenen Zuordnungen [»_128] (Mappings).

Zuordnungsname

Nennt die Namen der beiden verknipften Prozessabbilder.

Zuordnungstyp

» Synchron : Ein Prozessabbild ist Master, ein zweites Slave. Der Master gibt die Ausgange zum
Schreiben frei (z.B. auf Feldbuskarte C1220, ..) und schaut ob die Gegenseite mit ihrem 1/0-Zyklus
fertig ist um die aktuellen Eingange zu lesen. Die Gegenseite hat dabei keinen eigenen Zeittakt (engl.
Timekeeper).

« Asynchron Wird z.B. bei Verknlpfungen von zwei Tasks eingesetzt, oder bei Geraten, die mit
eigenem Zeittakt arbeiten (z.B. COM-Port) und damit die Auffrischung von Ein- und Ausgéngen

selbstandig regeln. Der Austausch der Informationen zwischen zwei Prozessabbildern [P 46] geschieht
daher beim asynchronen Mapping mit Hilfe des Drei-Puffer-Prinzips.

Bei manchen Geratetypen (z.B. die Multitasking-fahige Profibuskarte FC370x) wird eine Mischform aus
synchroner und asynchroner Zuordnung (Mapping) verwendet. Die Task mit der héheren Prioritat [P 63]
verhalt sich daher synchron, die niederpriore asynchron zum Gerat.

Watchdog

Beim asynchronen Mapping (sieheZuordnungstyp) kann es passieren, dass sich eine Task nicht mehr
korrekt beendet wird (Endlosschleife), die andere Task aber weiterbearbeitet wird und daher immer standig
alte Werte aus den Puffern ausliest. Daher ist hier ein Maximalwert fur einen Lebenszykluszahler eingebbar.
Wird der Wert erreicht, werden alle Werte der Puffer auf '0' gesetzt.

Zeitmessung

Aktiviert die Zeitmessung bei einer synchronen Zuordnung (siehe Zuordnungstyp).

Prozessabbild A

Hier ist der Taskname, der dem Prozessabbild A zugeordnet ist, eingetragen.

Prozessabbild B

Hier ist der Taskname, der dem Prozessabbild B zugeordnet ist, eingetragen.

Zeige A -> B bzw. B-> A

Vertauscht die Sichtweise auf die beiden Prozessabbilder in der dargestellten Ansicht.
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Image A: TestAchseS5-Prozekabbild [ 896 Bytes)

v | |

Image B: NC-Task 1-Frozekabbild [ 456 Bytes)

Die Farben griin und rose bedeuten Prozessabbild A und B, die Farben gelb und blau Ein- bzw. Ausgange
des Prozessabbildes. Wenn man mit der Maus auf die Ein- bzw. Ausgange geht, erscheint ein sogenannter
"Tooltip" mit dem Variablennamen.

Kontext-Menii

Bei rechtem Mausklick erscheint das Kontext-Menu zur Einstellung der Zoom-Auflésung des
Zuordnungsgraphen. Je hoher der eingestellte Pixelwert pro Byte, desto einfacher ist es, die Verknipfungen
einzelner Variablen zu begutachten.

v [ein £oom

3 Fixel / Buyte
16 Pixel # Byte
32 Piel # Buyte
B4 Pixel 4 Bute
128 Fixel £ Byte
256 Fiwel £ Bute

Karteireiter "A -> B" bzw. "B -> A"
Eunrdnungl A>B BrA | I:Inlinel

Hurmber | Offzet above | Offzet below | Size |
1 0.0 a1 0.1
2 0.2 a2 0.1
3 0.5 a3 0.1
4 0.1 85 0.1
] 0.3 a6 0.1
B 0.E a7 0.1
7 1000.0 16.0 4.0
a 5.0 92.0 0.1
9 E0.0 860 1.0
Number

Laufende Nummer der Kopieraktionen.

Offset A

Gibt den Offset innerhalb von Prozessabbild A an, von dem die Kopieraktion ausgeht.
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Offset B

Gibt den Offset innerhalb von Prozessabbild B an, von dem die Kopieraktion ausgeht.
Size
Lange der zu kopierenden Werte ab jeweiligem Offset (bei Wert 0.7 wiirde z.B. ein Bit kopiert).

Karteireiter "Online"

Hier findet man, bei aktiver Konfiguration und gestartetem System, eine grafische Darstellung der Zeit (in
Nanosekunden), welche flr die Kopieraktion von Prozessabbild A nach B, bzw. B nach A aktuell benétigt
wird. Dieser Dialog existiert seit TwWinCAT 2.8 bei synchronen und asynchronen Zuordnungen (siehe auch
"Zuordnungstypen" weiter oben).

Asynchrone Zuordnungen:

EUDrdnungl & = B I B4 Online |

1 ODOD G b Bdtone [ D0000 s B+ B 570 s
A B -4 440 ne BB -» A 990N
Oinz | [
Busy counter: I Reset

Die angegebene Zeit neben

» A: A->B bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild A in den Puffer
fur B.

« A: B->A bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild A aus dem
Puffer von B.

* B: A->B bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild B aus dem
Puffer von A.

» B: B->A bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild B in den Puffer
fur A.

Synchrone Zuordnungen:

Eunrdnungl &y B I B-»& Unlne

100000 rrs At BHbng 100000 s GethaState D
B tx A0 ng Startlo |0 ng
0 re 0 re
Buzy counter; Fieset

Die angegebene Zeit neben

* A->B bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild A nach B.
* B->A bezieht sich auf das Kopieren aller Daten dieser Zuordnung von Prozessabbild A von B.
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+ GetloState bezieht sich auf die Dauer der Uberpriifungsfunktion GetloState(), die abhangig von der
verwendeten Feldbuskarte unterschiedlich aufwendig ist.

 Startlobezieht sich auf die Dauer der Function Startlo(), die den Bus startet und abhangig von der
verwendeten Feldbuskarte unterschiedlich aufwendig ist.

d Alle Zeiten werden als Differenzzeiten zwischen Beginn und Ende der jeweiligen Aktion gemessen
1 und kénnen daher bei Unterbrechungen stark schwanken.

Details zur kontinuierlich fortlaufenden, grafischen Anzeige des aktuellen Online-Wertes finden sie unter:
Einstellungen History-Anzeige [» 30].

Busy counter

Bei synchroner Zuordnung von Prozessabbilder schaut das Master-Prozessabbild nach, ob der Slave mit
seinem |/O-Zyklus fertig ist und neue Eingange zur Abholung bereitstehen. Sollte dies nicht der Fall sein,
wird der Busy counter durch den Master inkrementiert und in dem oben gezeigten Feld angezeigt. Bei
asynchronen Zuordnungen bleibt das Feld leer.

Reset

Setzt den Busy counter zuriick auf '0'".
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11 Referenz

11.1  Karteireiter "Allgemein™

Zeigt allgemeine Gerateinformationen zum ausgewahlen Gerat an.

Allgemein | FC2M0 |

Mame: | Gerst 1 (FC200:) id i
Typ: |II£EI Lightbus FC200x, PC
K.ommentar; ﬂ
[ Disabled Symbole erzeugen [
Name

Zeigt den frei editierbaren Namen des, links im Baum angewahlten, Gerates.

ID

Identifikationsnummer zur internen Verwaltung im System Manager.

Typ
Gibt den Typ des jeweiligen E/A-Gerates (Feldbusart, Bussystem etc..) an.

Kommentar

Frei wahlbarer Kommentar zur naheren Erlauterung des Gerates.

Disabled

Stellt eine Option zur Verfugung, um Konfigurationen zu Testzwecken auch ohne die jeweilige Hardware
betreiben zu kdnnen. Default: Nicht angewahlt.

Symbole erzeugen

Uber diese Option kann die Generierung der Symbole fiir die Prozessdaten der |0-Task aktiviert/deaktiviert
werden. Default: Nicht angewahit.
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11.2 EJ/A Gerate

Vom TwinCAT I/O System bzw. dem System Manager werden unter TwinCAT 2.9 folgende E/A Gerate
unterstutzt:

Beckhoff Lightbus
Beckhoff FC2001 [»_138] PCI Master-Karte
Beckhoff FC2002 [»_138] PCI Master-Karte (2-kanalig)

Beckhoff C1220 [»_138] ISA Master-Karte
Beckhoff C1200 ISA Master-Karte (max. 2 Telegramme)

Beckhoff CX1500-M200 [»_138] PC104 Master-Anschaltung

Profibus DP / MC

Beckhoff FC3101 PCI Master-Karte

Beckhoff FC3102 PCI Master-Karte (2-kanalig)
Beckhoff CX1500-M310 PC104 Master-Anschaltung

Beckhoff FC310x PCI Slave-Karte
Beckhoff CX1500-B310 PC104 Slave-Anschaltung
Beckhoff BX3100 Slave

Siemens CP5412A2 [»_144] ISA Master-Karte (FC3100)

Hilscher CIF30-DPM [P_143] ISA Master-Karte, (FC3000)

Hilscher CIF30-PB [»_143] ISA Master-Karte, 8k DPRAM (FC3015)

Hilscher CIF50-PB [»_143] PCI Master-Karte, 8k DPRAM (FC3020)

Hilscher CIF60-PB [»_143] PCMCIA Master-Karte, 8k DPRAM (FC3060)

Hilscher CIF104-DPM [P_143] PC104 Master-Karte (2k DPRAM)

Hilscher CIF104-PB [r_143] PC104-Master-Karte (8k DPRAM)

Beckhoff AH2000 [» 260] Profibus MC Slave
Siemens IM182 [»_148] ISA Slave-Karte (SPC3)

Beckhoff FC310x Profibus Monitor, PCI

Interbus

Phoenix IBS ISA SC/I-T [»_153] ISA Master-Karte

Phoenix IBS PCI SC/I-T [»_153] PCI Master-Karte

Phoenix IBS ISA SC/RI/RT-LK [»_153] ISA Master-Karte

Phoenix IBS PCI SC/RI/I-T/RI-LK [» 153] PCI Master-Karte

Hilscher CIF30-IBM [P_149] ISA Master-Karte (2k DPRAM)

Hilscher CIF50-1BM [P_149] PCI Master-Karte (2k DPRAM)
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Hilscher CIF60-IBM [»_149] PCMCIA Master-Karte (8k DPRAM)

Hilscher CIF104-1BM [»_149] PC104 Master-Karte (2k DPRAM)

Hilscher CIF40-IBSM [P _151] ISA Master-Karte, 2k DPRAM (FC4000)

Hilscher CIF50-IBS [»_161] PCI Interbus-S Slave-Karte, 8k DPRAM

CANopen

Beckhoff FC5101 [»_173] PCI Master-Karte

Beckhoff FC5102 [P_173] PCI Master-Karte (2-kanalig)
Beckhoff CX1500-M510 PC104 Master-Anschaltung
Beckhoff CX1500-B510 PC104 Slave-Anschaltung
Beckhoff BX-SSB Master

Hilscher CIF30-CAN [»_183] ISA-Masterkarte (8k DPRAM)

Hilscher CIF50-CAN [»_183] PCI-Masterkarte (8k DPRAM)

Hilscher CIF60-CAN [»_183] PCMCIA Master-Karte (8k DPRAM)

Hilscher CIF104-CAN [r_183] PC104 Master-Karte (8k DPRAM)

Beckhoff FC510x CANopen Monitor, PCI

DeviceNet
Beckhoff FC5201 [»_187] PCI Master-Karte

Beckhoff FC5202 [»_187] PCI Master-Karte (2-kanalig)
Beckhoff CX1500-M520 PC104 Master-Anschaltung

Beckhoff FC520x [»_187] PCI Slave-Karte
Beckhoff CX1500-B520 PC104 Slave-Anschaltung

Hilscher CIF30-DNM [»_191] ISA Master-Karte, 8k DPRAM (FC5200)

Hilscher CIF50-DNM [P _191] PCI Master-Karte, 8k DPRAM (FC5250)

Hilscher CIF60-DNM [P _191] PCMCIA Master-Karte, 8k DPRAM (FC5260)

Hilscher CIF104-DNM [»_191] PC104 Master-Karte (8k DPRAM)

Beckhoff FC520x DeviceNet Monitor, PCI

SERCOS
Beckhoff FC7501 [»_195] PCI Master/Slave-Karte

Beckhoff FC7502 [»_195] PCI-Master/Slave-Karte (2-kanalig)
Beckhoff CX1500-M750 PC104 Master-Anschaltung

Indramat SERCANS PCI SCS-P [» 201] PCI Master-Karte (FC7550)

Indramat SERCANS ISA SCS-P [P 201] ISA Master-Karte (FC7500)
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Ethernet

Ethernet

Ethernet Miniport (Echtzeit) [P 244]

Virtuelle Ethernet-Schnittstelle [» 246]

usB

Virtuelle USB-Schnittstelle [» 247]

Beckhoff Hardware

Beckhoff CP9030 [»_249] ISA-Karte fur CP-Link (Anschluss von Control Panel), inkl. USV-Unterstitzung
Beckhoff CP9035 [» 252] PCI-Karte fur CP-Link (Anschluss von Control Panel), inkl. USV-Unterstiitzung
Beckhoff CP9040 [»_254] fir CP PC (Control Panel-PC CP71xx)

Beckhoff C1230S [P_256] ISA-Karte fur Sondertasten- und USV-Unterstitzung in Beckhoff IPCs

Beckhoff NC-Ruckwand [P 257]

Beckhoff AH2000 [» 260] Backplane

Beckhoff CX1100-BK [»_262] Netzteil/Klemmenanschaltung

Beckhoff BX-KBus Interface

Verschiedenes

Serielle COM [»_265]-Schnittstellen zur Unterstiitzung von externen USVs, seriellen Buskopplern (BK8x00)
oder direkt als serielle Schnittstelle mit einem Protokoll, welches an die KL6xx1 angelehnt ist

Drucker Schnittstelle, Parallelport [» 268] (LPTx) des PC zur Nutzung als kleines E/A-Gerat

Allgemeines NOV [p 270] / DP-RAM [»_269] zur Unterstiitzung von nichtfliichtigem Speicher bestimmter
Beckhoff Feldbuskarten bzw. Unterstitzung beliebiger PC-Karten mit DP-RAM Interface.

System Management Bus (SMB [»_273]) Motherboard-Bus zur Diagnose von Temperaturen und
Lifterdrehzahlen

11.2.1 Beckhoff Lightbus

11.2.1.1 Beckhoff C1220/FC200x/CX1500-M200

Die C1220 ist eine aktive ISA-Masterkarte fir den Beckhoff I/O-Lightbus. Es kénnen bis zu 254
Feldbusboxen in einer Ringstruktur angeschlossen werden. Einzelne Boxen und teilweise einzelne E/A
Daten der Boxen kdnnen selektiv und prioritatsgesteuert aktualisiert werden. Das DPRAM der C1220 ist vier
kByte grof. Es werden keine Interrupts benutzt.

Die FC2001und FC2002 sind PCI-Bus Karten, die sich ansonsten nicht von der C1220 unterscheiden, auller
dass die FC2002 zwei Lightbus-Ringe unterstitzt. Es sind damit zwei unabhangige C1220-Funktionalitaten
auf einer Karte vorhanden.

Die CX1500-M200 ist eine Lightbus Master-Anschaltung fir den CX1000 Embedded-PC. Auch sie
unterscheidet sich, von der Funktionalitét her gesehen, ansonsten nicht von einer C1220.
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Kontextmenii

B Box gnfidgen. ..
T Gerdt Loschen..,

{F} Orline Resst

= Bruchstelentest
Parity Check. ..
Parity Reset

’ﬁ Gerat Expoartieren. ..
ﬁ“‘ B Impartieren. ..

“w_ Boxen scannen...

c',’é. Ausschneiden Skrg+¥
Kopieren Skrg+C

) Einfligen Skrg+y
BB Einfigen mit Yerkn.,  Al+Strg+y

qd* 1d Andern...
X Deakkiviert

dndern In r

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt Beckhoff Lightbus-Boxen an. Die sich ergebende Reihenfolge muss der physikalischen Reihenfolge im
LWL-Ring entsprechen. Fir eine Liste der unterstitzten Beckhoff Lightbus-Gerate schauen sie bitte auf der

"Lightbus - Ubersicht [» 307]" -Seite nach.

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die Lightbus Master-Karte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem LWL-Ring.

Bruchstellentest

Initiiert einen Bruchstellentest auf dem LWL-Ring. Bei einem eventuell unterbrochenen Ring wird die Box-
Nummer gemeldet, vor der sich die Unterbrechung aktuell befindet.

Gerat Exportieren...

Exportiert alle Gerateeinstellungen in eine Datei (*.tce), inclusive eventuell vorhandener Mapping
Informationen mit Diagnose Eingangen.

Box Importieren...

Importiert bereits vorhandene ("Box") Konfigurationen, inklusive hinzugefligter Busklemmen und verflgbarer
Variablen Links.
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Boxen scannen

Durchsucht den Bus nach angeschlossenen Lightbus Teilnehmern und eventuell daran angeschlossenen
Busklemmen. Gefundene Teilnehmer werden, ihrer Reihenfolge nach, anschliel3end links in der
Baumansicht dargestellt.

Karteireiter ,,C1220“, "FC200x", "CX1500-M200"

Allgernein | FC200x | DPRak [Online)

PCl Bus/Slot-Ring: | 0794 [0xCCO00) [v] [ Suchen.. | Feservierte COL's
Pl Ps
FCI Cfg...
[+] Uberpriife &nzahl der B L2 [ls
erpriife Anzahl der Bowen Unioad..
[ ] Spstem Start auch bei LwL-Fehler O3 07
[ ] E-Buz Update mit Broadcasttelegramm [0xB0) 14 [ls

String Kommunikation
Firrmware:

Yerzion w402
Schatzung

Auslaztung [Z]: 0

Adresse: (C1220) Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird
auf der Karte gejumpert und kann folgende Werte annehmen (dazu die entsprechenden Jumperstellungen
der Jumper J1 — J6):

+ 0xC8000 00 1000
+ 0xD0000 01 0100 (Standard)
+ 0xD8000 10 0010
+ 0xE0000 11 0001

® Adresse automatisch vergeben

Bei der CX1500-M200 Anschaltung wird die Adresse automatisch vergeben bzw. ab Werk
voreingestellt.

PCI Slot/Ring: (FC2001/FC2002) Angabe des logischen PCI-Slots und bei FC2002 zusatzlich ob Ring A
oder Ring B genutzt wird.

Suchen: Sucht im Rechner vorhandene C1220 bzw. FC2001/FC2002 oder am CX1000 vohandene
CX1500-M200 Anschaltungen und stellt die Adresse bzw. Slotnummer entsprechend ein.

Upload: Scannt den Lightbus-Ring nach angeschlossenen Teilnehmern und daran vorhandenen Ein-/
Ausgangen ab (siehe hierzu auch .Scan Boxes..).

Uberpriife Anzahl der Boxen: Ist diese Checkbox angewahlt, wird beim Initialisieren der Karte die
physikalisch vorhandene Anzahl von Boxen mit der Anzahl verglichen, die unterhalb dieser Karte im System
Manager angegeben ist. Stimmt die Anzahl nicht Gberein wird ein Fehler generiert.

System Start auch bei LWL-Fehler: Statt den TwinCAT Start abzubrechen wird nur eine Warnung
ausgegeben.
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K-Bus Update mit Broadcasttelegramm (0x80): Entscheidet, ob bei angeschlossenen Buskopplern das K-
Bus Update pro Buskoppler einzeln erfolgt oder per Broadcast-Telegramm gleichzeitig fur alle Buskoppler.

Reservierte CDL’s: Die Lightbus Master-Karten besitzen acht Prioritdtkanale (CDL'’s), die im Normalfall
auch vom System Manager frei benutzt werden. Sollen — in Spezialanwendungen — einzelne CDL’s
unbenutzt bleiben, so sind sie hier zu markieren.

Firmware: Gibt die Firmware-Revision einer gefundenen Karte an (bei alteren C1220 wird nur "Found"
angegeben).

Auslastung (%): Schatzt die Busauslastung anhand der Auslastung aller erforderlichen CDL's in der
Summe ab. Anhand dieses Wertes kann z.B. entschieden werden, ob ein weiterer Ring aufgemacht, bzw. ob
mit der triggernden Zycluszeit hochgegangen werden muf3.

Karteireiter ,DPRAM (Online)“

Siehe unter: ,Online — Anzeige des DPRAMs [P 273]".

Karteireiter ,,CDL*

Siehe unter: "CDL - Konfiguration"

Diagnose Eingange

Die Lightbus Master-Karten verfligen nach dem Einfiigen automatisch tber Status- bzw.
Diagnoseeingangsbytes, die den Zustand der Karte und des LWL-Rings beschreiben:

Echtzeit - Konfiguration
BB rcC - Konfiguration
B8 =Ps - Konfiguration
= Eja - Korfiguration
=B £/ Gerdte
=R ) iSerak 1 (FC200:0
=f= Gerdt 1-Prozefabbild
= %T Eingange
%1 DeviceState
&l DevicelioFunc
&1 DevicelioFuncérg
&1 BoxWikhErraor
&1 ErrorCounter
&1 ErrCnktRecl
&1 ErrCntRec?
&1 ErrCnkTimeout
T ErvCrtParity
&1 AddressCheckErrCnt
&l AddressCheckModuls
| Ausginge
&8 Zuordnungen
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Variable Beschreibung

DeviceState Allgemeiner Status, der nur die Werte 0 (0.k.) und 1 (Fehler) annimmt
DevicelioFunc Funktionsnummer, die den Fehler ausgeldst hat (siehe. z.B. Handbuch der C1220)
DevicelioFuncArg |Funktionsargument (siehe. z.B. Handbuch der C1220)

BoxWithError Boxnummer des Teilnehmers, bei dem der Fehler aufgetreten ist

ErrorCounter Zahlerstand Summenfehler

Die Lightbus-Karte verfiigt Glber mehrere Zahler zur Erfassung von 1/0O Problemen. Die
Zahler sind im DPRAM ab dem Offset OxEEOQ als 16 Bit Werte abgelegt. Es erfolgt
keine Uberlaufverarbeitung bzw. kein Léschen der Zahler durch die C1220/FC200x.
Der Zahler, der die Fehler des internen Adresschecks erfasst (OXEEA) inkrementiert
nicht den Summenfehler

ErrCntRec1 Fehler im Receiver 1

Empfangene Adress- und/oder Control-Bytes sind ungleich der gesendeten Bytes.
Receiver 1 alterniert mit Receiver 2, um die Bearbeitungszeit der jeweils zustandigen
Interrupt Service Routine (ISR) auszugleichen. Die Fehlerzahler beider Empfanger
erhéhen den Summenfehlerzéhler (ErrorCounter, siehe oben)

ErrCntRec2 Fehler im Receiver 2

Empfangene Adress- und/oder Control-Bytes sind ungleich der gesendeten Bytes.
Receiver 2 alterniert mit Receiver 1, um die Bearbeitungszeit der jeweils zustandigen
Interrupt Service Routine (ISR) auszugleichen. Die Fehlerzahler beider Empfanger
erhéhen den Summenfehlerzahler (ErrorCounter, siehe oben)

ErrCntTimeout Zeituberlauf bei Telegrammempfang

ErrCntParity Telegramm mit CRC-Fehler empfangen
AddressCheckErr |Fehler beim internen Adresscheck (DPRAM-Offset OXEEA).
Cnt

Bei Inkrementierung dieses Zahlers wird ein Adresscheck und Count-Telegramm mit
logisch falschem Inhalt (AD <> D3) empfangen

AddressCheckMod Wird in der C1220/FC200x Fehlermaske das Bit 1 gesetzt, enthalt diese Zelle die
ule Moduladresse der Box, die den Fehler verursacht hat

Ausginge

Uber den General Control Block (GCB) wird die Kontrolle der Fertigstellung der einzelnen Prozessabbilder
abgewickelt. Die Steuerbits, die zur Fehleranalyse vom Anwender beeinflusst werden kénnen, sind
nachfolgend beschrieben.

Echtzeit - Konfiguration
BB rcC - Konfiguration
B8 =Ps - Konfiguration
= Eja - Korfiguration
=B Efn Gerdte
=B Gerat 1 (FC200:)
=f= Gerdt 1-Prozefabbild
%1 Eingange
=24
& GCB-CO
@] GCB-C1
&8 Zuordnungen

Variable Beschreibung

GCB-CO0 Ist dieses Bit gesetzt (default), ist der Adresscheck aktiv. Um Parity-Fehler erkennen zu
kénnen, muss dieses Bit gesetzt sein

GCB-C1 Ist dieses Bit gesetzt, ist der Adresscheck auch bei LWL-Fehler aktiv
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11.2.2

11.2.21

Profibus DP

Hilscher CIFx0-DPM und -PB

Die CIF30-DPM ist eine Profibus ISA-Masterkarte (2kByte DPRAM).

Die CIF104-DPM ist eine Profibus PC104-Masterkarte (2kByte DPRAM).

Die CIF30-PB ist eine Profibus ISA-Masterkarte (8kByte DPRAM).

Die CIF50-PB ist eine Profibus PCI-Masterkarte (8kByte DPRAM).

Die CIF60-PB ist eine Profibus PCMCIA-Masterkarte (8kByte DPRAM).

Die CIF104-PB ist eine Profibus PC104-Masterkarte (8kByte DPRAM).

Kontextmenii

.ii Bow Anfugen. .

'K' [Gerat Lozchen...

{F} Online Reset

‘B Gerat Exportieren. .

5" B Importieren...

c',’é. Auzzchneiden

Fopieren
E Einfligen

ﬂ Einfiigen mit Verkn, Al+Shg+y

Strg+s
Strg+C
Strg+

& Dizabled

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt Profibus Slaves (Boxen) an. Da die Adressierung im Profibus Uber fest einzustellende
Stationsnummern erfolgt spielt die Reihenfolge der angefiigten Boxen keine Rolle.

Z.Zt. werden folgende Boxen unterstiitzt (nahere Beschreibung zu den Boxen folgen weiter hinten):

Unterstiitzte
Boxen

Beschreibung

BK3000 [r 284

Buskoppler (max. 1,5 MBaud)

BK3100 [r 284

Buskoppler (max. 12 MBaud)

BK3010 [r 284

Economy Buskoppler (max. 1,5 MBaud)

BK3110 [r 284

Economy Buskoppler (max. 12 MBaud)

BK3500 [r 284

Buskoppler (LWL, max. 1,5 MBaud)

LC3100 [» 284

Low-cost Buskoppler (max. 12 MBaud)

BC3100 [» 284

Buscontroller mit integrierter SPS (max. 12 MBaud)

GSD-Gerat
[»_321

Allgemeines Profibus Gerat (GSD-Datei des Herstellers erforderlich)

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die CP5412A2 Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

TwinCAT 2
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Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem Profibus.

Karteireiter "CIF x0 DPM / PB"
Allgemein  CIF30 DPM | Profibus | DPRAM (Driine] |

bdiesse [0.CA000 ~]  Suchen. | e Eie)
Stationshr: |1 —

Baudrate: | 1.5m j

Zyklusticks: 2 = Firmare:
Watchdog: [0 =] ms(0=disabled) Mot Found

¥ Syncron Mode

Firrmware pdate. ..

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der
Karte gejumpert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC8000 bis OXEF800 in Schritten von 0x800
(und 0x2000 bei CIF 30-PB)

Suchen: Hiertiber kdnnen im Rechner vorhandene CIF-30 Karten gesucht werden (nur bei aktivem
TwinCAT)

Stations-Nr.: Jeder Profibusteilnehmer bendétigt eine eindeutige Stations-Nr. - auch der Master

Baudrate: Hier wird die Profibus Baudrate eingestellt. Es wird automatisch Gberpriift ob die
angeschlossenen Slaves diese Baudrate auch unterstitzen

Zyklusticks: Hier wird automatisch die kleinste mogliche Zykluszeit eingestellt, die mit den momentan
definierten Slaves moglich ist, sie kann manuell hoch gesetzt werden (in ms)

Syncron Mode.: Die hdstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknupft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Karteireiter "Profibus"

Siehe unter "Siemens CP5412A2 [» 144]"

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

11.2.2.2 Siemens CP5412 A2

Das DPRAM der CP5412A2 ist 16 oder 64 KByte grof3. Es werden keine Interrupts benutzt. Es bestehen
keine funktionalen Unterschiede zwischen der 16k und 64k Einstellung. In der Regel ist daher die 16k
Einstellung vorzuziehen.
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Kontextmenii

*‘ Box Anfiigen...

K Gerat Loschen...

@ Online Bezet

‘I Gerat Exportieren...

5" Box Importieren..

c'i'i';. Auzschneiden
K.opieren
E, Einfligen

ﬂ Einfligen mit Yerkn, Al+Strg+y

Strg+=
Strg+C
Strg+yf

i Dizabled

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt Profibus Slaves (Boxen) an. Da die Adressierung im Profibus Uber fest einzustellende
Stationsnummern erfolgt spielt die Reihenfolge der angefligten Boxen keine Rolle.

Z.Zt. werden folgende Boxen unterstitzt (ndhere Beschreibung zu den Boxen folgen weiter hinten):

Unterstiitzte
Boxen

Beschreibung

BK3000 [r 284

Buskoppler (max. 1,5 MBaud)

BK3100 [r 284

Buskoppler (max. 12 MBaud)

BK3010 [r 284

Economy Buskoppler (max. 1,5 MBaud)

BK3110 [r 284

Economy Buskoppler (max. 12 MBaud)

BK3500 [r 284

Buskoppler (LWL, max. 1,5 MBaud)

LC3100 [» 284

Low-cost Buskoppler (max. 12 MBaud)

BC3100 [» 284

Buscontroller mit integrierter SPS (max. 12 MBaud)

GSD-Gerat
» 321

Allgemeines Profibus Gerat (GSD-Datei des Herstellers erforderlich)

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die CP5412A2 Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem Profibus.

TwinCAT 2
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Karteireiter "CP 5412"

Aligerein P 5412 | Prafibus | DPRAM (Online) | Debug Box |

Part: ||:|;.;24|:| j Suchen... |
Adresse: IEI:-:DEIEIEII:I j % 16 kByte " B4 kBute
Statianz-Mr.: |1 j
B audrate: I'I.EM j “orauss., PB-Zyklus [ps]:
Enklusticks: |I:| :I |EI
¥ Swncron Mode [™ Slave Sunchron ¥ | fsute Fieset

™| Gptimierten Eingangslpdate

Adresse: Hier wird die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird beim Initialisieren
der Karte softwaremalig eingestellt

® DPRAM-Bereich reservieren

1 Bei neuerem Motherboard/BIOS kann es nétig werden, den DPRAM-Bereich den die Karte nutzen
wird, im BIOS des Rechners zu reservieren. Die entsprechende Einstellung ist meistens im PNP-
BIOS aufgefihrt und wird als ISA Memblock bezeichnet.

16 / 64kByte: Hier wird eingestellt, ob die Karte 16 oder 64 kByte DPRAM nutzen soll. Es bestehen keine
funktionalen Unterschiede zwischen der 16k und 64k Einstellung. In der Regel ist daher die 16k Einstellung

vorzuziehen.

Port: Hier wird die Port Adresse der Karte eingestellt, die auf der Karte per DIL-Schalter eingestellt wird.
Uber den Port wird beim Initialisieren der Karte die oben angegebene DPRAM Adresse eingestellt.
Verfugbare Ports (in Hex) sind (dazu die entsprechenden DIL-Schalter 1-4):

« 240-243 0000 (Standard)
. 244-247 0001
. 248-24B 0010
« 24C-24F 0011
. 280-283 0100
. 284-287 0101
. 288-28B 0110
. 28C-28F 0111
- 300-303 1000
« 304-307 1001
- 308-30B 1010
« 30C-30F 1011
- 390-393 1100
. 394-397 1101
. 398-39B 1110
- 39C-39F 1111
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Stations-Nr.: Jeder Profibusteilnehmer bendétigt eine eindeutige Stations-Nr. - auch der Master

Baudrate: Hier wird die Profibus Baudrate eingestellt. Es wird automatisch Gberprtft ob die
angeschlossenen Slaves diese Baudrate auch unterstitzen

Zyklusticks: Hier wird automatisch die kleinste mogliche Zykluszeit eingestellt, die mit den momentan
definierten Slaves moglich ist, sie kann manuell hoch gesetzt werden (in ms)

Syncron Mode.: Die hochstpriore Task, die mit dem entsprechendem Gerat verknUpft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Karteireiter "Profibus™

Allgemein | CP 5412 Profibus | DPRAM [Onling] | Debug Box |

Slat-Tirne [thit]: |3IZIIZI Cuiet-Time [thit]: |EI
mit, Tadr [thit]: |‘I‘I Setup-Time [thit]: |‘I
max. Tadr [thit] |1 B0 Target-Fat.-T. [thit]: |1 1920
Gap-Factor: |1 o0 HSA: |'| 26
b ax. Retry-Limit: |-| bin-Slave-nt. [mz]: ||:|
Foll-Timeout [ms]l ] Drata-Cirl.-Time [ms]:l‘l on
V¥ GAP-Update [Multi-taster| 7| BpFlag (duta-Elear]
= EREEELSade

{* [faster

] fasten/Slawe

" Slave

] Rt

Die hier einzustellenden Parameter sind in der PROFIBUS-Norm (DIN 19245 Teil 3 - PROFIBUS-DP),
Kapitel 7 beschrieben und sollten nur von sachkundigen Benutzern verandert werden.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [P 273]".

Diagnose Eingange

Die Siemens CP5412A2 verflgt automatisch Uber zwei Eingangsbytes, die den Zustand der Karte und des
Profibusses beschreiben:

El ﬁ 7 Gerate

----- -I- Gerat i PrDEEBabbﬂd
El &1 Eingdnge
T DeviceState
Gl DeviceDpState

DeviceState: Allgemeiner Status, der nur die Werte 0=OK und1=Fehler annimmt
DeviceDpState: DeviceDpState ist ein Flagbyte, die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:
0x00 = No error

0x01 = Transmitter fault
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0x02 = Master address fault
0x04 = HSA fault

0x08 = Baudrate fault

0x80 = Temp fault

d Wird die CP5412A2 in einem Beckhoff IPC mit 24V-USV und/oder Sondertasten eingesetzt, muss
die Portadresse von 0x240 auf einen anderen Wert eingestellt werden, da 0x240 vom IPC belegt

ist.

11.2.2.3 Siemens IM182 - Profibus Slave

Mit Hilfe der Profibus DP - Slave Feldbuskarte kann das TwinCAT System als Slave in einem Profibus

eingesetzt werden.

Die GroRRe des DPRAM betragt 1536 (0x600) Byte. Es werden keine Interrupts belegt.

Kontextmenii

'K' Gerat Lozchen

{F} Online Reset

‘B Gerat Exportieren. .

c'i'i';. Auzschneiden Strg+=
K.opieren Strg+C
E, Einfligen Strg+yf

ﬂ Einfligen mit Yerkn, Al+Strg+y

i Dizabled

Geriat Loschen... <Entf>

Entfernt die IM182 Feldbuskarte aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem Profibus.

Karteireiter "SPC3 / IM182"
Bllgemein  SPC3 A IM182 | DPRAM [Online] I

Adrezze: N=D2000
Fart: 320
330
StationsMr: |1 =

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der

Karte gejumpert

Port: Die Karte belegt einen der beiden Ports 0x320 oder 0x330
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Stations-Nr.: Jeder Profibusteilnehmer bendétigt eine eindeutige Stations-Nr.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]1"

Diagnose Eingange

Die Siemens SPC3/IM182 verfligt automatisch tber ein Eingangsbyte, das den Zustand der Karte und des
Profibusses beschreibt:

Flags: Die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:
+ 0x01 =NEW_OUTPUTS
+ 0x02 = CLEAR_MODE
* 0x04 = NO_DATA EXCH
* 0x08 = BAUD_SEARCHING
* 0x10 = SYNC_MODE
» 0x20 = FREEZE_MODE

Far den Datenaustausch mit einem Profibus-Master kdnnen unterhalb der Ein- und Ausgange Variablen
definiert werden. Diese Variablen werden mit dem Profibus-Master ausgetauscht und kénnen innerhalb von
TwinCAT verknUpft werden.

Das Einfligen der Variablen erfolgt analog wie bei den "Zusatzliche Tasks" im Punkt "Einfligen von
Variablen"

11.2.3 Interbus-S

11.2.31 Hilscher CIFxx-IBM

Die CIF30-IBM ist eine Interbus ISA-Masterkarte.

Die CIF50-IBM ist eine Interbus PCl-Masterkarte.

Die CIF60-IBM ist eine Interbus PCMCIA-Masterkarte.

Die C104-IBM ist eine Interbus PC104-Masterkarte.

Das DPRAM der CIFx0-IBM ist 2 KByte groR (CIF60-IBM 8 KByte). Es werden keine Interrupts benutzt.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf die CIF30-IBM. Die anderen Karten unterscheiden sich aus
Sicht von TwinCAT nur durch den Formfaktor.

Kontextmenii

" Biow Anfligen. ..

'H' Gerat Loschen...

(R} Drline Reset

‘I Gerat Expartieren...

5" Box Importieren,

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt InterBus Boxen an. Eine detaillierte Liste aller unterstiitzten Boxen finden sie unter: Ubersicht [»_324].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die CIF40-IBSM Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.
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Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem InterBus-S.

Karteireiter "CIF-x0 IBM"
Allgernein  CIF30-EM I DFFak [Elnline]l

Adresze; Im Suchen... I FCI Cfg... I
Zuklusticks: |2 :’ 1 + 2Stophils]
"W atchdog: ||:| i [D=dizabled) W Syncron Modus
Auto Clear: 0ff j Firmmasare:

Scan Interval 7 =] “800ms [O=disabled) | "

Diata Cycle Timeout: |100 = “fms

baw Bundled Erors: IED = “Brns Firmware Lpdate. I
ID' Scans after Error: I'I ﬁ 0 Korfiguration lesen I

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der
Karte gejumpert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC8000 bis OXEF800 in Schritten von 0x800

Suchen: Hierliber kdnnen im Rechner vorhandene CIF-40 Karten gesucht werden (nur bei aktivem
TwinCAT)

Zyklusticks: Hier wird die Zykluszeit eingestellt, mit der der InterBus-S bedient werden soll (in ms)

Syncron Mode.: Die hdstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknUpft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Konfiguration lesen: Um die Konfiguration einlesen zu kénnen muss das System mit einer leeren
Konfiguration gestartet werden.
+ Bis TwinCAT 2.9 Build <= 1000: Nach dem Systemstart wird der Button freigeschaltet.

* Ab TwinCAT 2.9 Build > 1000: TwinCAT muss zuerst im Config-Mode gestartet werden. Nach dem
"Neuladen der Konfiguration" kann die Buskonfiguration Uber die Toolbar-Funktion "Suchen nach
Geraten" ausgelesen werden.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

Diagnose Eingange

Die CIF-40 verfligt automatisch iber zwei Eingangsbytes, die den Zustand der Karte und des Interbusses
beschreiben:
GlobalFlags: Die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:

* 0x01 = Ctrl: Parametrierungsfehler

* 0x02 = W1Err: mindestens eine defekte W1-Schnittstelle

* 0x04 = W2Err: mindestens eine defekte W2-Schnittstelle

* 0x08 = SysErr: Systemfehler aufgetreten

* 0x10 = Mod: min. ein Slave meldet Modulfehler

* 0x20 = Rec: min. ein Slave fordert Rekonfiguration an

ErrorEvent: Der Wert ist abhangig von den GlobalFlags:

Bei W1Err, W2Err, Mod oder Rec wird die Nummer des zugehorigen Slaves angezeigt. Ansonsten gelten
folgende Bedingungen:
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101, SysErr Unterschiede zwischen Konfigurationsliste und vorhandenem Aufbau
103, SysErr Netzwerkveranderung wahrend des Busbetriebes

104, SysErr Mehrfacher Datenzyklusfehler

105, SysErr Zeitiberwachungsfehler

106, SysErr Nicht lokalisierbarer Netzwerkfehler

108, SysErr Keine Verbindung zum Netzwerk

=170, Ctrl Kommunikation wurde nicht initialisiert

=171, Ctrl Zu viele Module (> 112) parametriert

=172, Ctrl Es sind mehr Module angeschlossen als parametriert

=173, Ctrl Es sind weniger Module angeschlossen als parametriert

= 174, Ctrl Nicht unterstutzter Langencode

175, Ctrl Falsch parametrierter Langencode

176, Ctrl Falsch parametrierter Identcode

=177, Ctrl Falsch parametrierte Installationstiefe

178, SysErr Anwenderprogramm bediente Watchdog nicht innerhalb der projektierten Zeit
180, Ctrl Unbekannter Betriebsmodus

=181, SysErr Anwenderprogramm hat Datenzyklus nicht quittiert

11.2.3.2 Hilscher CIF40-IBSM

Die CIF40-IBSM ist eine InterBus Masterkarte.
Das DPRAM der CIF40-IBSM ist 2 KByte groR3. Es werden keine Interrupts benutzt.

Kontextmenii

" Box Anfiigen. ..

'H' Gerat Loschen...

(R} Drline Reset

‘I Gerat Expartieren...

5" Box Importieren,

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt InterBus-Teilnehmer ("Boxen") an. Eine detaillierte Liste aller unterstiitzten Boxen finden sie unter:

Ubersicht [» 324].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die CIF40-IBSM Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem InterBus-S.
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Karteireiter "CIF-40 IBSM"
&llgemein  CIF-40 [BSk | DPRAM [Dnline]l

Adresse; IW vI Suchen... Fanfiguration [esen

Zuklusticks: |2 =

¥ Swncron Modus

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der
Karte gejumpert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC8000 bis OXEF800 in Schritten von 0x800

Suchen: Hiertber kdnnen im Rechner vorhandene CIF-40 Karten gesucht werden (nur bei aktivem
TwinCAT)

Zyklusticks: Hier wird die Zykluszeit eingestellt, mit der der InterBus bedient werden soll (in ms)

Syncron Mode.: Die hdstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknUpft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

Diagnose Eingange

Die CIF-40 verfugt automatisch Uber zwei Eingangsbytes, die den Zustand der Karte und des Interbusses
beschreiben:

GlobalFlags: Die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:
* 0x01 = Ctrl: Parametrierungsfehler
* 0x02 = W1Err: mindestens eine defekte W1-Schnittstelle
* 0x04 = W2Err: mindestens eine defekte W2-Schnittstelle
* 0x08 = SysErr: Systemfehler aufgetreten
* 0x10 = Mod: min. ein Slave meldet Modulfehler
* 0x20 = Rec: min. ein Slave fordert Rekonfiguration an

ErrorEvent: Der Wert ist abhangig von den GlobalFlags:

Bei W1Err, W2Err, Mod oder Rec wird die Nummer des zugehorigen Slaves angezeigt. Ansonsten gelten
folgende Bedingungen:

=101, SysErr Unterschiede zwischen Konfigurationsliste und vorhandenem Aufbau
=103, SysErr Netzwerkveranderung wahrend des Busbetriebes
=104, SysErr Mehrfacher Datenzyklusfehler

=105, SysErr Zeitiberwachungsfehler

106, SysErr Nicht lokalisierbarer Netzwerkfehler

108, SysErr Keine Verbindung zum Netzwerk

=170, Ctrl Kommunikation wurde nicht initialisiert

=171, Ctrl Zu viele Module (> 112) parametriert

=172, Ctrl Es sind mehr Module angeschlossen als parametriert
=173, Ctrl Es sind weniger Module angeschlossen als parametriert
=174, Ctrl Nicht unterstltzter LA&ngencode

=175, Ctrl Falsch parametrierter Langencode
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=176, Ctrl Falsch parametrierter Identcode
=177, Ctrl Falsch parametrierte Installationstiefe

=178, SysErr Anwenderprogramm bediente Watchdog nicht innerhalb der projektierten Zeit

=180, Ctrl Unbekannter Betriebsmodus
=181, SysErr Anwenderprogramm hat Datenzyklus nicht quittiert

11.2.3.3 Phoenix IBS SC/I-T und IBS SC/RI/RT-LK

Die IBS ISA SC-I/T ist eine InterBus-S Masterkarte. Die IBS ISA SC/RI/RT-LK ist eine InterBus-S

Masterkarte mit zusatzlichem Slave-Interface zur Kopplung an Uberlagerte Steuerungen tber den Interbus
(Systemkoppler). Die INTERBUS-Schnittstellen der IBS SC/RI/RT-LK Karte sind in Lichtwellenleitertechnik

und bei der IBS ISA SC/I-T in Kupfertechnik ausgefihrt.

Das DPRAM (MPM) der IBS ISA SC-I/T und der IBS ISA SC/RI/RT-LK ist 4 KByte grol3. Es werden keine

Interrupts benutzt.

Kontextmenii

'ﬁ Biow Anfligen. .

'H_' Gerat Lozschen...

(B} Online Reset

‘I Gerat Exportisren..

[ Bow Importisren. .

& “on Berechnung ausgeschlossen

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt InterBus-S Boxen an. Eine detaillierte Liste aller unterstiitzten Boxen finden sie unter: Ubersicht [»_324].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die IBS ISA SC-I/T Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem InterBus-S. Die Karte wird anschlieRend in den Zustand RUN versetzt

(vergl. Bussteuerung [P_156]).

Karteireiter "IBS ISA SC-I/T " und "IBS ISA SC/RI/RT-LK"
&llgemein  1B5 SC/RI/RT-LE | CFG I A0S I Firmware Eummandsl

Fart; I 0=120 J Search... |

Adiesse: O=C2000 j :zen der Firmware "v"ersi-:url
W atchdog: 1048.6 mz

4

L

¥ Swncron Mode [recommended] ¥ Slave Diaghosis
[ Interbus Syncron Mode [nicht vollstdndig unterstiitzt]

Zukluszelt [mz], |25 - [grofier alz [BS Zokluz]

v “activate Configuration beim 5 tartup gesie il (B0 Zubls

v "Start_Data_Transfer” beim Startup I1 10

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse kann folgende

Werte annehmen: von 0xC8000 bis OXEF000 in Schritten von 0x1000
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Port: Hier kann / muss die Port Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der Karte
gejumpert und kann folgende Werte annehmen: von 0x100 bis 0x3F8 in Schritten von 0x8

IBS Zyklus: Die Laufzeit des Interbusses wird ungefahr anhand der konfigurierten Gerate berechnet und
angezeigt.

Syncron Mode.: Die hdstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknUpft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

"Activate_Configuration™ beim Startup: Aktiviert die geladene Konfiguration wahrend der Startphase von
TwinCAT (Standardeinstellung). Kann abgeschaltet werden, wenn vor der Aktivierung noch andere
Firmwaredienste aufgerufen werden (vergl. Systemstart mit unvollstandiger Konfiguration [»_158]).

"Start_Data_Transfer" beim Startup: Startet den zyklischen Datenverkehr auf dem Interbus beim
Systemstart von TwinCAT.

Auslesen der Buskonfiguration: Hierliber kann die aktuelle Geratekonfiguration des Interbusses
eingelesen werden. Voraussetzung ist, dass eine TwinCAT-Konfiguration gestartet wird, in der unter der
Interbus-Masterkarte keine Gerate konfiguriert wurden!

* Bis TwinCAT 2.9 Build <=1000: Das TwinCAT-System wird mit einer Fehlermeldung abbrechen (0
Boxen konfiguriert und x Boxen erwartet. Anschlieend wird der Button "Auslesen der
Buskonfiguration" freigeschaltet. Hiertiber wird die zuvor erkannte Konfiguration im Baum sichtbar.

e Ab TwinCAT 2.9 Build > 1000: TwinCAT muss zuerst im Config-Mode gestartet werden. Nach dem
"Neuladen der Konfiguration" kann die Buskonfiguration Uber die Toolbar-Funktion "Suchen nach
Geraten" ausgelesen werden.

Slave Diagnosis: Diese Option is nur bei den Masterkarten verflugbar die ein zuséatzliches Slave-Interface
besitzen (Systemkoppler). Es werden dann zusétzlich 2 Eingengsworter mit Slave-Diagnosedaten in die
Prozesdaten des Masters gemappt (siehe unten: SlaveDiag und SlaveDiagPara).

Lesen der Firmware Version: Liest Gber den Firmwaredienst "Get_Version_Info" die Firmware Version der
Karte (vergl. Anwenderhandbuch der Karte).

@ Beineueren Motherboard/BIOS kann es nétig werden, den DPRAM-Bereich, den die Karte nutzen
wird, im BIOS des Rechners zu reservieren. Die entsprechende Einstellung ist meistens im PNP-
BIOS aufgefihrt und wird als ISA Memblock bezeichnet.

Karteireiter "CFG"
dllgemein | 185 SCA-T CFG | ADS | Fimware Commands |

M. | I ame | Devio | Lengthl |D-Code | Level | Gru:uupNu:ul CALC |
1 Box 1.0 1.0 1 K] 1]
2 Box 2.0 20 ] 52 1]

3 Box 21 21 1 207 1 -

4 Bow 3.0 a0 ] 4 1] 1.0

4] Biow 31 31 B5 173 1 1.0

G Box 3.2 a2 B5 173 1 1.0
7 Box 4.0 40 1 11 1] aff
a Bowxd1 41 1 1490 1
9 Bowd.2 42 4 126 1

10  Box4.3 43 4 125 1

Listet den Konfigurationsrahmen auf, der sich auf Grund der konfigurierten Teilnehmer ergibt und der beim
Systemstart in die Karte geladen wird. Dient als Ubersicht, insbesondere wenn zur Laufzeit per ADS die
Konfiguration beeinflusst werden soll.
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Firmwaredienste

Nahezu alle Firmwaredienste der SC/I-T kénnen per ADS von jedem TwinCAT Programm aufgerufen
werden. Dazu muss der SC/I-T ein AMS Port zugewiesen werden. Auf dem Karteireiter "ADS" wird dieser
Port aktiviert. Die Portnummer ist fest auf 0x7000 + die ID der SC/I-T vorgegeben. AuRerdem wird eine SPS-
Bibliothek angeboten, die die wesentlichen Firmwaredienste zur Bussteuerung [P_156] in einfach nutzbarer
Form anbietet.

Karteireiter "ADS"
Allgemein | 1BS SCA-T| CFG ADS | Fimware Commands |

[V ADS Kommunikation aktivierers Part: IEEE?5 [0=7003] Ander. |
el & Time et ID 3: g

Uber eine AdsReadWriteReq (vergl. ADS Dokumentation) kénnen die Dienste in folgender Form aufgerufen
werden:

IndexGroup = 0x00010001
IndexOffset = Code des Firmwaredienstes (z.B. 0x00000713 fur Control_Active_Configuration)

Die Parameteranzahl wird automatisch anhand der Write-Daten ermittelt. Die Write-Daten werden von
TwinCAT nicht in das Motorola-Format umgesetzt, dieses muss bei Bedarf vom Anwender durchgefiihrt
werden.

In den Read-Daten wird das Ergebnis (die Confirmation) des Firmwaredienstes zurlickgegeben.

Beispiel: Abschalten eines Teilnehmers im laufenden Busbetrieb

Interbus Box - Karteireiter "CAC/CDF" [» 327]

Der Teilnehmer mit der logischen Teilnehmernummer 3.1 soll im laufenden Busbetrieb abgeschaltet werden:
IndexGroup: 0x00010001

IndexOffset: 0x00000713 (Control_Active Configuration)

Write-Daten:

Wort 0 0x0200 (Device_Off im Motorola Format)

Wort 1 0x0100 (Ein Entry im Motorola Format)

Wort 2 0x0103 (3.1 im Motorola Format)

Die Write-Lange betragt 6 Bytes, so dass der Firmware der Parameter Count 3 (Worte) Gbergeben wird.
Confirmation:

Die positive Confirmation lautet:

Read-Daten:

Wort 0 0x0000

Die negative Confirmation lautet:
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Read-Daten:

Wort 0 0xXXXX (Result im Motorola Format)
Wort 1 OxXXXX (Add_Err_Info Motorola Format)

Karteireiter "Firmware Commands"

Ermdglicht typische Firmware Kommandos zur Bussteuerung per ADS abzusetzen (Voraussetzung ist, dass
ein ADS-Port angewahlt ist).

Bussteuerung
Bussteuerung

Die Bussteuerung kann mit den oben genannten Firmwarediensten wie im folgenden Bild dargestellt
beeinflusst werden:
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Bussteuerung

tivate_Configuration Cieactivate_Configuration Alarm_Stoyp

£

Uber den Status [P _157] der Karte kann der aktuelle Zustand erkannt werden:
 State & OxO0EOQ == 0x0080 -> PAR_READY
+ State & 0x00EOQ == 0x00C0 -> ACTIVE
+ State & OxO0EO == 0x00EQ -> RUN

Diagnose Eingange

=R Gerat 2 (IBS SCA-T)
=t= Gert 3-Prozefabbild
- T Eingange
&1 State
&1 DiagPara

Die IBS ISA SC-I/T verfugt automatisch Uber zwei Eingangsworter, die bzw. deren Bits den Zustand der
Karte und des Interbusses beschreiben:

State: 0x0001 = Anwenderfehler

0x0002 = Peripherie-Fehler

0x0004 = Bus-Fehler

0x0008 = Hardware-Fehler (Anschaltbaugruppe)

0x0010 = Diagnoseroutine aktiv
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0x0020 = Datenubertragung aktiv

0x0040 = Ausgewahlte Konfiguration ist betriebsbereit
0x0080 = Anschaltbaugruppe ist betriebsbereit
0x0100 = Bussegment ist abgeschaltet

0x0200 = Befehlsausgabe sperren

0x0400 = Standardfunktion negativ bearbeitet

0x0800 = Synchronisationsfehler aufgetreten

0x1000 = Fehlerhafte Datenzyklen

0x2000 = Festgelegte Wartezeit Uberschritten

0x4000 = Festgelegte Fehlerdichte Uberschritten
0x8000 = Meldung zur Steuerung liegt an

DiagPara: Der Inhalt ist abhangig von dem Inhalt von State.

» Bei gesetztem Bit 0x0001 oder 0x0008 steht der Fehlercode im DiagPara.
» Bei gesetztem Bit 0x0002 oder 0x0004 steht die Segmentadresse des Fehlerortes im DiagPara.

Vergleiche Firmware-Referenzhandbuch IBS SYS FW G4 LIB UM (Art-Nr.: 27 45 13 0) unter der Funktion
GetIBSDiagnostic.

Bei den Systemkopplern kénnen noch zusatzlich 2 Eingangsworter mit den Diagnosedaten des Slaves zu
den Przessdaten hinzugefiigt werden:

SlaveState:

0x0001 = Slave data transfer. Es findet ein Datenaustausch mit der Slave-Baugruppe statt
0x0002 = Fail. Es ist ein Peripherie-Fehler auf der Slave-Baugruppe aufgetreten

0x0004 = Slave initialized. Die Initialisierung der Baugruppe ist abgeschlossen

0x0008 = Power on. Die Versorgungsspannung liegt an

0x0010 = Ready. Die Slave-Baugruppe befindet sich im Zustand 'READY"

SlaveDiagPara: Der Inhalt ist abhangig von dem Inhalt von SlaveState.

Systemstart mit unvollstandiger Konfiguration
Systemstart mit unvollstandiger Konfiguration
Soll ein Systemstart mit einer unvollstandigen Konfiguration erfolgen, bestehen mehrere Maglichkeiten:

1. Alternativen Definition: Werden die potenziell nicht vorhandenen Teilnehmer einer Alternative
zugeordnet, werden sie beim Systemstart als inaktiv geschaltet (dies kann durch explizites Aktivieren
per Control_Active _Configuration umgangen werden (vergl. Karteireiter "InterBus-S [P 327]" des
Teilnehmers)).

2. Spezielle Einstellung beim Teilnehmer: Bei den einzelnen Teilnehmern kann ein
Control_Active _Configuration Kommando definiert werden, dass vor dem Aktivieren der Konfiguration
ausgefihrt wird (vergl. Karteireiter "InterBus-S" des Teilnehmers). Zu beachten ist, dass ein
Control_Active _Configuration Kommando auch abhangig Teilnehmer betrifft!

3. Spezielle Konfiguration wahrend des Systemstarts durch die SPS: Es besteht die Moglichkeit die
Karte nur in den Zustand PAR_READY beim Systemstart schalten zulassen und dann die weitere
Konfiguration und Bussteuerung von der SPS durchzufihren. Dazu sollte folgende Vorgehensweise
eingehalten werden:

4. Automatisches "Active Configuration [» _153]" abwéahlen. Dadurch verbleibt die Karte im Zustand
PAR _READY
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5. Nach dem Systemstart werden die nicht vorhandenen Teilnehmer einzeln oder per Gruppendefinition
[»_327] abgewahlt (Control_Active_Configuration), so dass nur noch die vorhandenen Teilnehmer aktiv
geschaltet sind. Das Abschalten erfolgt i.d.R. aus der SPS heraus per ADS. Hierzu kann die SPS-
Bibliothek "PlclbsScit.lib" eingebunden werden, die die nétigen ADS-Kommandos als Bausteine zur
Verfugung stellt

6. "Active_Configuration" per ADS auslésen
7. "Start_Data_Transfer" per ADS ausldsen

Sollen spater die inaktiven Teilnehmer hinzugefiigt werden, kann dieses ebenfalls per
"Control_Active_Configuration" im Zustand RUN per ADS erfolgen.

ISA IBS SC/RI/RT-LK Slave-Interface (Systemkoppler)

Die Konfiguration des Slave-Interfaces wird von dem untergeordneten INTERBUS-System durchgefihrt. Die
Prozessdatenlange des Slave-Interfaces ist konfigurierbar und betragt maximal 10 Worte. Beim Hinzufligen
der IBS SC/RI/RT-LK in die E/A-Konfiguration wird die Prozessdatenlange des Systemkopplers auf 10 Worte
und die Parameterkanaldatenlange auf 0 Bit eingestellt (kein PCP). Die INTERBUS-Schnittstellen der IBS
SC/RI/RT-LK werden von einem Medium-Converter von Kupfer- in Lichtwellenleitertechnik umgesetzt. Der
Medium-Converter hat den ID-Code 0x08 mit dem Langencode 0x0 und wird vom System Manager zu der
E/A-Konfiguration der Karte automatisch hinzugefiigt. Nehmen Sie das tberlagerte INTERBUS-System erst
dann in Betrieb, wenn der Systemkoppler die endgiltige Konfiguration besitzt, da bei Anderungen der
Konfiguration das Uberlagerte System in den Fehlerzustand ibergeht.

=-H8 Device 1 [IBS SC/RIRT-LE)
-.=¥= Device 1-lmage
- 8T Inputs
=My MediumConverter
B 8T Inputs
- E
- %1 Inputs
-l Wwhordd
gl Whordt
gl Word2
gl Wwhord3
-l Wwhordd
-l WhordS
-l Wwhord
gl Whord?
-l Whordd
-l Wwhordd
Ll BoeState
= @ Outputs
-] Whordd
-] Word]
-] Word2
-] Word3
-] Wwordd
-] WordS
-] Word
-] Word?
-] Wordd
-] Wordd

Die Prozessdatenlange und Parameterkanallange des Systemkopplers kann Uber die Kontextmentbefehle
des Slaves konfiguriert werden. Das KontextmenU des Slaves kann Uber einen Mausklick mit der rechten
Maustaste auf den Slave im Baum der E/A.Gerate aufgerufen werden.
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Elﬁ Device 1 [IBS SC/RIART-LE] Con
----- --=f= Device 1lmage
I &1 Inputs
El M MediurmCorrverter
N %T Inputs

EI%T Ir i‘ Insert Box Befare. .

g
. & [ Import Box Before...

. = ’ﬁ Export Bos...

- , .
& 1ata Width  # 1 %ard [16 Bit]
. & FCP Channel » 2'words [32 Bit]
! &1 whords 3 'words (48 Bit)
g Ez:g; 4 Words (B4 Bit]
"@T \wordd 5 \Wwords [30 B?t]
T BosState B 'wiords [36 Bit)
= ) Outputs 7 wfords (112 Bit)
gpl wwfordld 3 'Wwhordz [128 Bit]
gl wiord] 9'wiords (144 Bit
ﬁ Ez:g; v 10Wards [160 B

Die maximal verfligbare Lange des Prozessdatenkanals ist abhangig von der ausgewahlten Lange des
Parameterkanals. Die Prozessdatenlange von 10 Worten kann nur nach der Deaktivierung des
Parameterkanals konfiguriert werden. Der ID-Code des Systemkopplers ergibt sich aus gewahlter Lange des
Parameterkanals und kann folgende Werte annehmen:

* ID-Code 3 : Kein PCP, maximale Prozessdatenlange 10 Worte;

* ID-Code 235 Parameterkanallange 1 Wort, maximale Prozessdatenlange 9 Worte;
* ID-Code 232 Parameterkanallange 2 Worte, maximale Prozessdatenlange 8 Worte;
+ ID-Code 233 Parameterkanallange 4 Worte, maximale Prozessdatenléange 6 Worte;

Elﬁ Device 1 [IBS SCARIRT-LE] Comment;
----- =f= Device 1{mage

- &1 Inputs

i Q| MediumConverter

l jj an3[BK4nnm

EI %T Ir % |neert Box Before... r

.
e g G Import Bow Befare.

- & "ﬁ Export Bos...

Process Data Width  #

} PCF Channel Mo PCF
-] Wwordd

: 16 Bi
" 9l o T
gl Word2 v G4Bi
-l wiord3

Der Systemkoppler kann mit einer externen Spannung versorgt werden, um beim Ausfall des unterlagerten
Masters den weiteren Datenaustausch im Uberlagerten System zu gewahrleisten. Die Konfiguration des
Slaves kann nicht auf der IBS SC/RI/RT-LK Karte dauerhaft abgespeichert werden und wird beim Restart
oder Neustart des PCs auf Default Werte zurtickgesetzt. Der Konfigurationsspeicher der Karte wird
zurlckgesetzt und das Uberlagerte System meldet einen Peripheriefehler. In der Default Konfiguration
besitzt der Systemkoppler den ID-Code 233 und den Langencode 0x4 (4 Worte). Der Parameterkanal hat
dann die Lange von 64 Bit.
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Konfiguration des IBS SC/RI/RT-LK Slave-Interfaces in dem liberlagerten INTERBUS-System

Dem Systemkoppler in dem Uberlagerten System wird eine Busklemme mit dem ID-Code 0x0C und dem
Langencode 0x0 vorgeschaltet. Der ID-Code und Langencode des Systemkopplers ist durch die
Konfiguration des Systemkopplers in dem unterlagerten System vorgegeben.

11.2.3.4 Hilscher CIF50-IBS

11.2.3.4.1 Hilscher CIF50-IBS

Systemvoraussetzungen:

* TwinCAT 2.9 Build > 1000 und hoéher.
Die CIF50-IBS ist eine Interbus-S Slave PCI-Karte mit 8 KByte DPRAM. Unterstiitzte Baudraten: 500KBit
und 2MBit. Die Baudrate kann tber einen DIP-Schalter auf der Karte konfiguriert werden. Die neue Baudrate
wird erst nach dem System-Neustart (Power OFF) ibernommen. Die Slave-Karte wird in zwei Varianten

angeboten: mit einer Kupfer- oder Lichtwellenleiter-Feldbusschnittstelle. Die TwinCAT Konfiguration verlauft
in beiden Fallen aber auf gleiche Weise ab.

Karteireiter "Allgemein™

Siehe unter Karteireiter "Allgemein" [P _135]

Karteireiter "CIF50-IBS"
General CIFSCMES | DPRAM (Oniine) |

FCI Bus/Slt: [ove seE020000) ¥ | Search. |

"W atchdog: ||:| mz [O=dizabled)
[ Freserve Database Firrware:
¥ Cauge Emor on Watchdog IBS  CIFSOIBS
¥ Causze Emor on MOT READY W2 004
. 30.07.04
¥ Causze Emor on Init Emrar
¥ Causze Enar on Init Command Firmware Update... I

Preserve Database: Ist diese Option angewahlt, dann wird die statische (FLASH) Konfiguration beim
TwinCAT Start nicht geldscht. Default: Nicht angewahlt.

PCI Bus/Slot: Zeigt an, in welchem logischen PCI-Slot die Karte gefunden wurde.

Suchen: Hierlber kann nach den im Rechner vorhandenen CIF50-IBS Karten gesucht werden.
Firmware Update: Hiertiber kann ein Firmwareupdate durchgeflhrt werden.

Watchdog: Watchdog-Zeit in ms. Default: 0 ms (deaktiviert).

Die Generierung des Modul-Fehlers an den Interbus-Master kann tGber folgende Optionen konfiguriert
werden:

Cause Error on Watchdog: Die Watchdog-Uberwachung soll einen Modulfehler an den Master senden. Die
Watchdog-Zeit muss auf einen Wert <> 0 konfiguriert werden. Ein Modulfehler wird nach einem TwinCAT-
Stop, nach dem die Watchdog-Zeit abgelaufen ist, an den Master gesendet. Default: angewahlt.

Cause Error on NOT READY: Es wird ein Modulfehler an den Master gemeldet, wenn sich der Slave im
NOT READY-Zustand befindet. Der Slave wird in den NOT READY-Zustand bei einem TwinCAT-Stop
versetzt. Default: angewahilt.

Cause Error on Init Error: Es wird ein Modulfehler an den Master gemeldet, wenn bei der Initialisierung ein
Fehler aufgetreten ist. Default: angewahit.
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Cause Error on Init Command: Es wird ein Modulfehler an den Master gemeldet nach einem
Initialisierungskommando. Default: angewahlt.

Uber den Modulfehler kann der Master erkennen in welchem Zustand sich die Slave-Karte befindet.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

CIF50 IBS Dlagnose Elngange

..... + Dewce 1- ImagE
|_—_| &1 Inputs

%1 GlobalFlags
..... &1 LengthCode
-] IdentCode
%] ErrorCounter
T ErrorEvent
f ] AddParam

Die CIF50-IBS verfligt automatisch tiber 8 Eingangsbytes, die den Zustand der Karte und des Interbusses
beschreiben:

GlobalFlags: Die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:
* 0x01 = Bus Active (0 = Bus not active)
* 0x02 = Data Exchange Active (0 = No data exchange)
* 0x04 = PCP Communication Established (0 = No PCP communication)
» 0x08 = Initializaition Error Detected (0 = No initialization fault)
* 0x10 = Runtime Error Detected (0 = No runtime error)
» 0x20 = Application is in 'NotReady' State (0 = System running)

Uber diese Flags kann die Slave-Applikation erkennen im welchen Zustand sich der InterBus (Master)
befindet. Im Datenaustausch mit dem Master sind die Bits: Bus Active und Data Exchange Active gesetzt.
Bei einem nicht konfigurierten Master ist z.B. das Bit: Application is in ‘NotReady' State gesetzt.

LengthCode: Zeigt den aktuellen Langen-Code des Slavemoduls. Default: 21 ( = 10 Worte Eingangs- und
Ausgangs-Prozessdatenlange).

IdentCode: Zeigt den aktuellen Ident-Code des Slavemoduls. Default: Digital I/O Slave ( ID code = 0x03 ).

ErrorCounter: Anzahl der erkannten Fehler seit dem Einschalten des Moduls.

ErrorEvent: Fehlercode des zuletzt erkannten Fehlers. Siehe CIF50-IBS Error Codes [»_165].

AddParam: Zusatzliche Parameter zum Fehlercode (optional). Siehe CIF50-IBS Error Codes [P_165].
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EI%T Inputs
-] Wordd
-] Wordl
gl Word2
gl Word3
-Gl Wordd
-] Words
-l Words
-] Word?
gl Words
-] Wordd
I'_—'I‘], Cukputs
-] WordD
-] Wordl
-] Word2
-] Word3
-] Wordd
-] Words
-] Words
-] Word?
-] Words
-] Wordd

B Tnserk Box Before,..,

CIF50-IBS Slave Data (Slave-Prozessdaten)
=-E8 Slave Data

"Slave Data"-Kontextmenue

" Import Box Befare. ..
"ﬁ Export Box, .,

Process Data Width

PCP Channel

4

Z MBaud

Dizable Messane on Reset

Die Lange der Prozessdaten kann Uber das "Slave Data"-Kontextmenu konfiguriert werden.

Prozess Data Width: Hierlber kann die Lange der Prozessdaten des Slaves konfiguriert werden.

Nach einem Mausklick mit der rechten Maustaste auf "Slave Data" im Konfigurationsbaum erscheint
folgendes Men(:

TwinCAT 2
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1 Word (16 Eit)

2 Wiords (32 Bik)

3 Wiards (48 Bik)

4 Words (64 Bit)

5 Wiords (80 Bik)

6 Words (96 Bit)

7 Words (112 Bit)

5 Words (125 Bit)

9 Words {144 Bit)
[w  10%ords (160 Bit)

11 YWords (176 Bit)

12 Words (192 Eit)

13 YWords (208 Bit)

14 Words (224 Bit)

16 Yords (256 Bit)

PCP Channel: Die PCP-Kommunikation wird zurzeit nicht unterstitzt.

| ¥ nmopce
16 Bit
32 Bit
&4 Bit

Es kdnnen folgende Prozessdatenlangen konfiguriert werden:

Slave length code Real data width of the Slave in Bytes (Words)
1 2(1)

2 4(2)

3 6 (3)

4 8 (4)

5 10 (5)
6 16 (8)
7 18 (9)
14 12 (6)
15 14 (7)
21 20 (10)
22 24 (12)

Systemverhalten der CIF50-IBS in einem TwinCAT-System

Um die Karte als Interbus-S Slave an einem Interbus-Master betreiben zu kénnen muss diese zuerst
konfiguriert (initialisiert) werden. Die Konfiguration der Karte kann entweder in einem statischen FLASH oder
einem nicht statischen Speicher abgelegt werden. Die statische Konfiguration hat eine héhere Prioritat und
wird (wenn vorhanden) beim Einschalten der Spannungsversorgung zuerst geladen. Um eine nicht statische
Konfiguration laden zu kdnnen muss die vorhandene statische Konfiguration vorher geléscht werden.

Die statische (FLASH) Konfiguration kann nur mit der SyCon-Konfigurationssoftware geladen werden. Mit
TwinCAT System Manager kann nur die nicht statische Konfiguration geladen werden. Eine eventuell
vorhandene statische Konfiguration wird von der TwinCAT-Software vorher geldscht. Die Slave-Karte
behalt die nicht statische Konfiguration nur solange, bis diese spannungslos gemacht wurde (z. B. PC
ausgeschaltet und die externe Spannungsversorgung AUS).
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Die Slave-Karte kann zusatzlich mit einer externen 24V Spannung versorgt werden. Die externe
Spannungsversorgung kann nur verwendet werden, wenn das Zusatz-Modul COP 50-EPS auf die Karte
aufgesteckt wurde. Durch die externe Spannungsversorgung behalt die Slave-Karte auch dann ihre nicht
statische Konfiguration, wenn sich der PC im ausgeschalteten Zustand befindet. Wenn aber auch diese
Spannungsversorgung unterbrochen wurde und keine statische Konfiguration geladen wurde, dann muss die
Karte erneut konfiguriert werden. Eine nicht konfigurierte Slave-Karte meldet an den Master einen
Initialisierungsfehler. Die Konfiguration des Masters kann nicht aktiviert und der Datenaustausch nicht
gestartet werden (das nicht initialisierte Slave-Segment kann in der Konfiguration des Masters zuerst
abgeschaltet und spater (wenn initialisiert) zugeschaltet werden).

11.2.3.4.2 CIF50-IBS error codes

The following error description should help to solve problems quickly.
VED = Virtual Field Device

CRL = Communication Reference List

CR = Communication Reference

OD = Object Description

ID Code = Identification Code

PDU = Process Data Unit
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Initialization Errors
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Error num-
ber

Description

0

No Error / Success
No error detected (default value)

50

No User Task
The user task could not been found (internal error). Additional Code: 0 (not used)

51

No Global Data
The global data area could not been accessed (internal error). Additional Code: 0 (not used)

52

No PLC Task
The PLC task could not been found (internal error). Additional Code: 0 (not used)

53

Unknown Mode
The detected data exchange mode is not supported. Additional Code: 0 (not used)

54

Invalid Data Length
The detected data length is undefined / reserved. Additional Code: 0 (not used)

55

Length Code Out Of Range

The detected data length code exceed the max. defined value. Additional Code: Detected
length code

56

Invalid ID Code
The detected ID code is none of the defined ID codes. Additional Code: Detected ID Code

57

Initializiation Of The CRL Failed
The internal loading procedure for CRL has failed. Additional Code: 0 (not used)

58

No CRL Header Found
The CRL header could not been found. Additional Code: 0 (not used)

59

CRL Not Found
The CRL could not been found. Additional Code: 0 (not used)

60

CRL Termination Failed
The CRL could not been terminated. Additional Code: 0 (not used)

61

Invalid CRL Header

An error detected during scanning the CRL header (global error). Additional Code: 0 (not
used)

62

Invalid Communication Reference (® CRL Header)

The detected communication reference is invalid and has set to 0 for CRL header. Additional
Code: Detected CR

63

Invalid Size (® CRL Header)

The entry for the 'size' field within the CRL exceed the max. defined value for this entry.
Additional Code: Found CRL size entry

64

Acyclic Control Interval (ACI) Out Of Range (® CRL Header)

The value for the ACI exceed the max. value specified for this entry. Additional Code: O (not
used)

65

Symbol Length Out Of Range (® CRL Header)

The value for the symbol length exceed the max. specified value for this entry (here: 11).
Additional Code: Found symbol length entry

66

VFD Pointer Error (® CRL Header)

The VFD pointer is not supported. This value within the CRL header has to be setto 0 (=
FALSE). Additional Code: 0 (not used)

67

Invalid CRL (® CRL)
Error detected during scanning the the CRL (global error). Additional Code: 0 (not used)

68

CRL Entries Does Not Match (® CRL)

The count of CRLs found does not match the 'size' field of CRL Header. Additional Code: CR
of deficient entry
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Error num- |Description
ber
69 Missing CRL Entry (® CRL)
CRL entry could not been found. Additional Code: CR of deficient entry
70 Double Communication Reference Found (® CRL)
At least one communication reference is already in use. Additional Code: CR of deficient entry
71 Communication Reference Out Of Range (® CRL)
The detected communication reference exceed the specified value for this entry (here: max.
3). Additional Code: CR of deficient entry
72 Invalid Remote Address Found (® CRL)
The detected remote address exceed the specified value for this entry (here: max. 62).
Additional Code: CR of deficient entry
73 Double Remote Address Found (® CRL)
The detected remote address is already in use. Additional Code: CR of deficient entry
74 Invalid Connection Type Found (® CRL)
The dectected connection type is unsupported; only MMAZ is possible. Additional Code: CR of
deficient entry
75 Invalid LLI SAP Found (® CRL)
The detected LLI SAP is not supported. Additional Code: CR of deficient entry
76 Invalid Connection Attribute (® CRL)
The detected connection attribute is unsupported; only CONN_ATTR_D is defined. Additional
Code: CR of deficient entry
77 Send/Receive - Conf./Ack. Counter Out Of Range (® CRL)
One of the max. values for Send_Conf, Recveive_Conf, Send_Ack, or Receive_Ack counters
is out of range. Additional Code: CR of deficient entry
78 PDU Length Out Of Range (® CRL)
One of the values of the PDU for Req_Len_High, Req_Len_Low, Ind_Len_High, Ind_Len_Low
is out of range. Additional Code: CR of deficient entry
79 Unsupported Service Detected (® CRL)
At least one unsupprted service was detected (client and/or server). Additional Code: CR of
deficient entry
80 Symbol Length Out Of Range (® CRL)
The value for the symbol length exceed the max. specified value for this entry (here: 11).
Additional Code: CR of deficient entry
81 Max. Allowed Object Entry Reached (® OD)
The detected count of objects exceed the max. defined value. Additional Code: 0 (not used)
82 Invalid Object Description (® OD)
Error detected during scanning OD (global error). Additional Code: 0 (not used)
83 Unknown Object Code (® OD)
The detected object code is not one of SIMPLE_VAR or ARRAY Object Code. Additional
Code: Object index of deficient entry
84 Object Index Out Of Range (® OD)
The value for the object index exceed the max. specified value for this entry. Additional Code:
Object index of deficient entry
85 Double Object Index Detected (® OD)
At least one object index is already in use. Additional Code: Object index of deficient entry
86 Undefined Data Type (® OD)

The detected object data type is unsupported / undefined. Additional Code: Object index of
deficient entry

168

Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF Referenz

Error num- |Description

ber

87 Number Of Elements Out Of Range (® OD)
The number of elements does not correspond to the related object Code: for SIMPLE_VAR
Object: Nof_Elements = 1, for ARRAY Object: 1 < Nof Elements < 256 Additional Code:
Object index of deficient entry

88 Object Length Out Of Range (® OD)
The object length exceed the max. value specified for data types VISIBLE_STRING and
OCTET_STRING, respectively does not correspond to the data types of the other objects.
Additional Code: Object index of deficient entry

89 OD Inconsistent

90 .. 99 RFU
Reserved for further use
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Runtime Errors
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Error
number

Description

110

Watchdog Failure
A watchdog failure has occur. Additional Code: Data exchange mode

111

No Data Ackknowledge

The user has failed to ackknowleged the data cycle (in data exchange mode 0). Additional
Code: Data exchange mode

112

Bus Not Active
The InterBus is NOT_ACTIVE state. Additional Code: 0 (not used)

113

Bus Reset
The InterBus is in RESET state. Additional Code: 0 (not used)

114

Application

An application (USER) error has been detected by the ALI task. Additional Code: One of the
error numbers marked with *.

115

No Bus Communication

The state of the VFD object is not 'Ready For Communication', or the communication state of
the InterBus is not 'Active’ (i.g., the board is not connected).

116

Negative Read.Confirmation Received

A negative Read.Confirmation has been received from a communi-cation partner. Additional
Code: CR of deficient confirmation

117

Negative Write.Confirmation Received

A negative Write.Confirmation has been received from a communi-cation partner. Additional
Code: CR of deficient confirmation

118 *

Object Non Existent
The task could not find the requested object.

119~

Client Not Ready
The state of the PCP clientis NOT_READY; a request is still active.

119

Client Not Ready

The state of the PCP client is NOT_READY; a request is still active. Additional Code: CR of
active request

120

Negative Initiate.Confirmation Received
A negative Initiate.Confirmation is received. Additional Code: CR of deficient confirmation

121~

Invalid Communication Reference
The task could not find the requested communication reference.

122~

Request Still Active
A request is queued internally; the request is still active.

123 *

Communication Reference Not Open
The requested communication reference is not open.

124

Nothing to Process
There is no request to process. Additional Code: CR of deficient confirmation

125

Object Attribute Inconsistent

The task has detected an invalid object index for a Read / Write.Request or an invalid data
length. Additional Code: Object index of the deficient request

126

Type Conflict

The task has detected an invalid data type for BOOLEAN, respectively for VISIBLE_STRING
within a Write.Indication. Additional Code: Object index of the deficient request

127

Invalid PDU Size

The task has detected an invalid PDU size for a Read.Request. Additional Code: Object index
of the deficient request
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Error Description
number
128 Abort.Indication Received

The task has received an Abort.Indication from a communication partner. Additional Code: CR
of connection

129 Reject.Indication Received

The task has received an Reject.Indication from a communication partner. Additional Code:
HighByte = PduType, LowByte = RejectCode

130 Negative Initiate.Response

The task has received an Initiate.Indication from outside world, but it has sent a negative
response to the requester. Additional Code: CR of deficient response

131 Invalid Invoke ID

The task has detected an invalid invoke ID. Additional Code: Received invoke ID (from the
application) or object index of the deficient indication

132 PNM?7 Event.Indication

The task received a PNM7_Event.Indication. Additional Code: HighByte = ReasonCode,
LowByte = AddDetail

133 Unknown Table
The detected download table is unknown

134 Invalid Download Function
The detected download function in unknown

135 Invalid Table Length
The detected table length is invalid
136 Requested ComRef not Closed
The requested Communication Reference number is not closed.
137 Invalid Device Model
138 .. 149 |RFU

Reserved for further use.

Other Errors

Error num- |Description

ber
152 Unknown Command

The detected command is unknown. Additional Code: 0 (not used)
167 Function Error

Error in msg.bFunction detected. Additional Code: 0 (not used)
202 Segment Failure

The task could not get a message segment. Additional Code: 0 (not used)

210 Database Not Found

The task could not found the internal database. Additional Code: 0 (not used)

212 Database Error

The task has detected an error during reading the database. Additional Code: 0 (not used)
217 System Failure

A general system failure has been detected by the device. Additional Code: 0 (not used)
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11.2.4 CANopen

11.2.41 Beckhoff FC510x

Die FC510x ist eine CANopen [»_390] Masterkarte mit einem (FC5101) bzw. zwei Kanalen (FC5102). Sie
unterstltzt alle CANopen Kommunikationsarten [ 391] und entspricht der CANopen Spezifikation
DS301V4.01. Die Karte kann die zugehoérige SPS bzw. NC Task mit dem CANopen SYNC [»_394]
synchronisieren. Im Master Synchronisations-Modus ist eine Antriebsregelung tUber den Bus besonders gut
moglich, da die SYNC Objekte im Mittel quarzgenau Ubertragen werden und der Prozessdatenaustausch zur
Applikation durchsynchronisiert ist.

Die CANopen Masterkarte verfiigt Gber vielfaltige Diagnosemdglichkeiten [P 181]. Emergency Objekte [P 182]
werden gespeichert und kénnen per ADS ausgelesen werden.

Die zweikanalige Karte FC5102 verfiigt Gber zwei unabhangige Mikroprozessorsysteme. Dadurch
beeinflussen sich die beiden Kanale nicht gegenseitig. Die CAN Schnittstellen sind galvanisch getrennt. (->

Hardwarebeschreibung [»_179]).

Kontextmenii

'ﬁ Box anflgen. ..

K Gert ldschen

® Cnline Reset

"ﬁ Ger st expartieren, ..

[ Gerit importieren, .

c',"o Ausschneiden Shrg+¥
Eopieren Skrg+C
E Einfligen Shrg+y
5B Einfiigen mit Yerkn, AlE+Strg+Y
9d 1d andern...

X Deakkiviert

“® Binar-Datei fir RunFile-Mode exportieren
Bl Binar-Datei auf FCS10x speichern

Andern In [

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt CANopen Slaves ("Boxen") an. Eine detaillierte Liste aller unterstitzten Boxen finden sie unter:
Ubersicht [»_329].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die FC510x Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem CANopen Bus.
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Karteireiter "FC510x"
Gereral FCS10x |.-’-'-.DS I GeneralDiagI Box Statesl

FCl Bus/Slot; |n|:|t found Search...

Master-Mode-D: I'I 27 H ardiware Configuration...

Eaudrate: |5|:||:| k Uplaad Canfiguration

Yerify Contiguration

Senchronization Mode: I Slave

8 T A

Shitt-Time [ps]: IEEEI Firrnware:
FLL Spre Time (s ||:| I
Cucle Time [ps) I.I 0o Firrnware pdate... |

Lalculate Equi-Times |

W atchdog Time [mz]: ||:|

]

Sync Master

* PC-Task
Sync-Cycle Multiplier: |2 =  Balanced PC-Task
Sync-Cycle-Time [in ps); |2|:||:||:| € Hardware-Link

Sync-TwPDO Delay fin %) [40 =

PCI Bus/Slot:

Zeigt an in welchem logischen PCI-Slot die Karte gefunden wurde.

Master-Node-ID:

Knotenadresse der FC5100. Wertebereich: 1...127. Bestimmt den Identifier des Master-Heartbeat
Telegramms. Sie darf nicht mit einer Slave-Knotenadresse bereinstimmen.

Baudrate:

Hier wird die Baudrate [P 401] eingestellt. Es wird automatisch Uberprtift ob die angeschlossenen Slaves
diese Baudrate auch unterstutzen.

Synchronization Mode:

Der Synchronisations-Modus bestimmt die Genauigkeit, mit der das CANopen SYNC [P 394] Telegramm
generiert wird.

Die hochstpriore Task, die mit der FC510x-Karte verkn(pft ist, Gbernimmt die Ansteuerung der CANopen
Karte und ist somit mit dem CANopen Bus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden asynchron tber
entsprechende Puffer bedient. Bei allen Betriebsarten kann die Kommunikationsart fur jedes
Prozessdatenobjekt (PDO) individuell eingestellt werden - ereignisgesteuert oder synchron (im jeweiligen
PDO-Reiter). Falls eines der PDOs fiir eine synchrone Betriebsart konfiguriert wurde, so wird am Anfang des
Zyklus ein SYNC-Telegramm gesendet, mit dem sich die Slaves auf den Master-Zyklus synchronisieren
kénnen.

Je nach Anforderung an die SYNC-Genauigkeit kdnnen unterschiedliche Modi ausgewahlt werden. Hierbei
ist zu beachten, dass einzelne SYNC Telegramme bei CAN Systemen prinzipbedingt um eine
Telegrammlange jittern wenn der Bus zum Zeitpunkt des SYNCs belegt ist. Die SYNC-Genauigkeit bezieht
sich also in erster Linie auf die Langzeitstabilitat. Busknoten, die sich tber ein PLL-Verfahren
synchronisieren, sind besonders auf gute Langzeitstabilitdt angewiesen.
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Gereral FC510x |.-’-‘-.DS I GeneralDiagI Eox Statesl

PCI Buz/Slak; |n|:|t foLind Search...

M aster-Mode-|D: I'I 27 ﬁ Hardware Configuration...

Baudrate:

|l pload Configuration

Werify Configuration

S hift-Tirne [jus];

Firrrmare:

Firnware pdate. .. |

PLL Syne Time [pe): ||:|

“Watchdog Time [mz): ID ::I Calculate Equi-Times |

Sync b aster
% PC-Task

Sync-Cycle Multiplier: |2 ﬁ " Balanced PC-T ask:
Sunc-Cycle-Time [in ps; |2|:||:||:| € Hardiare Link y
Syne-TwFD0 Delay fin %) [40 =

Slave

In der Slave Betriebsart erhalt die Karte lhre Zeitbasis von einem SYNC-Master. Der Sync Master wird Uber
das entsprechende Feld angewahlt.

* Sync Master: PC-Task. Dies ist die Default Einstellung. Der PC gibt mit Hilfe der TwinCAT-Echtzeit
die Zeitbasis vor. Je nach Einstellung I6st der Task-Start (Default bei TwinCAT NC) bzw. das Task
Ende (Default bei TwinCAT SPS) das SYNC Telegramm aus.

* Sync Master: Balanced PC Task. Auch in dieser Betriebsart wird der Sync Zyklus im Mittel mit der
Genauigkeit der PC-Zeitbasis erzeugt. Allerdings ist der Abstand zwischen zwei SYNC Telegrammen
genauer als beim Sync Master "PC-Task":

- Laufzeitunterschiede (etwa durch fallabhangige Programmverzweigungen) werden ausgeglichen,

- die FC510x Karte verzogert anstehende Sende-Telegramme bis nach dem SYNC-Telegramm,

- die einzelnen SYNC-Abstande werden durch den quarzgenauen Timer der FC510x Karte ermittelt.
Der Karten-Timer wird gegebenenfalls in kleinen Schritten auf den PC-Timer nachjustiert, wenn dieser
um den bei "PLL Sync Time" eingestellten Wert vom Karten-Timer abweicht.

Das Sync-Telegramm wird in dieser Betriebsart gegenliber dem Abschluss der TwinCAT Task um die
Shift Time verzdgert. Die Shift Time sollte in dieser Betriebsart mdglichst klein gewahlt werden - aber
ausreichend gross, damit der Prozessdatenzugriff durch die TwinCAT Task erfolgen kann. Bei der
Einstellung der optimalen Shift Time hilft die Funktion "Calculate Equi-Times", die nach Erzeugen der
Zuordnungen (Mappings) durch Anklicken des entsprechenden Buttons ausgeldst wird.

sSynchronization Mode: Slave
=ync Master, Balanced FC Clock

| TwinCAT Task Time > TwinCAT Task Time >
?DEESS data of the TwinCAT
Shift Time Task is copied to the DPRAM

| CAMopen Cycle Time >{ CAMopen Cycle Time

SYMC SN
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Master

In der Master Betriebsart erzeugt die Karte Ihre Zeitbasis lokal, das SNYC-Telegramm ist im Mittel
quarzgenau. Der Start der TwinCAT Task wird von der Karte vorgegeben und ist gegeniber dem SYNC
Telegramm um die Shift Time verzogert. In dieser Betriebsart ist die Shift Time mdglichst gross zu wahlen.
Bei der Einstellung der optimalen Shift Time hilft die Funktion "Calculate Equi-Times", die nach Erzeugen der
Zuordnungen (Mappings) durch Anklicken des entsprechenden Buttons ausgeldst wird.

Synchronisation Mode: Waster

SYMNC STMNC

CAMopen Cycle Time > CAMopen Cycle Time >

Shift Time [I> Copy Tirme Shift Time Copy Ti%

process data of the TwinCAT

Taszk is copied to the DPRAM
| TwinCAT Task Time > TwinCAT Task Time

Cycle-Time:

Hier wird die Zykluszeit der zugehorigen hdchstprioren Task angezeigt. Die Anzeige wird aktualisiert so bald
das Mapping erzeugt wird.

Sync-Cycle Multiplier:

CANopen SYNC Cycle Time = (Task) Cycle-Time x Sync-Cycle Multiplier. Haufig werden bei CANopen
ereignisgesteuerte PDO-Kommunikation und zyklisch synchrone PDO-Kommunikation kombiniert. Um
schnell auf ein Ereignis reagieren zu kdnnen muss die TwinCAT Task Zyklus-Zeit kleiner sein als die
CANopen SYNC Zyklus Zeit. Wird der Sync-Cycle Multiplier auf Werte >1 eingestellt, so wird die TwinCAT
Task entsprechend mehrfach aufgerufen bevor das SYNC Telegramm erneut gesendet wird.

Sync-Cycle Time:

Hier wird die Zyklus Zeit des CANopen Sync-Telegramms angezeigt. Sie ergibt sich aus der Task-Zykluszeit
der hdchstprioren Task, deren Prozessdaten mit der Karte verknipft sind, und aus dem Sync-Cycle
Multiplier.

Sync-Tx-PDO Delay:

Direkt nach dem SYNC Telegramm senden die synchronisierten Slaves ihre Eingangsdaten bzw. Istwerte.
Die FC510x kann das Senden der Ausgangsdaten bzw. Sollwerte (TxPDOs aus Sicht der Karte) verzégern,
um den Telegramm-Burst direkt nach dem SYNC zu minimieren. Mit dem Parameter Sync-Tx-PDO Delay
wird diese Verzogerung in Prozent der SYNC-Zykluszeit eingestellt.

Beispiel:
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Task Cycle Time = 2000us, Sync-Cycle Multiplier = 5, Sync Tx-PDO Delay =40. Alle 2ms kénnen
ereignisgesteuerte PDOs von der SPS Task verarbeitet werden, der CANopen Sync Cycle betragt 10ms,
4ms (=40% von 10ms) nach dem SYNC sendet die FC510x ihre synchronen PDOs.

Search...:

Hierliber werden alle vorhandenen FC510x-Kanale gesucht, und es kann der gewiinschte ausgewahlt
werden. Bei einer FC5102 erscheinen beide Kanale A und B, die sich logisch wie zwei FC5101-Karten
verhalten.

Hardware Configuration...:

Hiermit kann die Adresse der FC510x in den unteren Memory-Bereich (unterhalb von 1 MB) des PCs
eingestellt werden.

Upload Configuration:

Hiermit wird das CANopen Netz gescannt und alle gefunden Gerate werden dem Device (der FC510x)
hinzugefligt (es darf keine Box angefiigt sein). Bei Beckhoff-Boxen wird die Konfiguration genau ausgelesen,
bei Fremdgeraten werden die PDO Konfiguration und das Identity Objekt gelesen und ausgewertet.

Verify Configuration:

Erlaubt den Vergleich der erwarteten (eingetragenen) Netzwerk-Konfiguration mit den tatsachlich im Netz
vorhandenen Geraten. Es werden die Daten aus dem CANopen Identity Objekt ausgelesen und verglichen.
Bei Beckhoff Boxen werden die angeschlossenen Busklemmen bzw. Erweiterungsmodule ausgelesen und
verglichen (in Vorbereitung).

Firmware:

Hier wird die aktuelle Firmware-Version der FC510x angezeigt.

Firmware Update...:

Hiertiber kann die Firmware der FC510x-Karte aktualisiert werden.

® TwinCAT stoppen
1 Das TwinCAT System muss hierzu gestoppt sein.
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Karteireiter "ADS"

Die FC510x ist ein ADS-Device mit einer eigenen Net-ID, die hier verandert werden kann. Alle ADS-Dienste
(Diagnose, azyklische Kommunikation), die an die FC510x gehen, missen die Karte mittels dieser Net-ID
adressieren.

Karteireiter "Box States"

&llgemein | FC5100 | 405 | DPR&M (Online] |

ModedD | Test | -

:: |- et DeviceState: Mo Erar
: BoxState: Mo emor
BowState: Mo error
BowState: Mo eror
BoxState: Mo ermor
BowState: Mo emar
BoxState: Mo eror
BoxState: Mo eror
BowState: Ma erar
BowState: Mo eror
BowState: Mo error
BowState: Mo eror
BoxState: Mo ermor
BowState: Mo emar
BoxState: Mo eror
BoxState: Mo eror
BowState: Ma erar ;I

= . wi

,_
as
—_

m

m

2 e e e T e e e e e e

e i ¥ = B = = S Y- R (R SR FU Y X

400 M = La 3 — O

Refrezh I

Hier wird eine Ubersicht aller aktuellen Box-States angezeigt.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [P 2731".

Diagnose Eingange

Die FC510x verfligt automatisch tber verschiedene Diagnosevariablen, die den Zustand der Karte und des
CANopen-Netzwerks beschreiben:

(S8 EC st 1 (FC51 0]
~=%= (erdt 1-Prozefabhild
EI%T Eingange

EISQ-T Cyclelnfo

----- &l cocleCounter

----- ST emrar

----- &1 actualCycleTime
----- &1 DiagFlag

-4 GlobalState

----- &1 GlobalState]0]
----- &1 GlobalState]1]
----- &1 GlobalState]2]
----- &1 GlobalState]3)
----- T LastddsE mar

----- &1 CyeleFailedCounter
----- &1 BusLoad

----- .l Alzgange
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cycleCounter: wird am Ende jedes Firmware Zyklus inkrementiert, sodass man mit dieser Variablen
feststellen kann, ob der letzte Zyklus beendet war, bevor die Task gestartet wurde

error: Zeigt die Anzahl der Slaves an, deren Box-State ungleich null ist. Nur wenn dieser Wert ungleich 0 ist,
muss der BoxState der Slaves Uberpriift werden

actualCycleTime: zeigt die aktuelle Zykluszeit in 4/25 us an. Diese Variable wird nur aktualisiert, falls alle
Slaves im Datenaustausch sind (also error gleich 0 ist)

DiagFlag: Zeigt an, ob sich die Diagnoseinformationen der Karte gedndert haben, die dann mit ADS-Read
ausgelesen werden konnen. Dazu ist die Net-ID der FC510x, die Port-Nummer 200 und die IndexGroup
0xF100 anzugeben. Der IndexOffset und die Lange beziehen sich dann auf die Diagnosedaten. Die Box
States stehen bei den Boxen als Variable auch direkt zur Verfiigung.

Offset 1-127: BusStatus-Liste, je Stationsadresse 1-127 ein Byte, das den Status der Station enthalt (s.
BoxState bei den CANopen-Boxen)

Global State: Verschiedene Diagnose und Statusanzeigen der FC510x. Das Byte in GlobalState(0) zeigt
den Status der Karte in Bezug auf das TwinCAT System an: RUN, RESET, OFFLINE und STOP werden
unterschieden. GlobalState(2) gibt Informationen tber den Zustand des CAN Controllers: "CAN Warning
Limit erreicht" und "Bus-Off" werden angezeigt. Warning Limit erreicht bedeutet, dass der Sende- oder
Empfangsfehlerzahler des CAN Controllers den Wert 96 Uberstiegen hat; BusOff bedeutet dass der CAN
Controller aufgrund zu vieler CAN Fehler (Error Frames) nicht mehr am Busverkehr teilnimmt. In diesem Fall
liegt ein schwerwiegender physikalischer Fehler im CAN-Netz vor. (z. B. zu wenige oder zu viele
Abschlusswiderstande, mindestens ein Teilnehmer mit falscher Baudrate, Kurzschluss, etc.) Der Zustand
Bus-Off kann nur durch einen Reset der Karte verlassen werden. Details Uber weitere Global State Daten
siehe Kommentar im "Online"-Reiter.

LastAdsError: zeigt den Fehlercode des letzten aufgetretenen ADS-Zugriffsfehlers an - z.B. wenn versucht
wurde, die Diagnosedaten eines deaktivierten Knotens zu lesen.

CycleFailedCounter: zahlt die Anzahl der Firmwarezyklen, die nicht beendet werden konnten, bevor die
zugehorige Task wieder das Prozessabbild lesen bzw. schreiben wollte. Falls dieser Zahler inkrementiert
wird, so ist die Taskzykluszeit zu klein gewahlt fur die aktuelle Netzwerkkonfiguration.

BusLoad: zeigt die aktuelle Busbelastung in % an. Die Buslast [P 399] ist ein wichtiges Auslegungskriterium
fur CAN Netzwerke. Dargestellt wird ein Mittelwert Gber 100ms.

11.2.4.2 Beckhoff FC510x Hardware Beschreibung

Die FC510x ist eine CANopen [P 390] Masterkarte mit einem (FC5101) bzw. zwei Kanalen (FC5102). Die
CAN Kanéle verfiigen uber eine galvanische Trennung.

CAN-Abschlusswiderstand

Auf der Karte sind CAN Abschlusswiderstande (120 Ohm) vorhanden. Diese kénnen Uber einen Jumper (bis
Hardwarestand 3) bzw. Schiebeschalter (ab Hardwarestand 4) nahe der CAN Stecker aktiviert werden.

Der Flash Disk Sockel ist unbestiickt.
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~ GAN Channel A

t =2.2 ® e
Jumperd T Jumperit--
Switchfor Switch for*

Terminating - - Terinating. -

istor A Resistor B Socket
Qhm) (1200hm) o7 tlash

AERIN Y =
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Steckerbelegung

Die CAN Busleitung wird Uber 9polige SubD-Buchsen mit folgender Steckerbelegung angeschlossen.

Pin Belegung

CAN low (CAN-)

CAN Ground (intern verbunden mit Pin 6)
Schirm

CAN Ground (intern verbunden mit Pin 3)
CAN high (CAN+)

N oW iN

Die nicht aufgeflhrten Pins sind nicht verbunden.

® Hilfsspannung

An Pin 9 darf eine Hilfsspannung bis 30VDC angeschlossen sein (wird von manchen CAN-Geraten
zur Versorgung der Transceiver genutzt).
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Channel 8

LED Verhalten

Anhand der roten Error LED und der griinen Run LED lassen sich die wichtigsten Zustande der Karte schnell
diagnostizieren:

Voraussetzungen

Error LED Run LED Bedeutung

(rot) (griin)

aus aus TwinCAT ist gestoppt

aus an Alle konfigurierten Busteilnehmer fehlerfrei (Box State=0), TwinCAT Task
oder Prozess lauft.

aus blinkt mit 2 Hz | Task, deren Prozessdaten mit der Karte verknupft sind, lauft nicht.
Alle konfigurierten Busteilnehmer gefunden und fehlerfrei (Box State=0)

blinkt mit 2Hz |an Mindestens ein Box State ist ungleich null (z.B. Teilnehmer nicht gefunden,
falsche Konfiguration, Teilnehmer in Stérung), TwinCAT Task lauft

blinkt mit 2 Hz|aus Mindestens ein Box State ist ungleich null (z.B. Teilnehmer nicht gefunden,
falsche Konfiguration, Teilnehmer in Stérung), TwinCAT Task lauft nicht.

an aus TwinCAT lauft, CAN Controller ist Bus OFF. Physikalisches CAN Problem.
Mégliche Fehlerursachen: z.B. fehlender Abschlusswiderstand, zu lange
Busleitung, falsche Baudrate, Knotenadresse doppelt vergeben,
Verdrahtungsfehler, Kurzschluss.
Neustart erforderlich

blinkt mit blinkt mit Konfigurations-Upload wird durchgeflhrt

20Hz 20Hz

blinkt mit aus Karte ist in STOP Modus

20Hz

11.24.3 FC510x: Box-Diagnose

Die CANopen Feldbuskarte FC510x verfugt Gber umfangreiche Diagnosemaoglichkeiten fiir die
angeschlossenen Netzwerkknoten.

=l Box1[BKS120]
= 81 Eingange
T e
%7 DiagFlag

Fir jeden CANopen Feldbusknoten gibt es die Eingangsvariable Node State, die den Status des jeweiligen
Slaves zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknilpft werden kann.
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M anne: INDdeState

Tup: |L||NTB

Gruppe: IEingéinge Grofe: |1 .0

Adhesse: 3585 (0:£01) UseriD: [0

Yerkniipft m. I I

K.ommentar: 0=HMoemar -

1 = Station deactivated

2 = Station not exiztz

3 = Master lock

4 = Irvalid slave responze
b = Parameter fault

E = Mot zupported

T = Config fault

8 = Station not ready

9 = Static diagnosis

10 = Diagniogiz overflow

ADS Infa: |F'|:urt: 300, |Grp: 0=5007, 10ffs: 0<ED, Len: 1

DiagFlag:

Zeigt an, ob sich die Diagnoseinformationen der Box gedndert haben.

CANopen Emergency Nachrichten
CANopen Emergency

CANopen Emergencies und weitere Diagnosedaten kénnen mit ADS-Read ausgelesen werden (neue Daten
sind vorhanden, sobald das DiagFlag gesetzt ist). Dazu sind die ADS Net-ID der FC510x anzugeben.
Weitere ADS Parameter:

Port: 200

IndexGroup: Lo-Word = 0xF180, Hi-Word = Node-Nummer.

IndexOffset: siehe unten

Lange: siehe unten

Wenn mehr als 26 Bytes Diagnosedaten ausgelesen werden, wird der Emergency-Speicher zuriickgesetzt.

Die Diagnosedaten habe folgende Bedeutung:
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Offset 0,1: Bit 1: Boot-Up-Message nicht empfangen oder fehlerhaft
Bit 2: Emergency-Overflow
Bit 0, Bit 3-15: reserviert
Offset 2,3: Bit 0-14: TX-PDO (i+1) empfangen
Bit 15: alle TX-PDOs 16-n empfangen
Offset 4,5: Bit 0-4: 1: falsche TX-PDO-Lange
2: synchrone TX-PDO fehit
3: Node meldet PRE-OPERATIONAL
4: Event-Timer bei einer TX-PDO abgelaufen
5: keine Antwort beim Guarden
6: mehrmals kein Toggeln beim Guarden
Bit 5-15: zugehorige COB-ID
Offset 6: Bit 0-7: 1: falscher Wert bei einem SDO-Upload
2: falsche Lange bei einem SDO-Upload
3: Abort bei einem SDO-Up-/Download
4: falsches Datum bei einer Boot-Up-Message
5: Timeout beim Warten auf Boot-Up-Message
Offset 7: Bit 0-7: 2: falscher SDO-Command specifier
3: SDO-Toggle-Bit hat sich nicht gedndert
4: SDO-Lange zu grof}
5: SDO-Abort
6: SDO-Timeout
Offset 8,9 Bit 0-7: Index des SDO-Up/Downloads
Offset 10: Bit 0-7: Subindex des SDO-Up/Downloads
Offset 11: Bit 0-7: reserviert
Offset 12: Bit 0-7: errorClass des Aborts
Offset 13: Bit 0-7: errorCode des Aborts
Offset 14,15: |Bit 0-15: additionalCode des Aborts
Offset 16-19: gelesener Wert (falls Offset 6 = 1)
Offset 20-23: erwarteter Wert (falls Offset 6 = 1)
Offset 24-25: Anzahl der folgenden Emergencies
Offset 26 - n: Emergencies (jeweils 8 Byte)
11.2.4.4 Hilscher CIFxx-CAN

Die CIF30-CAN ist eine CANopen ISA-Masterkarte.

Die CIF50-CAN ist eine CANopen PCl-Masterkarte.

Die CIF60-CAN ist eine CANopen PCMCIA-Masterkarte.

Die C104-CAN ist eine CANopen PC104-Masterkarte.

Das DPRAM der CIFx0-CAN ist 8 KByte grof3. Es werden keine Interrupts benutzt.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf die CIF30-CAN. Die anderen Karten unterscheiden sich aus
Sicht von TwinCAT nur durch den Formfaktor.

TwinCAT 2

Version: 1.6
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Kontextmenii

"c Box Anfligen...

K Gerat Lozchen...

@ Orline Beset

‘B Gerat Exportieren...

5" Box Impartieren. .

Box Anfiigen... <Einfg>
Flgt CANopen Boxen an.

Z.Zt. werden folgende Boxen unterstitzt (nahere Beschreibung zu den Boxen folgen weiter hinten):

Unterstiitzte Boxen Beschreibung

BK5100 [r 287] Buskoppler

BK5110 [» 287] Economy Buskoppler
BK5120 [» 287] Buskoppler

LC5100 [» 2871 Low-Cost Buskoppler
CANopen Node [P 329] Allgemeines CANopen Gerat

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die CIF30-CAN Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem CAN Bus.

Karteireiter "CIF-30 CAN"
Algemein  CIF30-CAM | ADS | DPRAM (Oniine) |

Adiesse: [METUTM ~ |  cuchen. | By

Sunc Cycle; |1|] = ms

Baudrate: |5|:||:| k j

Watchdog: [0 =] ms [D=disabled) S
[~ AutoClear Mot Found

¥ Syncron Mode

Firrnware pdate. ..

Address: Hier wird die DPRAM Adresse der Karte eingestellt (CIF30-CAN und C104-CAN). Diese Adresse
wird auf der Karte gejumpert bzw. konfiguriert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC8000 bis
OxEEOOQQ in Schritten von 0x2000

PCI Slot/Ring: (CIF50-CAN) Angabe des logischen PCI-Slots in der die Karte gesteckt ist.

Search: Hierliber kdnnen im Rechner vorhandene CIF-30 Karten gesucht werden (nur bei aktivem
TwinCAT)

Synch Cycle: Hier wird die Zykluszeit eingestellt, mit der Sync Telegramme verschickt werden.
Baudrate: Hier wird die Baudrate eingestellt, mit der der CAN-Bus betrieben wird.

Watchdog: Watchdog mit dem die CANopen-Karte TwinCAT Uberwacht.
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AutoClear: Ist diese Box angewahlt, so fiihrt der Ausfall eines Knotens zum Anhalten des gesamten Netzes,
ansonsten wird versucht, den Knoten wieder aufzunehmen und der Betrieb fortgesetzt.

Syncron Mode: Die hochstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknipft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus I/O update synchronisiert (nicht aber mit dem
CANopen SYNC; dieses wird auf der Karte freilaufend erzeugt). Alle anderen Tasks werden asynchron tber
entsprechende Puffer bedient.

Firmware Update... Hier kann die Firmware der CIF-30 CAN aktualisiert werden. Im Fenster erscheint die
derzeit geladene Firmwareversion - in rot, wenn TwinCAT eine aktuellere kennt und erwartet.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

Diagnose Eingange
S8 PR Gerat 1 (CIF30 CAN)

== Gerat 1-Prozebabhild
=& Eingange
%1 GlobalFlags
%yl EmorRemaddr
----- %1 EmarEvent

il ErrarCounter

Die CIF-30 verfugt automatisch Gber vier Eingangsbytes, die den Zustand der Karte und des CAN-Busses
beschreiben:
GlobalFlags: Die einzelnen Bits haben folgende Bedeutung:

* 0x01 = Ctrl: Parametrierungsfehler

» 0x02 = ACtrl: Gerat stopped die Kommunikation aufgrund eines Guarding-Fehlers zu einem Node

* 0x04 = NData: mindestens eine Node kommuniziert nicht oder hat eine Konfigurationsfehler

» 0x08 = Fatal: Schwerer Busfehler aufgetreten

+ 0x10 = Event: Kommunikationsfehler erkannt

* 0x20 = NRdy: Host ist nicht bereit

ErrorRemAddr: Addresse des verursachenden Nodes, Adresse 255 ist die Masterkarte selbst
ErrorEvent:

Wenn ErrorRemAddr ungleich 255 gelten folgende Bedingungen:
» =30: Guarding fehlerhaft
« =31: Node hat Zustand verandert
» =32: Sequence-Fehler im Guarding-Protokoll
» =33: keine Antwort von einer Remote-Frame-PDO
» =34: keine Antwort wahrend der Konfiguration des Nodes
+ =35: Profilnummer des Nodes stimmt nicht
» =36: Device Type des Nodes stimmt nicht
» =37: unbekannte SDO-Response empfangen
+ =38: SDO-Syntax-Fehler
+ =39: Node in STOP-Modus
Wenn ErrorRemAddr 255 anzeigt gelten folgende Bedingungen:
« =52 Unbekannter Handshake Mode wurde konfiguriert
« =56 Baudrate nicht definiert

+ =60 Node Adresse wurde doppelt vergeben
» =220 Host Watchdog Fehler
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e =210 keine Datenbank
« =212 Fehlerhafte Datenbank

ErrorCounter: Anzahl der aufgetretenen Busfehler

11.2.4.5 CIFx0-CAN: Box-Diagnose

Die CANopen Feldbuskarte CIFx0-CAN verfligen Uber umfangreiche Diagnosemaglichkeiten fiir die
angeschlossenen Netzwerkknoten.

=B 1 (EKA100)
=& Eingahge
© T BoxState
LT DataE wohange

Fir jeden CANopen Feldbusknoten gibt es die Eingangsvariable Box State, die den Status des jeweiligen
Slaves zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknUpft werden kann.

t anne; IBD:-:State

Tup: IL”NTE

Gruppe: |Eingéinge Grafe: I1 a

Adresse; 3582 (0+DFE) UserD: |0

Werkniipft m. | I

K.ommentar: 0 =Moemror :I
2 =Mode not rezponding
5 =Config fault

9 =Mode deactivated
13 = MNode iz pre-operational
14 = Hode iz prepared

ADS Infa: IF':::rt: 300, 1Grp: 0=9002, 10ffs: 0=DFE. Len: 1

DataExchange

Uber dieses Bit wird angezeigt, ob sich der Knoten im Datenaustausch befindet. Es kénnen nur Knoten
Uberwacht werden, bei denen das Guarding Protokoll aktiviert wurde.

CANopen-Emergency-Objekt

Einige CANopen-Statusdaten sowie bis zu 5 empfangene Emergency-Objekte eines Nodes kdnnen per ADS
von jedem TwinCAT Programm gelesen bzw. an jedes TwinCAT-Programm gemeldet werden. Dabei sind
die ADS-Parameter wie folgt einzustellen:

Port: 300

IndexGroup: 0x5000 + Device-ID

IndexOffset: Hi-Word: Node-ID, Lo-Word: 0x100
Lange: 8 - 48
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Die Diagnosedaten sind wie folgt aufgebaut:

Offset: 0: Nodestatus-Bits

Bit 7: Node ist deaktiviert

Bit 3: Guarding-Protokoll ist aktiv

Bit 2: Parametrierfehler

Bit 1: Emergency-Buffer Uberlauf

Bit 0: Node antwortet nicht

Offset: 1,2: Node-Type (Index 0x1000)

Offset: 3,4: Profile-Number

Offset: 5: Node-State

1: Disconnecting

2: Connecting

3: Preparing

4: Prepared

5: Operational

127: Pre-Operational

Offset: 6: aktueller Fehler

30: Guarding fehlerhaft

31: Node hat Zustand verandert

32: Sequence-Fehler im Guarding-Protokoll

33: keine Antwort von einer Remote-Frame-PDO
34: keine Antwort wahrend der Konfiguration des Nodes
35: Profilnummer des Nodes stimmt nicht

36: Device Type des Nodes stimmt nicht

37: unbekannte SDO-Response empfangen

38: SDO-Syntax-Fehler

39: Node in STOP-Modus

Offset: 7: Anzahl Emergency-Meldungen

Offset: 8-47: Emergency-Buffer (-> Node-Beschreibung)

Die Daten enthalten den aktuellen Status. Im Emergency-Buffer stehen die zuletzt empfangenen
Emergency-Meldungen. Die Nodestatus-Bits sind im Diagnose-Eingang Box-State zusammengefalit.

11.2.5 DeviceNet

11.2.51 Beckhoff FC520x

Die FC520x ist eine DeviceNet Masterkarte mit einem (FC5201) bzw. zwei Kanalen (FC5202). Sie kann
sowohl als DeviceNet Master und-/oder als DeviceNet Slave betrieben werden. Im Master-Betrieb kdnnen
Daten mit bis zu 63 Slaves ausgetauscht werden. Fir den Austausch von 10-Daten stehen alle von
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DeviceNet definierten |0-Betriebsarten zur Auswahl. Durch die Unterstlitzung des Offline-Connection Sets
steht eine leistungsfahige Diagnoseschnittstelle zur Verfigung. Die Funktionalitat des "Auto-Device-

Replacements" ermdglicht den einfachen Austausch von defekten Knoten.

Kontextmenii

.ii Box anflgen. ..

'K Gerat [Gschen

{F} Orline Resst

‘B Gerat exportieren. .

ﬁ“‘ Gerat importieren. ..

.;',"o Ausschneiden Skrg+
Eopieren Skrg+C
E Einflgen Skrg+y
BB Einfigen mit Yerkn, Alt+Strg+y
Yd¢ 1d andern...

X Deakbiviert

“@ Binar-Datei For RunFile-Mode exportieren
il Binar-Datei auf FCS20x speichern

&ndern In

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt DeviceNet Slaves ("Boxen") an. Eine detaillierte Liste aller unterstitzten Boxen finden sie unter:

Ubersicht [» 345].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die FC520x Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf den DeviceNet Master.
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Karteireiter "FC5200"
Algernein  FC5200 | ADS | Box States | DPR&M (Onine) |

FCl Slotdrg: |E|-.-“-‘-..I’E| [OxF 1 003000) Search... |
b ac-d: IE PE Eanfiguratiar... |
Eaudrate: I RO0 k plead Earfiguration |
Operation bode: | TASKSYNCHRON P

St Time (sl [200 o1

B S Time e |2|:| Firrmware Update...

Sratet e ] |2EI

110 R R

Cycle Time [ps): |‘I oo

Estimated Cycle I

leyizeelhode

€% 1 aster
B |1I:|I:| :I ] Master/Slayve
Heartbeat Time [=]: ||:| ﬁ 7 Slave ;

PCI Slot/Irq: Zeigt an in welchem logischen PCI-Slot die Karte gefunden wurde und welcher IRQ ihr
zugewiesen wurde. Der IRQ wird nicht benutzt.

Search...: Hierliber werden alle gesteckten FC520x-Kanale gesucht, und es kann der gewlinschte
ausgewahlt werden. Bei einer FC5202 erscheinen beide Kanale A und B, die sich logisch wie zwei FC5201-
Karten verhalten.

PCI-Configuration...: Hiermit kann die Adresse der FC520x in den unteren Memory-Bereich (unterhalb von
1 MB) des PCs eingestellt werden.

Upload Configuration...: Hiermit wird das DeviceNet Netzwerk gescannt und alle gefunden Gerate werden
dem Device hinzugefugt (es darf keine Box angefiigt sein). Bei Beckhoff-Boxen wird die Konfiguration genau
ausgelesen, bei Fremdgeraten wird versucht, die zugehdrige EDS-Datei zu finden.

Firmware: Hier wird die aktuelle Firmware-Version der FC520x angezeigt.
Firmware Update...: Hierliber kann die Firmware der FC520x-Karte aktualisiert werden.

Stations-No.: Jeder DeviceNet-Teilnehmer bendtigt eine eindeutige Stations-Nr. (MAC-ID)- auch der
Master.

Baudrate: Hier wird die DeviceNet Baudrate eingestellt. Auswahlbar sind 125KBaud, 250KBaud und 500
KBaud

Operation Mode: In der Betriebsart CDLSYSNCHRON Ubernimmt die hochstpriore Task, die mit dem
entsprechenden Gerat verknlpft ist, die Ansteuerung des DeviceNet-Zyklus und ist somit mit dem Feldbus
synchronisiert. Alle anderen Tasks werden asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Shift-Time: Der DeviceNet-Zyklus wird durch den Echtzeit-Timer gestartet, aber nur wenn zum Zeitpunkt
des Timer-Uberlaufs, die TwinCAT-Task die Output-Daten bereits (ibergeben hat (Freischaltung der Output-
Daten). Das hat zur Folge, dass Echtzeit-Timer auf der Karte und die hochstpriore TwinCAT-Task zwar die
gleiche Zykluszeit haben, aber um eine bestimmte Zeitdifferenz zueinander verschoben sind, wobei die
Shift-Time grof3er als der maximale TwinCAT-Jitter plus die maximale Mapping-Time (s. Karteireiter Equi-
Diag) sein sollte.
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PLL-Sync-Time: Da der Echtzeit-Timer der Karte und die hochstpriore TwinCAT-Task mit der Zeit
auseinanderlaufen, muss der Echtzeit-Timer der Karte nachgeregelt werden. Die PLL-Sync-Time gibt die
Intervalle an, bei deren Uberschreiten der Differenz der Echtzeit-Timer der Karte nachgeregelt wird. Eine
kleine PLL-Sync-Time bewirkt dabei ein starkeres Schwingen der Zykluszeit des Echtzeit-Timers der Karte,
was einen gréleren Jitter zur Folge hat.

Safety-Time: Ruhezeit auf dem Bus vor dem Start des nachsten Zyklusses.
Cycle-Time: Hier wird die Zykluszeit der zugehdrigen héchstprioren Task angezeigt.
Estimated Cycle: Hier wird die voraussichtliche DeviceNet-Zykluszeit angezeigt.

10-Cycle Time: Legt die Zykluszeit der 10-Verbindungen fest. Dieser Wert wird als Default-Wert flr neu
angefiigte Boxen verwendet.

Heartbeat Time: Zykluszeit fir DeviceNet Heartbeat Nachrichten. Heartbeat Nachrichten dienen der
Uberwachung der sich im Netz befindlichen Knoten.

Karteireiter "ADS"

Die FC520x ist ein ADS-Device mit einer eigenen Net-ID, die hier verandert werden kann. Alle ADS-Dienste
(Diagnose, azyklische Kommunikation), die an die FC520x gehen, missen diese Net-ID adressieren.

Karteireiter "BoxStates (Diag)"
Allgemein| FCE200| DS Box States | DPRAM (Triine] |

b ac- D | T ext |
ﬂj 40 BowState: Mo emar
ﬂj 41 BowState: Mo emar

ﬂj 42 BowState: Ma erar
ﬂj 43 BowState: Mo error
Eﬂj a4 BowState: Mo eror
Lj 15 BowState: Mo ermor
.. JE BoxState: Mo emar

Hefresh

Hier wird eine Ubersicht aller aktuellen Box-States angezeigt.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [P 273]".

Diagnose Eingédnge

Die FC520x verfugt automatisch tUber verschiedene Diagnosevariablen, die den Zustand der Karte und des
DeviceNet Netzwerkes beschreiben:
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ER-FEGerat 1 (FC520x)
== [Gerdt 1-ProzeBabbild
= %! Einginge
- E-g&l Cyclelnfo
----- %1 DiagFlag
---@T GlobalState

SR FF Gerct 1 (FLE20:)

iofm Gerdt 1-Prozefabbild

- %1 Eingénge

- Bl Cyclelnfo

% cycleCounter
----- T emor

w iyl actualCycleTime

Cdlinfo:

CdlInfo.error: Zeigt die Anzahl der Slaves an, mit denen kein Datenaustausch mehr durchgefiihrt werden
konnte, nur wenn dieser Wert ungleich 0 ist, muss der BoxState der Slaves Uberpriift werden

Cdlinfo.cycleCounter: wird am Ende jedes DeviceNet-Zyklusses inkrementiert. Mit dieser Variable kann
festgestellt werden ob der letzte Zyklus beendet war, bevor die Task gestartet wurde

Cdlinfo.actualCycleTime: zeigt die aktuelle Zykluszeit in 4/25 us an, diese Variable wird nur aktualisiert,
falls alle Slaves im Datenaustausch sind (also CdlInfo.error gleich 0 ist)

DiagFlag: Zeigt an, ob sich die Diagnoseinformationen der Karte gedndert haben, die dann mit ADS-Read
ausgelesen werden kdnnen. Dazu ist die Net-ID der FC520x, die Port-Nummer 200 und die IndexGroup
0xF100 anzugeben. Der IndexOffset und die Lange beziehen sich dann auf die Diagnosedaten.

11.2.5.2 Hilscher CIFxx-DNM

Die CIF30-DNM ist eine DeviceNet ISA-Masterkarte.

Die CIF50-DNM ist eine DeviceNet PCl-Masterkarte.

Die CIF60-DNM ist eine DeviceNet PCMCIA-Masterkarte.

Die C104-DNM ist eine DeviceNet PC104-Masterkarte.

Das DPRAM der CIFx0-DNM ist 8 KByte grof3. Es werden keine Interrupts benutzt.

Die folgende Beschreibung bezieht sich auf die CIF30-DNM. Die anderen Karten unterscheiden sich aus
Sicht von TwinCAT nur durch den Formfaktor.

Kontextmenii

.i{ Box Anfligen...

'ﬁ: Gerat Lozcher...

@ Orline Reset

"B Gerat Exportieren...

g Box Importiersn. .

Box Anfiigen... <Einfg>
Flgt DeviceNet Boxen an.

Z.Zt. werden folgende Boxen unterstitzt (ndhere Beschreibung zu den Boxen folgen weiter hinten):
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Unterstitzte Boxen Beschreibung

BK5200 [r 289] Buskoppler

BK5210 [r 289] Economy Buskoppler

LC5200 [»_289] Low-Cost Buskoppler
DeviceNet Node [» 345] Allgemeines DeviceNet Gerat

Geriat Loschen... <Entf>

Entfernt die CIF30-DNM Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem DeviceNet.

Karteireiter "CIF-30 DNM"
Allgemein  CIF30-0MM | DFRAR [Elnline]l

Address: I|:|:.:|:;|':‘|'|:||:||:| [ AutcClear
¥ Suncron Mode

MACD: |0 — =
B G il Firmwuare:

eartBeat; |‘I|:||:| mz [J=dizabled] o For
Eaudrate; |5|:||:| k j
Wwatchdog: |I:| = ms [D=disabled) T—
Wendor 1D I'I 03 [Beckhaff]

Address: Hier wird die DPRAM Adresse der Karte eingestellt (CIF30-DNM und C104-DNM). Diese Adresse
wird auf der Karte gejumpert bzw. konfiguriert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC8000 bis
OxEEOOQQ in Schritten von 0x2000

PCI Slot/Ring: (CIF50-DNM) Angabe des logischen PCI-Slots in der die Karte gesteckt ist.
Search: Hieriber kdnnen im Rechner vorhandene CIFxx-CAN Karten gesucht werden

MAC-ID: Hier wird die Knotenadresse der Master (Scanner)-Karte eingestellt. Diese darf im Netz nicht
nochmals vergeben sein.

Heartbeat: Hier wird die Rate eingestellt, mit der die DeviceNet-Karte Heartbeat-Nachrichten absetzt (wird
derzeit noch nicht unterstitzt).

Baudrate: Hier wird die Baudrate eingestellt, mit der das DeviceNet betrieben wird.
Watchdog: Watchdog mit dem die DeviceNet-Karte TwinCAT Uberwacht.

VendorlD: Gibt die Vendor-ID an, mit der sich die Scanner-Karte im Netz identifiziert (z.B. im Duplicate MAC
ID Detection Protocol)

AutoClear: Ist diese Box angewahlt, so fuhrt der Ausfall eines Knotens zum Anhalten des gesamten Netzes,
ansonsten wird versucht, den Knoten wieder aufzunehmen und der Betrieb fortgesetzt.

Syncron Mode: Die hdchstpriore Task, die mit dem entsprechenden Gerat verknUpft ist, Gbernimmt die
Ansteuerung des Feldbuszyklus und ist somit mit dem Feldbus synchronisiert. Alle anderen Tasks werden
asynchron Uber entsprechende Puffer bedient.

Firmware Update... Hier kann die Firmware der CIFxx-DNM aktualisiert werden. Im Fenster erscheint die
derzeit geladene Firmwareversion - in rot, wenn TwinCAT eine aktuellere kennt und erwartet.
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Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter

Diagnose

"Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

Tab. 1: Global Flags

Error Co- Description Troubleshooting
de
0x00 No error
0x01 Ctrl: Parameter error Check Master Parameter
0x02 ACIr: Device stops the transmission to all Check cabling, Reconfigure Master
nodes
0x04 NExc: at least one node has not reached the = |Check ErrorRemAddr and ErrorEvent. inspect
data exchange state the field device indicated by ErrorRemAddr.
0x08 Fatal error because of heavy buserror Check cabling, inspect the field devices, may
one node makes trouble on the bus, Check
DeviceNet Voltage
0x10 Event: transmission errors were detected Check cabling, inspect the field devices, may
one node makes trouble on the bus, Check
Baudrate and MAC Id
0x20 NRdy: HOST is not ready Check TwinCAT System for generell errors
0x40 Duplicate Macld detected Check Masters Macld
0x80 Duplicate Macld Test active Check Baudrate and cabling, Master is may not
able to set up his Duplicate Mac Id messages
Tab. 2: Error Rem Addr
Error Co- |Description Troubleshooting
de
Station Number of faulted slave device Inspect the field device with the indicated MAC
Number id, Check ErrorEvent Diagnoses
255 Error inside Device Check Master Parameter, Check ErrorEvent
Diagnoses
Tab. 3: ErrorEvent (for ErrorRemAddr = 255, Error inside device)
Error Co- |Description Troubleshooting
de
57 Duplicate MAC Id detected Check the addresses of the field devices,
change Masters MAC Id
58 Master Config Error, download error of Master |Contact technical support
parameter
212 Failure in reading masters data base Contact technical support
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Tab. 4: ErrorEvent (for ErrorRemAddr = Station Number, Macld)

Error Co- |Description Troubleshooting
de
30 device access timeout, device stopped Inspect the field device, verify connections,
communicating check cabling
32 Device rejects access with unknown error code |Check IO features of the device, check explicite
access to device, check object class, instance
and attribute id
35 Device responses in allocation process with Check |0 features of the device, check explicite
connection error access to device, check object class, instance
and attribute id
36 Produced connection length is different to the |Check number of Bytes to be produced by the
configured one device, check devices IO configuration
37 Consumed connection length is different to the |Check number of Bytes to be consumed by the
configured one device, check devices |0 configuration
38 Device service response telegram unknown Contact technical support of the device
manufacturer
39 Connection already in Request Check cabling, inspect device, Master is not
able to set up a connection to the device
40 Number of CAN-message data bytes inread  |Contact technical support of the device
produced or consumed size response not manufacturer
matches expected one
41 Predefined Master- / Slave Connection Set Check number of Masters connected to the
already exists network, device my already in use by another
master
42 Polling 10 data length is different to the Check number of Bytes to be produced by the
configured one field device, check field devices 10
configuration, contact technical support of the
device manufacturer
43 Sequence Error in fragmented polling 10 Inspect device, contact technical support of the
transmission device manufacturer
44 Fragment Error in fragmented pollinglO Inspect device, contact technical support of the
transmission device manufacturer
45 Sequence Error in fragmented polling 10 Inspect device, contact technical support of the
transmission device manufacturer
46 Polling 10 data length is different to the Check number of Bytes to be produced by the
configured one device, check devices IO configuration, contact
technical support of the device manufacturer
47 Sequence Error in fragmented Change of Inspect device, contact technical support of the
State / Cyclic 10 transmission device manufacturer
48 Sequence Error in fragmented Change of Inspect device, contact technical support of the
State / Cyclic 10 transmission device manufacturer
49 Sequence Error in fragmented Change of State |Inspect device, contact technical support of the
IO transmission device manufacturer
50 Change of State / Cyclic 10 data length is Check number of Bytes to be produced by the

different to the configured one

device, check devices IO configuration, contact
technical support of the device manufacturer
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11.2.6 SERCOS

11.2.6.1 Beckhoff FC7501/FC7502

Die FC7501 ist eine einkanalige und die FC7502 eine zweikanalige passive SERCOS Karte (SERCOS =
SEriell Realtime COmmunication System) mit PCI Interface. Sie kann sowohl als Sercos Master und-/oder
als Sercos Slave betrieben werden. Es wird das Sercos Asic SERCON816 verwendet, dass neben 2 und

4MBaud auch 8 und 16MBaud untersttitzt. Z.Zt. sind die verwendeten Sender und Empfanger noch nicht fir
16 MBaud spezifiziert, so dass diese Eigenschaft noch nicht garantiert werden kann.

Kontextmenii

*‘ Box Anflgen. ..

'H' Gerat Lischen, .,
{F} Orline Resst

"B Gerit Exportieren. ..

5" Box Importieren, .

c'i'i';. Ausschneiden Skrg+
Eopieren Skrg+C
E, Einfligen Skrg+Y

BB Einfigen mit Yerkn,  Al+Strg+y
qd* 1d Andern...
X Disabled

Andern In [

Box Anfiigen... <Einfg>

Fligt SERCOS -Teilnehmer ("Boxen") an. Eine Liste aller unterstitzten Boxen finden sie unter: Ubersicht
[»_348].

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die FC750x Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf den Sercos Master, d.h. ein Phasenumschalten auf Phase 0 und dann wieder
auf die davor aktuelle Phase.
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Karteireiter "FC7500"
aligernein FC 7500 | Timing (Oniine] | Online | DPRAM (Oniine) |

PCISlotflig:  [16:4/9 (0xF1800000) ] FCI Cfg... |

Busz abzuchen. .. I

‘W atchdog: |5 ﬁ — Daterrate [ME aud)
o - fe 2 i B

MC Zuaniffzzeit; IEEIEI :I 153 ol 15
MC Shift Zeit; ] : s

I :I . — Sendeleiztung [m)
Zykluszeit [3-4): IEDDEI ps 095 3045
Zykluszeit (02 [2000 = s 1530 € Man

— Betriebzart

W] T e o =| ahne £+ Master, Sync bMaster

I :I . " Master, Sync Slave
[~ JT2 User. ID j +hps £ Slave, Syno baster
[ JTSeye User IEI :I +/ |z 71 Slave, Sync Slave
[T T3 User ] =~ +/pz

I = ¥ Startup auf Phase 4
[T T4 User IEI ﬁ +/- g

¥ Uberpriife Timing

PCI Slot/Irq: Zeigt an, in welchem logischen PCI-Slot die Karte gefunden wurde und welcher IRQ ihr
zugewiesen wurde. Der IRQ wird nicht benutzt.

Suchen...: Hierliber werden alle gesteckten FC750x-Kanale gesucht, und es kann der gewiinschte
ausgewahlt werden. Bei einer FC7502 erscheinen beide Kanale A und B, die sich logisch wie zwei FC7501-
Karten verhalten.

PCI-Cfg...: Hiermit kann die Adresse der FC750x in den unteren Memory-Bereich (unterhalb von 1 MB) des
PCs eingestellt werden.

Bus absuchen...: Hiermit wird der Sercos Ring gescannt und alle gefundenen Gerate werden dem Device
hinzugefugt. Bei Beckhoff-Boxen wird die Konfiguration genau ausgelesen.

Datenrate: Hier wird die Sercos Baudrate eingestellt. Auswahlbar sind 2MBaud, 4MBaud, 8MBaud und
16MBaud.

Sendeleistung: Hier wird die Sendeleistung des Transmitters in Abhangigkeit der dort verwendeten
Lichtwellenleiterlange eingestellt.

Betriebsart: Die FC750x kann sowohl als Sercos Master als auch als Sercos Slave verwendet werden. In
beiden Betriebsarten kann die Karte als Synchron Master (der PC und andere synchrone Gerate werden
erhalten vom Sync Master ihren Takt) oder als Synchron Slave (die Karte, bzw. der Kartenkanal, erhalt das
Sync Signal vom anderen Kanal oder Gber das Flachbandkabel von einer anderen Karte) verwendet werde.
Innerhalb eines PCs ist nur ein Synchron Master moglich. Werden bei einer FC7502 beide Kanale
verwendet, dann kann nur der A-Kanal (der Kanal, der naher am Motherboard ist) als Sync Master
verwendet werden.

Startup auf Phase 4: Wenn angewahlt, wird bei jedem TwinCAT Start versucht den Sercos Bus in Phase 4
und damit in den zyklischen Datenaustausch zu versetzen. Ist diese Option nicht angewahlt verbleibt die
Karte in Phase 2 und muss spater per ADS z.B. von der SPS in Phase 4 versetzt werden.

Uberpriife Timing: Wenn angewanhlt, wird in jedem Zyklus das exakte Echtzeitverhalten beim Zugriff auf die
Karte Uberwacht und bei Verletzungen (Istwerte werden zu frih gelesen oder Sollwerte werden zu spat
geschrieben) wird ein entsprechender Zahler, der in den Prozessdaten zu finden ist, inkrementiert. Die
Uberwachung benétigt nur sehr wenig Performance, so dass sie in normalen Anwendungen ohne Nachteile
mitlaufen kann. In Anwendungen mit sehr kurzer Zykluszeit und Performance Engpassen kann sie dagegen
abgeschaltet werden.

196 Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF Referenz

Watchdog: Das verwendete Sercos Asic SERCON816 besitzt einen Hardware Watchdog, der den
regelmaBigen Zugriff des PC's iberwacht und bei ausbleibenden Zugriffen die Phase 0 aktiviert. Hier kann
angegeben werden wie viele Zyklen Toleranz der Watchdog erlaubt. Mit einer Toleranz von 0 wird der
Watchdog deaktiviert.

NC Zugriffszeit: Hier wird angegeben, wie lange die NC bendtigt, um pro Zyklus die Istwerte zu lesen und
die Sollwerte zu schreiben. Dieser Wert wird nur fir die interne Zeitschlitzberechnung verwendet um bereits
im Vorfeld mégliche Zeitschlitzprobleme (vergl. Check Timing Errors) zu erkennen.

NC Shift Zeit: Mit Hilfe der NC Shift Zeit kann der Zeitpunkt, an dem die NC anféngt die Istwerte zu lesen
verschoben werden. Dieser Wert gibt die Anzahl der ps nach dem letzen AT an. Der Defaultwert von 50us
stellt im Normalfall sicher, dass auch bei geringem Jitter des Echtzeitsystems die ATs, und damit die
Istwerte, sicher beim Master angekommen sind, bevor die NC zugreift. Wenn mehr als ein Sercos Ring
verwendet wird, muss dieser Wert eventuell angepasst werden, da der NC Zugriff fiir alle Ringe gleichzeitig
erfolgt, das letzte AT des jeweiligen Ringes auf Grund der angeschlossenen Teilnehmer aber zu
unterschiedlichen Zeiten eintrifft. Da die Sercos Ringe auf dem Bus hardwaremaRig synchronisiert sind gilt
folgende Regel: Die NC Shift Zeit sollte bei allen Ringen so eingestellt werden, das die resultierende Zeit
tNcAccess (siehe Timing) bei allen Ringen etwa gleich ist. Aulierdem sollte die NC Shift Zeit bei keinem Ring
wesentlich kleiner als etwa 20 us betragen.

Cycle-Time(3-4): Hier wird die Zykluszeit der zugehdrigen héchstprioren Task angezeigt , diese wird in den
Phasen 3 und 4 verwendet .

Cycle-Time(0-2): Hier wird die Zykluszeit in den Phasen 0 bis 2 angegeben, die fir den Hochlauf des
Busses verwendet werden.

Die nachfolgenden Werte ermdglichen die interne Zeitschlitzberechnung zu beeinflussen, um bei
Kommunikationsproblemen oder Auslastungsproblemen noch einige ps zu verandern. Dieses sollte aber nur
durchgefiihrt werden, wenn entsprechendes Sercos Know-how vorliegt und die Einflisse abgeschatzt
werden kdnnen.

JT1 User: Der eingestellte Wert verandert den intern bei der Zeitschlitzberechnung errechneten Jitter JT1.
JT2 User: Der eingestellte Wert verandert den intern bei der Zeitschlitzberechnung errechneten Jitter JT2.

JTSCyc User: Der eingestellte Wert verandert den intern bei der Zeitschlitzberechnung errechneten Jitter
JTSCyc.

T3 User: Der eingestellte Wert verandert die intern bei der Zeitschlitzberechnung errechnete Zeit T3.

T4 User: Der eingestellte Wert verandert die intern bei der Zeitschlitzberechnung errechnete Zeit T4.
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Karteireiter "Timing (Online/Offline)"

Aligernein | FC 7500 Timing (Dffine] | Oriine |

sy | 2 e | 14 | MdtLen | dsT | dMDT [ | duc
2000 17a7 1984 1493 40 28 215 454 200

1] | ]
Addr | SLEM | MdtPas | o | 427 | Hwin |15 | ATMT | taTaT
1 oot 1 19 BT 12 500 2 2

2 0202 9 9 B1 12 500 2 2

3 003 17 173 B1 12 500 2 2

4 0404 25 250 B 12 500 2 2

5 0505 32 327 E1 12 500 2 2

al | 0

IEEEE R e

Der Timing-Karteireiter informiert Gber interne Details der Zeitschlitzberechnung. Da fir die
Zeitschlitzberechnung auch Parameter aus den Teilnehmern ausgelesen werden und in Berechnung mit
eingehen, wird zwischen einem Online und Offline-Modus unterschieden. Im Offline-Modus (TwinCAT ist
gestoppt) werden Defaultwerte fir die normalerweise aus den Teilnehmern ausgelesenen Timingwerte
verwendet, so dass diese Berechnung geringfligig von den tatsachlich verwendeten Werten abweichen
kann. Fir eine recht gute Abschatzung des Bustimings reicht die Offline-Berechnung in der Regel jedoch
aus. Im Online-Modus (TwinCAT ist gestartet und der Sercos Bus muss in Phase 3 oder 4 sein) werden die
exakten Werte angezeigt und geben dem fachkundigen Anwender genaueste Informationen Uber das Timing
auf dem Bus.

Die Grafik im unteren Teil gibt einen guten Uberblick tiber die erzeugte Buslast bzw. (iber die noch
vorhandenen Kapazitaten. Zwischen den beiden roten Master Steuer Telegrammen (MST) wird ein Sercos
Zyklus dargestellt. Nach dem MST senden die Teilnehmer als erstes ihre Antriebstelegramme (griin) und
nach der NC Shift Zeit beginnt die NC Zugriffszeit (gestrichelter Bereich), in der die NC die Istwerte
Ubernimmt und neue Sollwerte Ubergibt. Der nachfolgende freie Bereich bis zum Master Daten Telegramm
(MDT, blau) kennzeichnet noch "frei Buslast" und kénnte fiir weitere Teilnehmer bzw. zusatzliche Daten der
vorhandenen Teilnehmer genutzt werden.

Kurz hinter dem MDT wird vom Master bereits ein weiteres MST gesendet und damit der nachste Zyklus
gestartet. Die Zeiten T3 und T4 geben an, wann die Teilnehmer alle gleichzeitig die Sollwerte Gbernehmen
bzw. die Istwerte erfassen sollen.

198 Version: 1.6 TwinCAT 2



BECKHOFF Referenz

Karteireiter "Online"

Aligernein | FC 7500 | Timing (Oniine] Online | DPRAM (Oniine) |

aktuelle Phasze: | Setze Phase 0 I Setze Phase 1 I

4 Setze Phase 2 | Setze Phase 3 I

Setze Phaze 4 |

Uber den Online-Reiter kann die aktuelle Phase des Sercos Ringes ermittelt und verandert werden. Drei rote
Striche "---" als Phasenangabe deuten auf einen nicht geschlossenen Ring hin. Eine Phasenangabe der Art
"2->3" zeigt an, dass gerade eine Phasenumschaltung aktiv ist, die unter Umstanden langer dauern kann.

SERCOS basiert auf der Lichtwellenleitertechnik (LWL) und hat ein sehr deterministisches Zeitverhalten. Um
dieses Zeitverhalten zu erreichen, werden wahrend der Initialisierung im mehreren Phasen Parameter
zwischen Master und Antrieb ausgetauscht. Die Bedeutung der einzelnen Phasen wird in der folgenden
Tabelle dargestellt.

Phase Beschreibung

0 - Es wird in dieser Phase Uberpruft, ob der Lichtwellenleiterring physikalisch geschlossen ist

1 - Die Adressen der Antriebe im Ring werden auf Eindeutigkeit Uberprift. Jeder Antrieb muss
dabei den Empfang, eines an ihn gerichteten Telegramms, bestatigen.

2 - Jeder Antrieb tritt in azyklischen Datenaustausch mit dem Master. Dabei werden die im Antrieb

hinterlegten Zeiten fir die Zeitschlitzberechnung abgefragt.

- Der Master berechnet die Zeitschlitze und schreibt die spezifischen Werte zurtick in den
jeweiligen Antrieb

- Falls Startup-Parameter angegeben sind, werden diese jetzt in den Antrieb
heruntergeschrieben

3 - Das berechnete Timing ist ab jetzt aktiv

- Prozessdaten sind noch nicht aktiv / giiltig
4 - Prozessdaten sind ab jetzt gultig

- Uber Ctrl/Stat Bits kann der Antrieb nun in Regelung versetzt werden
- Die Initialisierung ist abgeschlossen

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMSs [P 2731". Nahtlos im Anschluss an das DPRAM des SERCON816
sind die Register des Asics ab Adresse 0x1000 zu sehen.

Diagnose Eingange

Die FC750x verfugt automatisch tGber verschiedene Diagnosevariablen, die den Zustand der Karte und des
Sercos Ringes beschreiben:
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=-E8 Device 1 (FC750x)

ActualPhase: Es wird die aktuelle Phase des Sercos Ringes angezeigt.

..... =4= Device 1-Image
= #! Inputs

w1 actualPhase

%1 Requestedrhase
T SystemState

%1 SystemError

T CycleTime

T TimingErrorcntl
%1 TimingErrorCntz
%1 RDistErrorcnt
%1 FibBrErrorcnt
%1 RErrErrarCnt

T MstLateErrorCnt
T MstEarlyErrarcnt

RequestedPhase: Es wird die aktuell angeforderte Phase (z.B. von der SPS) angezeigt. Die Karte bzw. der

Treiber versucht gerade diese Phase zu aktivieren.

SystemState: Gibt genaueren Aufschluss tber die momentane Phase:

0xEO001 = Phase 0
0xE002 = Phase 1
0xEO003 = Phase 2
0xEO004 = Phase 3
OxEO005 = Phase 4
OxEO008 = Break

0xEO011 = Phase switch 0 -> 1
0xE012 = Phase switch 1 -> 2
0xE013 = Phase switch 2 -> 3
0xEO014 = Phase switch 3 -> 4

SystemError: zeigt den aktuellen Fehler an:

0x0000 = No error

0x8005 = Drive addresses are incorrect
0x8006 = HS-timeout (service channel)
0x8007 = Double AT-failure

& 0x8009 = LWL-bus is interrupted

0xD002 = Switch from 2->3 failure (S-0-0127)
0xD003 = Switch from 3->4 failure (S-0-0128)
0xF001 = Configuration error (actual/nominal channel)
0xFO002 = Error in the time slot calculation
0xF003 = Incorrect phase setting by the NC
0xF004 = Internal error

0xF005 = Error lifecounter

0xF008 = Double MDT-failure

0xF009 = Double MST-failure

0xFOOA = Sync-In signal failure

TTimingErrorCnt1/b>: Ein Zahler, der inkrementiert wird, wenn die NC zu spéat neue Sollwerte liefert

('Oberpriife Timing" muss angewihlt sein).

TimingErrorCnt2reme: Ein Zahler, der inkrementiert wird, wenn die NC zu friih auf die Istwerte

zugreift ('Uberpriife Timing" muss angewihilt sein).

RDistErrorCnter zerstort empfangene Telegramme zdhlt (vergl. RDIST im Reference Manual des

SERCON&816). Ursache konnte eine falsche Baudrate sein.

FibBrErrorCnt: Ein Fehlerzahler, der zerstort empfangene Telegramme zéhlt (vergl. FIBBR im

Reference Manual des SERCON816). Ursache kénnte eine falsche Baudrate sein.

RErrErrorCnt: Ein Fehlerzahler, der verlorene oder zum falschen Zeitpunkt empfangene Telegramme zahit

(vergl. RERR im Reference Manual des SERCON816).
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MstLateErrorCnt: Ein Fehlerzahler, der zu spat empfangene MSTs zahlt (vergl. MSTLATE im Reference
Manual des SERCON816).

MstEarlyErrorCnt: Ein Fehlerzahler, der zu friih empfangene MSTs zahlt (vergl. MSTEARLY im Reference
Manual des SERCON816).

11.2.6.2 Indramat SERCANS SCS-P (ISA) und sci-worx SERCANS PCI

Die SERCANS SCS-P ist eine SERCOS Masterkarte fiir bis zu acht Achsen. Sie wird sowohl als ISA wie
auch als PCI Typ unterstutzt.

Das DPRAM der SERCANS SCS-P ist 4 KByte gro3. Es wird ein Interrupt genutzt, den die Karte auslost und
im TwinCAT System zur Synchronisierung genutzt wird.

Kontextmenii

"c Box Anfligen...

K Gerat Lozchen...

@ Orline Beset

‘B Gerat Exportieren...

5" Box Impartieren. .

Tab. 5: Box Anfiigen... <Einfg>

Unterstiitzte Boxen Beschreibung
SERCOS Achse [P 349] Sercos Achse
BK7500 [» 293 Buskoppler

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die SERCANS SCS-P Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Karteireiter "Sercans SCS-P"

Address: DxD2000 - Search... | —DataRate————
I J = 2 MByte/s

Cyelic IRO: |? =] 4 MBEyteds
— Language

Life Counter Diff: ||:| = Cycle %' Geman

Wt ait Time: II:I ﬁ pE " Englsh

Send Power: |5|:| :I i — Phazes Switch
: " Dizabled

MC Access Time: |3[|[| j TE & Enabled

IR G Shift: IEI:I = s " Protected

Sync Master W
FPhase 4 v
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Adresse: ISA: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf
der Karte gejumpert und kann folgende Werte annehmen: von 0xC0000 bis OXEF000 in Schritten von
0x1000

PCI: Hier wird die PCI Slotnummer und der PCI Interrupt sowie DPRAM Adresse angezeigt.

Suchen: Hiertiber kdnnen im Rechner vorhandene SERCANS-Karten von dem entsprechenden Typ (ISA /
PCI) gesucht werden.

Cyclic IRQ: Hierlber wird der zyklische Interrupt eingetragen, den die benutzt. Er muss mit der
Karteneinstellung (Jumper, nur ISA) Gibereinstimmen. Der nichtzyklische Interrupt der Karte wird nicht
bendtigt und darf auf der Karte nicht gejumpert werden (nur ISA).

Sync Master: Vergleiche "Synchronisierung mehrerer SERCANS-Karten".

Phase 4: Hierliber wird angegeben, ob beim TwinCAT System Start die Karte in Phase 4 hochfahren soll,
ansonsten bleibt sie in Phase 2 stehen und kann spater per ADS in Phase 4 versetzt werden.

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"

Synchronisierung mehrerer SERCANS Karten
Synchronisierung mehrerer SERCANS Karten

Werden mehr als acht Achsen bendtigt, miissen 2 oder mehrere SERCANS Karten eingesetzt werden.
Diese Karten missen untereinander synchronisiert werden, da nur eine Karte das TwinCAT System steuern
kann. Die Karte, die TwinCAT synchronisiert wird als "Sync Master" bezeichnet und die entsprechende
Checkbox darf nur bei dieser Karte angewabhlt sein. Die Vorgehensweise bei der Synchronisierung
unterscheidet sich, ob ISA oder PCI Karten eingesetzt werden, eine gemischte Verwendung von ISA und
PCI Karten ist nicht moglich!

Synchronisierung von ISA Karten

Bei den "Slave" Karten muss der gleiche zyklische Interrupt eingestellt werden wie bei der "Master" Karte.
AuRerdem muss die Verbindung J100 auf der Riickseite der Karte getrennt werden (die Leiterbahn muss
durchtrennt werden)! J100 befindet sich auf der Rickseite neben den durchgesteckten Interrupt-Jumpern.
Soll die Karte spater wieder als Master eingesetzt werden, so ist J100 durch einen Létpunkt wieder zu
schlielRen.

Synchronisierung von PCI Karten

Bei PCI Karten erfolgt die Synchronisierung tber ein 10poliges Flachbandkabel (abgewinkelte
Flachbandbuchse an der Oberseite), liber das alle SERCANS Karten parallel verbunden werden. Aufierdem
muss bei der "Master" Karte am J108 ein Jumper zwischen PIN 1 und 2 gesetzt werden. Auf den "Slave"
Karten darf dieser Jumper nicht gesetzt werden.

11.2.7 EtherCAT(Direct Mode)

11.2.71 EtherCAT(Direct Mode) "Online" tab:

EtherCAT (Direct Mode) ist ein Realtime-Ethernet-Gerat, das nur das EtherCAT-Protokoll unterstitzt. Intern
verwendet es die gleichen Netzwerktreiber wie das Standard-Realtime-Ethernet-Gerat (siehe Ethernet
Miniport (Real-Time) [P_244]). Die Installationsanweisungen flr die Netzwerktreiber kdnnen unter Anhang C

[»_419] eingesehen werden. Das EtherCAT (Direct Mode) Gerat sollte verwendet werden, wenn nur
EtherCAT-Slave-Gerate an den Netzwerkadapter angeschlossen sind. Es bietet zusatzliche Funktionen, die
im Standard-Realtime-Ethernet-Gerat nicht verfligbar sind. Wenn Sie nach dem Gerét scannen, sollte
mindestens ein EtherCAT-Slave-Gerat mit dem Gerat verbunden sein, ansonsten wird das Rt-Ethernet-Gerat
ausgewahlt. Um den Geratetyp von Realtime-Ethernet-Gerat auf EtherCAT (Direct Mode) zu &ndern,
mussen Sie das Kontextmeni des Gerats in der Baumansicht des Systemmanagers 6ffnen. Dann missen
Sie den Mendueintrag "Change To/ EtherCAT(Direct Mode)" auswahlen:
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=B 5¥STEM - Configuration
@ Real-Time Settings
[B* additional Tasks
ﬁ Route Settings
BB rc - Configuration
BB PLC - Configuration
B Cam - Configuration
= ! I - Configuration
=B 1/O Devices
i FlDevice 1 (RT-Ethernet)
i"ﬁ Mappings

B dppend Box...
B Delete Device

{F} Orline Reset
{'}, Cnline Reload (Config Mode only)
Online Delete (Config Mode only)

‘B Export Device. ..

ﬁ“‘ Import Bo, ..

%, Sran Boxes...

¥ ocut Chrl42
Chrl+C
Chrl+y

BB Paste with Links B+l

Yd change Id...

X Disabled

Change Ta

EtherCaT (Direct Mode)

Registerkarte EtherCAT(Direct Mode) "Adapter"

Nach dem Hinzufiigen eines EtherCAT (Direct Mode) zur E/A-Konfiguration [» 99] ist auf der rechten Seite

die Registerkarte "Adapter" verfligbar:
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| Aligemeir | Adapter | EtherCAT | Online|

Bezchreibung: Local Area Connection .i-[ffmr:lliﬁ.T-lntel F'EI“Ethernet Adapter - Virtual |
Gerate Mame: 'xD E"v"!_l_:_l_f'\{EEEE'-EEIEF"-FEFD-454&-8335-44E992242E€1 3 |
MAC Adresse: |00 04 6152 d7 3 ] 4 Suchen... ]
IP Adresse: |169.254.66.204 [255.255.0.0) | [ Compatible Devices... |

Freemn Zyklus [mz]; rE
[ E4t zpermen nach Link Fehler

[] Promiscuous Mode [use with MetmonE thereal only]

Der aktuell ausgewahlte Ethernet-Adapter wird auf dieser Registerkarte "Adapter" angezeigt.

Suchen...: Sucht nach TwinCAT Real-Time Ethernet kompatiblen Geraten [P 244] und zeigt diese an.

MAC Adresse: MAC Adresse des Ethernet-Controllers

IP Adresse: Einstellungen aus der Windows-Registrierung. Diese kénnen unter "Systemsteuerung |
Netzwerk- und Freigabecenter" im Abschnitt TCP/IP ‘Eigenschaften...' geandert werden. Wenn Realtime-
Ethernet und "normales" Ethernet auf demselben System mit zwei verschiedenen Netzwerkadaptern
verwendet werden, miissen sich die Subnetzadressen dieser Adapter (NICs) unterscheiden! Dennoch
mussen die zu Realtime-Ethernet gehérenden Gerate mit der gleichen Subnetzadresse (die ersten beiden
Quadrupel) konfiguriert werden wie der Ethernet-Miniport-Adapter und natirlich auch umgekehrt.

Freerun Zyklus: Die Zykluszeit, die verwendet wird, wenn Free-Run [P 22] aktiv ist (nur Config Mode
[»_13]1), kann hier eingestellt werden. Die Zykluszeit im Run Mode ergibt sich automatisch aus dem Verweis
auf die Task mit der héchsten Prioritat, die mit den Variablen des Adapters oder einer seiner Knoten
verknupft ist.

E/A sperren nach Link Fehler: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird der Prozessdatenaustausch
nach einem behobenen Verbindungsproblem (z. B. wenn das Netzwerkkabel abgezogen wurde) nicht
automatisch wieder aufgenommen. In einer solchen Situation ist stattdessen ein E/A-Reset erforderlich.

Promiscuous Mode(use with Netmon/Ethereal only): Dieses Kontrollkdstchen sollte nur aktiviert werden,
wenn man den Netzwerkverkehr mit Tools wie Ethereal oder dem Microsoft Network Monitor aufzeichnen
modchte. Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, kopiert das Realtime-Ethernet-Miniport-Geréat alle
Frames in die NDIS-Protokollschicht von Windows. Dadurch kénnen die Protokoll-Treiber die Frames
erfassen.
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Registerkarte EtherCAT(Direct Mode) "EtherCAT"

Metld: [1 7216.2131.21 i [ Advanced Settings... ]
[ E wpart Configuration File... ]
[ Sync Unit Azsignment. . ]
[ Topology... ]
Frame = Cmd | Addr Len Wi Sync Unit | Cocle [mz] | Utliz... Size / Duration [ps]
1] LRw  Om000M0000 15 ] <default: 5,000
1] Lwh o Om0000e00 1 2 <default: 5,000
1] LRD  O=00020000 1 1 5.000
1] BRD  Os07300000 2 E 5.000 016 83/8586
016
£ |
[

Netld: Dies ist die Netld des EtherCAT-Master-Gerats. Die Netld ist ein Parameter, der fiir die
Kommunikation mit dem EtherCAT-Master-Gerat iber ADS erforderlich ist. Der ADS-Port des EtherCAT-
Masters ist immer OxFFFF(65535) und der Ads-Port eines EtherCAT-Slave-Gerats ist gleich der festen

Adresse (siehe EtherCAT Addr [P 366]) des Slaves.

Advanced Settings...: Offnet den Advanced Settings [» 228] Dialog. Dieser Dialog enthalt zusatzliche
Einstellungen fiir das EtherCAT-Master-Gerat.

Export Configuration File...: Erzeugt die XML-Masterkonfigurationsdatei. Diese Datei beschreibt die
Prozessdaten und die Frames, die wahrend der EtherCAT-Zustandsiibergange gesendet werden.

Sync Unit Zuordnung...: Offnet den Dialog "Sync Unit Zuordnung". Dieser Dialog kann verwendet werden,

um EtherCAT-Slave-Gerate zu separaten Sync Units zu gruppieren.

Topology...: Offnet den "Topology" Dialog. Dieser Dialog zeigt die Topologie der konfigurierten EtherCAT-

Slave-Gerate an.

Die untere Listenansicht zeigt alle zyklischen EtherCAT-Kommandos an, die vom EtherCAT-Master
gesendet wurden:
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Spalte Beschreibung

Frame Der zyklische Frame, in dem das EtherCAT-Kommando enthalten ist. Ein EtherCAT-Frame
kann ein oder mehrere EtherCAT-Kommandos enthalten.

Cmd Der Typ des Kommandos.

Addr Adresse des Datenbereichs der EtherCAT-Slave-Gerate, die dieses Kommando anspricht.

Wenn das EtherCAT-Kommando eine logische Adressierung (LRW, LW oder LR) verwendet,
gibt "Addr" die logische Adresse an. Ansonsten geben die oberen 16 Bit immer die
physikalische Speicheradresse an und die unteren 16 Bit entweder die feste Adresse des
Gerates (siehe EtherCAT Addr) oder die Auto-Inkrement-Adresse des Gerates (siehe Auto
Inc Addr abhangig vom Typ des Kommandos)

Len Lange des Datenbereichs.

wC Erwarteter Working Counter. Jeder EtherCAT-Slave, der durch ein EtherCAT-Kommando
angesprochen wird, inkrementiert den Working Counter. Wenn es sich um ein Logical Read
Write(LRW)-Kommando handelt, erhéht jedes Schreiben von Daten in ein EtherCAT-Slave-
Gerat den Working Counter um 2 und jedes Lesen von Daten aus einem EtherCAT-Slave-
Geréat erhoht den Working Counter um 1.

Sync Unit Sync Unit, zu der das EtherCAT-Kommando gehort.

Cycle Zykluszeit, mit der der Frame gesendet wird.
Time(ms)

| Adapter | EtherCAT | Onine |

| Mo Aaa || Hame Ctate CRC

H 1 1001 Klemme 1 [EK1100) op 1]
j 2 1002 Klemme 2 (EL1014) op 1]
M3 1003 Klemme 3 [EL3152) op 0
' 4 1004 Klemme 4 [EL2004) opF 1]
| M5 1005 Klemme 5 [EL2004] op 0
| BRI G 1006  Klemme 7 [ELSE00) op 1] :
% 5|
Actual State: 'EIF' Send Frames: 'ISEIE
[ [ it ] [ Pre-Op ] [SafE-Dp] [ Op ] Frames / zec: .]EM
[ Clear CRC ] [ Clear Frames ] Lozt Frames: 0 :

Actual State: Zeigt den aktuellen Status des EtherCAT-Master-Gerats an.

Send Frames: Zeigt die Anzahl der vom EtherCAT-Master-Gerat gesendeten Frames an.
Frames / sec: Zeigt die Anzahl der gesendeten Frames pro Sekunde an.

Init: Fragt den "Init"-Status vom Master an.

Pre-Op: Fragt den 'Pre-Op'-Status vom Master an.

Safe-Op: Fragt den "Safe-Op"-Staus vom Master an.

Op: Fragt den 'Op'-Status vom Master an.

Clear CRC: Loscht die CRC-Zahler der EtherCAT-Slave-Gerate.

ClearFrames: Setzt den im Eingabefeld "Send Frames" angezeigten Zahler auf O zurick.
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Die Listenansicht zeigt alle EtherCAT-Slave-Gerate und ihre entsprechenden Zustande und CRC-Zahler:

Spalte Beschreibung

No Physikalische Position des Gerats im Kommunikationsring

Addr Feste Adresse (siehe EtherCAT Addr) des Slave-Gerats.

Name Name des EtherCAT-Gerates

State Status des EtherCAT-Slave-Gerates. Der Status kann entweder INIT, PRE-OP, SAFE-OP

oder OP sein. Wenn das Gerat vom Master nicht gefunden wird oder der Slave den Status
nicht andern kann, wird ERR + der letzte bekannte gliltige Status angezeigt.

CRC CRC-Zahler des EtherCAT-Slave-Gerates. Wenn ein einzelnes Slave-Gerat in der Liste

ausgewahlt wird, werden die CRC-Zahler der Ports A, B und C (falls verwendet) in Klammern
aufgefihrt.

Um einen bestimmten Status von einem einzelnen EtherCAT-Slave-Gerat abzufragen, muss man mit der
rechten Maustaste auf das Slave-Gerat in der Listenansicht klicken. Dies 6ffnet das folgende Kontextmen:

Request 'TMIT' skate
Request 'PREOP stake
Request 'SAFEQF' skate
Request 'OP' stake

Request 'BOOTSTRAP state
Clear 'ERRIOR skate

EEPROM Update. ..
Firrmware Update. .

Nun kann man einen der Menlpunkte "Request 'xxx' state" auswahlen, um das Gerat in einen anderen
Zustand zu versetzen.

11.2.7.2 Additional Diagnostic information

=-E§ Device 1 (EtherCAT)
+ Device 1-Image
=f= Device 1-Image-Info
SR irpts |
%1 FrmOSkate
T Frm'WeSkate
&1 SlaveCount
&1 Devshate

FrmXState: Variable vom Typ WORD (oder UINT), die den Status des Frame X anzeigt. Fur jedes
EtherCAT-Kommando im Frame ist ein Bit in FrmXState reserviert:

Bit Beschreibung

0 (0x0001) 1. EtherCAT-Kommando nicht gesendet (NOP angefordert)
1 (0x0002) 2. EtherCAT-Kommando nicht gesendet (NOP angefordert)
2 (0x0004) 3. EtherCAT-Kommando nicht gesendet (NOP angefordert)
14 (0x4000) 15. EtherCAT-Kommando nicht gesendet (NOP angefordert)
15 (0x8000) kompletter Frame nicht gesendet

FrmXWcState: Variable vom Typ WORD(oder UINT), die die Working-Counter-States der einzelnen
EtherCAT-Kommandos des zyklischen Frame X anzeigt. Fur jedes EtherCAT-Kommando im Frame ist ein
Bit in FrmXWcState reserviert:
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Bit Beschreibung

0 (0x0001) falscher Working Counter vom 1. EtherCAT-Kommando
empfangen

1 (0x0002) falscher Working Counter vom 2. EtherCAT-Kommando
empfangen

2 (0x0004) falscher Working Counter vom 3. EtherCAT-Kommando
empfangen

14 (0x4000) falscher Working Counter vom 15. EtherCAT-Kommando
empfangen

15 (0x8000) kompletter Frame fehlt

Ein EtherCAT-Frame kann aus einem oder mehreren EtherCAT-Kommandos bestehen. Jeder dieser
Kommandos hat einen erwarteten Work Counter-Wert. Das heil3t, der Master weil}, wie viele Slave-Gerate
durch ein einzelnes Kommando angesprochen werden und kann den zu erwartenden Working Counter
berechnen. Wenn der Master einen falschen Working Counter empfangt, bedeutet dies, dass ein oder
mehrere Slaves ein Problem haben. In diesem Fall wird das entsprechende Bit in FrmXWcState gesetzt.

Im obigen Beispiel wird wahrend der Prozessdatenkommunikation nur ein Frame (Frame0) zyklisch
gesendet. In der Registerkarte "EtherCAT" des EtherCAT-Gerates kann man die einzelnen zyklischen
Frames und die darin enthaltenen EtherCAT-Kommandos sehen:

Metld: 17216213121 | [ Aidvanced Settings... ]
[ E wport Configuration File... ]
Frame Crmd Addr Len Wit Cycle [mz] - Svnc Unit Itilization [%]
1] LR 0x00070000 1 2 0.00o0 <default:
0 BRD Ox01300000 2 2 0.000 n.oo

0.00

Das erste Kommando ist ein logischer Lese- und Schreibbefehl und der zweite ein Broadcast-Lesebefehl.
Der LRW-Kommando ist fir das Lesen der Eingange und das Beschreiben der Ausgange eines oder
mehrerer Slave-Gerate zustandig. Das Kommando BRD (Broad Cast Read) liest die kombinierten Zustande
aller Slaves aus.

Slave Count: Anzahl der an den EtherCAT-Master angeschlossenen Slave-Gerate.

DevState: Geratestatusinformationen als WORD- (oder UINT-) Variable, nimmt die folgenden Werte an:
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Bit Beschreibung:
0 (0x0001) Link-Fehler erkannt.
1 (0x0002) E/A gesperrt nach Link-Fehler (E/A-Reset erforderlich)
2 (0x0004) Link-Fehler (Redundanzadapter)
3 (0x0008) Fehlen eines Frames (Redundanz Modus)
4 (0x0010) Keine Senderessourcen mehr vorhanden (E/A-Reset
erforderlich)
5 (0x0020) Watchdog ausgeldst
6 (0x0040) Ethernet-Treiber (Miniport) nicht gefunden
7 (0x0080) E/A Reset aktiv
8 (0x0100) Mindestens ein Gerat im 'INIT'-Status
9 (0x0200) Mindestens ein Gerat im 'PRE-OP'-Status
10 (0x0400) Mindestens ein Gerat im 'SAFE-OP'-Status
11 (0x0800) Mindestens ein Gerat zeigt einen Fehlerzustand an
12 (0x1000) DC not in sync

Die Bits 8-11 der Variable des Geratestatus zeigen an, ob sich ein oder mehrere Slave-Gerate in einem
bestimmten Status befinden. Wahrend der Prozessdatenkommunikation befinden sich die Slaves im Status
Operational. In diesem Fall sind die Bits 8-11 auf O gesetzt. Befindet sich ein Slave-Gerat im Status Init statt
Operational, ware das Bit 8 gesetzt (DevState = 0x0100).

EtherCAT-Slave-Gerat

Zusatzlich zu den Diagnoseeingangen der EtherCAT-Gerate verfugt jedes Slave-Gerat Uber eine optionale
Diagnose-Eingangsvariable namens WcState:

=™ Term 2 (EL2004)
$| Channel 1
$| channel 2
$| channel 3
$| Channel 4
& ‘Westate

[ ] ][]

WocState: Variable vom Typ BOOL, die den Working Counter-Staus des EtherCAT-Slave-Gerates anzeigt.
Ein Wert von 0 bedeutet einen gtiltigen Working Counter und ein Wert von 1 einen ungtltigen Working
Counter. Wenn der Working Counter ungliltig ist, bedeutet dies, dass das EtherCAT-Kommando, das fir die
Aktualisierung der Ein- und Ausgange fir dieses Gerat zustandig ist, einen falschen Working Counter hat.
Da dieses Kommando mehr als 1 Slave-Gerat ansprechen kann, wird die Variable WcState aller beteiligten
Gerate auf unglltig gesetzt und man kann das Gerat, das das Problem verursacht, nicht mit Hilfe dieser
Variable bestimmen. Um festzustellen, ob ein einzelnes Slave-Gerat ein Problem hat, kann man mit Hilfe der
Variablen InfoData.State den Status des Gerates auslesen.

=B} Device 1 (EtherCAT)
=t= Device 1-Image
== Device 1-Image-Info
&1 Inputs
#| outputs
=8
&1 ChangeCnk
%1 Devld
SaT AmshetId

Wenn "Info Data" aktiviert ist (siehe Master-Einstellungen [P 228]), wird das "Info"-Gerateabbild dem
EtherCAT-Gerat hinzugefugt. Zusatzlich wird dem EtherCAT-Gerat und den angeschlossenen EtherCAT-
Slave-Geraten ein Eintrag "InfoData" hinzugeflgt. 'InfoData’ enthalt Eingangsvariablen, die Informationen
Uber das EtherCAT-Gerat liefern, die sich normalerweise nicht sehr oft andern. Variablen, die auf die "Info"-
Bildern abgebildet werden, werden nicht zyklisch aktualisiert, sondern nur, wenn das Abbild sich geandert
hat.
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ChangeCnt: Die ChangeCnt zeigt an, wie oft sich der Inhalt des Abbildes geandert hat.
Devld(optional): Dies ist die Gerate-ID des EtherCAT-Gerats.

AmsNetld(optional): Die AmsNetld ist ein Parameter, der flr die Kommunikation mit dem EtherCAT-
Master-Gerat Uber ADS erforderlich ist. Der ADS-Port des EtherCAT-Masters ist immer OxFFFF(65535) und
der Ads-Port eines EtherCAT-Slave-Gerats ist gleich der festen Adresse (siche EtherCAT Addr) des
Slaves.

EtherCAT-Slave-Gerat

=31 Axis 7 (AX2000-B110)

%T Inputs
.l Cutpuks
§ wWistate
=@

&1 State

ST Adsaddr
%1 Chno

State: Die Variable "State" enthalt den aktuellen EtherCAT-Status und den Verbindungsstatus des
EtherCAT-Slave-Gerats.

Wert Beschreibung

Ox__ 1 Slave im 'INIT'-Status

O0x 2 Slave im 'PREOP'-Status

O0x 3 Slave im 'BOOT'-Status

Ox 4 Slave im 'SAFEOP'-Status
Ox__ 8 Slave im 'OP'-Status

0x0010 Slave meldet Fehler

0x0020 Ungliltige vendorld, productCode... lesen
0x0100 Slave nicht vorhanden

0x0200 Slave meldet Link-Fehler
0x0400 Slave meldet fehlenden Link
0x0800 Slave meldet unerwarteten Link
0x1000 Kommunikations-Port A
0x2000 Kommunikations-Port B
0x4000 Kommunikations-Port C
0x8000 Kommunikations-Port D

AdsAddr( optional ): Die Variable "AdsAddr" enthalt die Ams netld und den Ams port des Slave-Gerats.
Dies sind notwendige Parameter, um mit dem EtherCAT-Slave-Geréat Uber ADS zu kommunizieren. Die
Variable "AdsAddr" wird standardmaRig hinzugefugt, wenn der Slave eine Mailbox unterstutzt.

ChnoO (nur bei Antrieben optional): Antriebskanal.

Zusatzliche nicht-zyklische Diagnoseinformationen finden Sie auf der Registerkarte Online [P 202] des
EtherCAT-Geréts.

11.2.7.3

ADS Interface

Azyklische Daten kénnen Gber ADS-Read- oder ADS-Write-Kommandos zum oder vom EtherCAT-Gerat
Ubertragen werden. Es ist moglich, mit den Mailboxen von EtherCAT-Slave-Geraten tber ADS zu
kommunizieren. Jedes EtherCAT-Gerat hat seine eigene Net-ID. Der Port hangt vom jeweiligen Ads-Dienst

ab:
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Port

Beschreibung

65535 (OXFFFF)

Allgemeine Ads-Dienste, die direkt vom Master gehandhabt werden.

Gerates)

0x1 - OXFFFE (feste
Adresse eines Slave-

Dies ist ein Ads-Dienst, der sich an ein einzelnes Slave-Gerat richtet. Die
Portnummer ist die gleiche wie die EtherCAT-Adresse

Die Netld finden Sie im Eingabefeld "Netld" auf der Registerkarte EtherCAT des EtherCAT-Master-Gerats:

Metld [17216.2131.21 [ Emueiterte Einstellungen... ]
[ E xport K.onfigurationzdatei. . ]
[ Sync Unit Zuordnung... ]
[ Topologie. . ]
Frame = Crnd Addr Len Wi Sync it Cycle [ms]  Utilization [Z] Size / Du!
[0 LR Ow000700o00 7 2 <default: R.000 !
] LR O«00070200 1 1 <default: R.000
1] LRD 00080000 1 1 5000
1] BRD 0«01300000 2 4 5000 014 h/ 792
014
< | >
1

Die Netld kann auch aus der Variablen InfoData.AmsNetld ausgelesen werden:
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. Untitled - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeten Aktionen Apsicht Optionen 2

DEBH 50 JRET AD B aavdd 0% @)% 2Q[a2 woe &

o) Bl SvSTEM - Kanfiguration — e
I o - Konfigueation | Variable | Flags | Driine
' MC - Konfiguration .
B 5Ps - kanfiguration e ‘M 10028302101 ‘
i Mocken - Konfiguration Newer Wert: e ST
= {84 E/4 - Konfiguration

- EfA G Amshletld o EtherCAT device

= B Gerat 1 (EtherCAT) Kommentar

= Gerdt 1-Prozefiabbild
== Gerdt 1-Prozeffabbid-Info
EEJ---%T Eingange

Eﬂ---‘l fusgange

=-§ InfoData

W] ChangeCnt

% Devld
=Rl nshictd
----- G dmshetTd[0]
----- G dmshletTd[1]
----- G dmshletTd[2]
----- &1 ArnshetId[3]
----- &1 ArnshetId[4]
----- T ArnshetId[5]
- Klemme 1 (EK1100)
&8 Zuordnungen

Berai Lok (172.16.2.131.1.1) [Tl

Master Ads Port (OxFFFF)

In der folgenden Tabelle sind die vom EtherCAT-Master-Port (OxFFFF) unterstlitzten Ads-Kommandos
aufgefihrt:
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Index
Group

Index Off-
set

Zugriff

Datentyp

Beschreibung

0x00000003

0x00000100

R

UINT16

Gibt den aktuellen Status des Masters zurtick. Die
folgenden Werte werden von diesem Dienst
zurlickgegeben:

0x0000: Init Status

0x0002: Pre-Operational Status
0x0003: Bootstrap Status
0x0004: Safe-Operational Status
0x0008: Operational Status

0x00000003

angeforderte
r Status

W

Status von Master anfordern.

0x00000006

0x00000000

R

UINT16

Gibt die Anzahl der projektierten Slaves zurtck.

0x00000007

0x00000000

R

UINT16[nSI
aves]

Gibt die festen Adressen aller Slaves zurick.

0x00000009

0x00000000

R

{

Gibt den EtherCAT-Status und den Link-Status aller
Slaves zurlick:

BYTE

EtherCAT-Status eines Slaves. Der Status kann
einen der folgenden Werte annehmen:

0x0000: Init Status

0x0002: Pre-Operational Status
0x0003: Bootstrap Status
0x0004: Safe-Operational Status
0x0008: Operational Status

Zusatzlich kénnen folgende Bits gesetzt werden:
0x0010: Fehlerstatus

0x0020: Ungultige VPRS( Vendorld, Product Code,
RevisionsNo oder SerialNo)

0x0040: Fehler beim Initialisierungskommando

BYTE

Link-Status eines EtherCAT-Slaves. Der Link-Status
kann aus einer ODER-Verknipfung der folgenden
Bits bestehen:

0x0000:
0x0001:
0x0002:
0x0004:
0x0008:
0x0010:
0x0020:
0x0040: Port C
0x0080: Port D

Beispiel: 0x0024 = Fehlender Link an Port B.

Link ok.

Link nicht vorhanden
Keine Kommunikation
Link fehlt
Zusatzlicher Link
Port A

Port B

}[nSlaves]

0x00000009

0x00000001
-0x0000FFF
F

(EtherCAT-
Slave-
Adresse)

{

Gibt den EtherCAT-Status des im Index-Offset
angegebenen EtherCAT-Slaves zurtick.

BYTE

EtherCAT-Status eines Slaves. Der Status kann
einen der folgenden Werte annehmen:

0x0000: Init Status

0x0002: Pre-Operational Status
0x0003: Bootstrap Status
0x0004: Safe-Operational Status
0x0008: Operational Status
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Index Index Off- |Zugriff Datentyp |Beschreibung
Group set
Zusatzlich kénnen folgende Bits gesetzt werden:
0x0010: Fehlerstatus
0x0020: Ungultige VPRS( Vendorld, Product Code,
RevisionsNo oder SerialNo)
0x0040: Fehler beim Initialisierungskommando
BYTE Link-Status eines EtherCAT-Slaves. Der Link-Status
kann aus einer ODER-Verknupfung der folgenden
Bits bestehen:
0x0000: Link ok.
0x0001: Link nicht vorhanden
0x0002: Keine Kommunikation
0x0004: Link fehlt
0x0008: Zusatzlicher Link
0x0010: Port A
0x0020: Port B
0x0040: Port C
0x0080: Port D
Beispiel: 0x0024 = Fehlender Link an Port B.
}
0x00000009 |0x00000001 W UINT16 Abfrage eines neuen Zustands vom ausgewahlten
- EtherCAT-Slave.
0x0000FFF
F
(EtherCAT-
Slave-
Adresse)
0x00000011 |{0x00000001 R { Gibt das CANopen Identity Objekt eines EtherCAT-
- Slave-Gerats zurick.
0x0000FFF UINT32 Vendor Id
F UINT32 Product Code
(EtherCAT- UINT32 Revisionsnummer
Slave- UINT32 Seriennummer
Adresse) }
0x00000012 |0x00000000 R { Gibt die Crc-Fehlerzahler aller Slaves zurtick.
UINT32 Crc Fehlerzahler von Port A +
Fehlerzahler von Port B +
Fehlerzahler von Port C +
Fehlerzahler von Port D +
}[nSlaves]
0x00000012 |0x00000001 R { Gibt die Crc-Fehlerzahler des im Index-Offset
- angegebenen EtherCAT-Slaves zurtick.
0x0000FFF UINT32 Crc Fehlerzahler von Port A.
F UINT32 Crc Fehlerzahler von Port B.
(EtherCAT- UINT32 Crc Fehlerzahler von Port C.
Slave- UINT32 Crc Fehlerzéhler von Port D.
Adresse) )
0x0000000C|0 R { Liefert Frame-Zahler und Zahler der "Lost Frames"
UINT32 Systemzeit
UINT32 Anzahl der vom Master gesendeten zyklischen
Frames
UINT32 Anzahl der verlorenen zyklischen Frames
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Index Index Off- |Zugriff Datentyp |Beschreibung
Group set
UINT32 Anzahl der vom Master gesendeten azyklischen
Frames
UINT32 Anzahl der verlorenen azyklischen Frames
}
0x0000000C|0 W Setzt die Frame-Zahler und die Zahler der "Lost
Frames" zurtick

Slave Ads Port (0x1 - OxFFFE)

In der folgenden Tabelle sind die Ads-Kommandos aufgefihrt, die an ein EtherCAT-Slave-Gerat gesendet
werden kdnnen. Die Portnummer ist identisch mit der festen Adresse des Slave-Gerats:
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Index
Group

Index Offset

Zugriff

Datentyp |Beschreibung

CANopen
over
EtherCAT

0x0000F302

Index und
Subindex eines
SDOs.

HIWORD(Oxyyyy0O
000)= index

LOBYTE(0x00000
Oyy)= subindex
Beispiel:
0x1c120001:

index = 0x1c12
subindex = 1

HIBYTE of
LOWORD
(0x0000yy00):

0x01 Complet
e
Access

R/W

UINT8[n] |SDO Upload/Download Request. Das Objekt wird
mit dem Index-Offset ausgewahit.

0x0000F3F
C

Listentyp =
HIWORD(OxyyyyO
000)

Beispiel

0x00000000:
Ruckgabe der
Lange der
einzelnen
Listentypen

0x00010000:
Ruckgabe der
Indizes aller
Objekte

{ Gibt die Indizes des im Index-Offset
angegebenen Listentyps zurtck. Wenn 0 als
Index-Offset Ubergeben wird, wird die Lange
jedes Listentyps zurtickgegeben.

UINT16

Listentyp > O :Listentyp

Listentyp = 0 :Anzahl der Listentypen

UINT16[n |Listentyp = 0: Lange des Listentyps n+1

]

Listentyp > 0: Lange der ausgewahlten Liste

0x0000F3F
D

index =
HIWORD(OxyyyyO0
000)

SDO-Info-Beschreibung erhalten

0x0000F3F
E

index =
HIWORD(Oxyyyy0O
000)

subindex =
LOBYTE of
LOWORD
(0x000000yy)

valuelnfo =
HIBYTE of
LOWORD
(0x0000yy00)

SDO-Info-Entry-Beschreibung erhalten

Servo Drive
over
EtherCAT
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Index Index Offset Zugriff Datentyp | Beschreibung
Group
0x0000F420 |IDN = R/W UINT8[n] |Upload/Download IDN
LOWORD(0x0000
yyyy)

element =
LOBYTE of
HIWORD
(0x00yy0000) :

0x01 Daten-
Status
0x02 Name
(read
only)
0x04 Attribut
0x08 Einheit
0x10 Minimum
0x20 Maximum
0x40 Wert
0x80 Default
Drive Number =
Bits 1-3 of HIBYTE

of HIWORD
(Oxy0000000)

Command Flag =
Bit 8 of HIBYTE of
HIWORD
(Oxy0000000)

11.2.7.4 Sync Unit Assignment

Eine Sync Unit beschreibt ein Modul, das einen Satz von Prozessdaten definiert, die synchron und
konsistent zwischen dem Master und einem oder mehreren EtherCAT-Slave-Geraten ausgetauscht werden
sollen. Fur jede Sync Unit wird synchron zum Zyklus ein eigenes EtherCAT-Kommando gesendet, um die
Prozessdaten mit den EtherCAT-Slave-Geraten auszutauschen. Jede Sync Unit hat einen Diagnoseeingang,
der zyklussynchron ist und anzeigt, ob die vollstandigen Daten gliltig sind (siehe WcState [»_207]). Sync
Units sind nitzlich fir Anwendungen, bei denen Teile der Maschine weiterarbeiten sollen, obwohl andere
Teile ausgefallen oder deaktiviert sind.

Fir jedes EtherCAT-Slave-Gerat kann man einen oder mehrere Prozessdatenbereiche definieren, die
synchron und konsistent ausgetauscht werden sollen. Diese einzelnen Prozessdatenbereiche kénnen in der
Registerkarte Prozessdaten (Process Data) eines Slave-Gerates konfiguriert werden. Normalerweise ist
jedes PDO-Objekt demselben Prozessdatenbereich (Sync Unit) zugeordnet. Dies wird durch die Spalte SU
(Sync Unit) in der PDO-Listenansicht angezeigt:
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Sync Manager: PDO List:
SM | Size Type Flags Index Size M arne Flags Sk SU
0 1 Outputs 01600 01 Channel 1 MF 0 i
S 01 Charinel 2 MF 1] 1]
Ow1602 01 Chatinel 3 bF 1 1]
Ow1603 01 Charinel 4 MF 1] 1]
S |8 | |
FDO Azzignment (021C70); PDO Content [Ox1E00);
iElUﬂ 600 Irdex Size 0ffs Mame Type
{01601 Ox3001:1 01 0.0 Output BOOL
[M0x1E02 0
e
Download [ Load PDO info from device ]
[ PDO Azzignment ——
] ) [ Sync Unit Azzignment. .. ]
[] PDO Configuration

Im obigen Beispiel sind alle Kanéle der Sync Unit 0 zugewiesen. Die Anzahl der unabhangigen
Prozessdatenbereiche eines EtherCAT-Slave-Gerats hangt von der Implementierung und den Ressourcen
seines EtherCAT Slave Controllers (Sync Manager und Fmmu) ab. Die Sync Units der EtherCAT-Slave-
Gerate kdnnen den Sync Units einer bestimmten Sync Task zugeordnet werden. Diese Sync Units sind mit
frei definierbaren Namen gekennzeichnet. Man kann entweder jede Sync Unit eines Slaves einzeln einer
Sync Unit zuweisen, indem man die Schaltflache "Sync Unit Assignment..." auf der Registerkarte "Process
Data" eines Slaves (siehe Dialog oben) betatigt, oder man kann eine oder mehrere Slave Sync Units
zuweisen, indem man die Schaltflache "Sync Unit Assignment..." auf der Registerkarte "EtherCAT" des
EtherCAT-Master-Gerats betatigt:
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Dialog Sync Unit Zuordnung

Sync Unit Assignment

Device Sync Unit Sync Unit Mame Tazk | k. |
Term 1 [ELS300] 0 gunc unit 1 Tazk 1
Temm 3 [EL2002) 1] Fync: unit 2 Task 1
Term 4 [EL2002) 1] gy unit 3 Tazk 2
Termn B [ELT00Z) 1] gpnc unik 4 Tazk 2

gpnc unit 1
gync unit 2
aphc unit 3
apync unit 4

Um eine Sync Unit einem Prozessdatenbereich eines EtherCAT-Slave-Gerates zuzuordnen, wahlen Sie
einen Eintrag in der Listenansicht oben aus. Geben Sie dann den Namen der Sync Unit in das
Bearbeitungsfeld unten ein oder wahlen Sie einen der Eintrage im Listenfeld unten aus. Im obigen Beispiel
wird "sync unit 1" von Task 1 der Sync Unit 0 von Klemme 1 und "sync unit 2" von Task 1 der Sync Unit 0
von Klemme 3 zugewiesen.

Die Registerkarte "EtherCAT" der EtherCAT-Slave-Gerate zeigt die vom EtherCAT-Master gesendeten
zyklischen Frames fiir die Prozessdatenkommunikation an:

TwinCAT 2 Version: 1.6 219



Referenz BEGKHOFF

| General | Adapter| EtherCAT | Onine|

Metld: | 172162131 21 i [ Advanced Settings. .. J

[ Ewport Canfiguration File... ]

[ Sunc Unit Aszignment... ]

[ Topology... ]
Frame = Crnd Addr Len Wi Sync Uit Cycle [mz] | Utilization [%] Size ¢ Duration [ps] I |
1] LA Ow000M0000 2 3 #ync unit 1 1.000 '
1] LA Ow00010800 1 2 ync unit 2 1.000 0.E0 43 /672 |
1 LA 00020000 1 2 Fync unit 3 5.000 |
1 LA Ox00020800 1 1 Fync unit 4 5.000 [
1 BRD 0x01300000 2 ] 5.000 01 A6 /ET2

0

? ii H i I

Far jede Sync Task, die an der Prozessdatenkommunikation teilnimmt, wird ein eigener Frame gesendet.
Die maximale Anzahl von Sync Tasks ist standardmaRig auf 4 festgelegt. Um die maximale Anzahl der Sync
Tasks zu andern, muss man den Dialog Erweiterte Einstellungen 6ffnen und die Seite Sync Tasks [P 228]
auswahlen. Es ist méglich, eine oder mehrere Sync Units fir eine bestimmte Task zuzuweisen. Jede dieser
Sync Units ist einem Prozessdatenbereich eines Slave-Gerates zugeordnet. Fir jede Sync Unit einer Sync
Task enthalt der EtherCAT-Frame ein eigenes EtherCAT-Kommando. Im obigen Beispiel tauscht das erste
EtherCAT-Kommando des ersten EtherCAT-Frames die Prozessdaten der EtherCAT-Gerate aus, die der
Sync Unit 1 der Task 1 zugeordnet sind. In diesem Fall ist es nur das eine EtherCAT-Slave-Gerat Klemme
1(EL9800) (siehe Dialog Sync Unit Zuordnung oben). Fir jede Sync Unit einer Task wird ein erwarteter
Working Counter berechnet, der in der Spalte "WC" angezeigt wird.

Working Counter: Der Working Counter eines EtherCAT-Kommandos ist ein 16 Bit-Z&hler. Der Zahler wird
von jedem EtherCAT-Slave inkrementiert, der erfolgreich durch das Kommando angesprochen wird. Werden
nur Eingénge aus dem EtherCAT-Slave-Gerat gelesen, wird der Working Counter um 1 erhoht. Werden
Ausgange in das EtherCAT-Slave-Gerat geschrieben, wird der Working Counter um 2 erhdht. Werden
sowohl Ein- als auch Ausgangsvariablen ausgetauscht, wird der Working Counter um 3 erhoht. Ist der
Working Counter fehlerhaft, verwirft der EtherCAT-Master die empfangenen Eingange des EtherCAT-
Kommandos.

Far jeden Frame hat der Master einen Diagnoseeingang 'FrmXWcState' (X =Frame-Nummer), der die
Stande der Working Counter einzelner EtherCAT-Kommandos des Frames anzeigt (siehe FrmXW(cState

[»_207]). Bei 'FrmXW(cState' ist es nicht moglich zu Gberprifen, welche Klemme fir den fehlerhaften Working
Counter verantwortlich ist. Um genauere Informationen Uber die Zustande der einzelnen Slave-Gerate zu

erhalten, muss man die Eingangsvariable InfoData.State [P 228] der Slaves auslesen.

Beispiel:

Offnen Sie ein neues Systemmanager-Projekt

Hinzufiigen eines EtherCAT-Gerats zu den E/A-Geraten in der Baumansicht des Systemmanagers
Flgen Sie einen EK1100 und drei EL1004 an das EtherCAT-Gerat an.

Erweitern Sie den Eintrag 'System-Configuration' in der Baumansicht des Systemmanagers

Offnen Sie das Kontextmenii von 'Additional Task', indem Sie mit der rechten Maustaste auf den
Unterpunkt 'Additional Task' von 'System-Configuration' klicken

6. Wahlen Sie den Menueintrag 'Append Task...", um Task1 hinzuzufigen

arobd =
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7. Aktivieren Sie auf der Registerkarte 'Task' der zusatzlichen Task 'Task1' das Kontrollkastchen "Auto-
Start" und andern Sie die Zykluszeit auf 1 ms.

Task | Online |

M arne: !Task1 | Fart: |3|:|1 e ,
Auko-Start O ptions
Prricirity: i'l - | []11/0 at tazk begin
Cyceticks  [1 2| [1.000 |ms [ Disable
[ Start tick [modulal: I ! [] Create symbols
[]wamming by exceeding [] Extern Syne
ezzage bos
Comment;

8. Wiederholen Sie die Schritte 5 bis 7, um eine weitere Task hinzuzufligen, und setzen Sie die
Zykluszeit auf 5 ms. Die aktuelle Konfiguration sollte wie folgt aussehen:

4 Untitled/- TwinCAT System Manager [.._|E”Z|
File Edit Actions Miew Options Help
Dzed = &
=Bl SvSTEM - Configuration —_—

" @ Real-Time Settings Task | Orniine |

2 [B Additional Tasks J—
- m[BI Task1 Name: [Task 2 | Part |32 =]

B2 BV dd AL ® e =Qwhe &

Auto-Start Optiors
1400 at task begin

[] Disable

; ﬁ Route Settings
. J8 MC - Configuration
B PLC - Configuration Cycle ticks:
R Eh e = ——
i ? $ E:::E:sl (EtherCaT) []waming by exceeding FlEwen S
== Device 1-Image Message bax
-=¥= Device 1-Image-Info
- 8T Inputs
; ‘l Outputs
§ InfoData Comment;
B Term L (EK1100)
- InfoData
B § Term 2 (EL1004)
@ § Term3(EL1004)
; - § Term 4 (EL1004)
- GB Mappinas

Pricrity:

-

IReady Local (172.16.2,131.1.1) [ellglylefilala
-

9. Als Nachstes fligen wir der Task 2 Eingangsvariablen hinzu und bilden diese an den Eingangen der
Klemmen ab. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Eintrag 'Inputs' von Task 2 und wahlen
Sie im Kontextmenu 'Insert Variable...". Wahlen Sie im Dialog 'Insert Variable' als Variablentyp "Bit"
aus und drticken Sie die Schaltflache "OK".
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10. Doppelklicken Sie auf die neu erstellte Variable und bilden Sie diese Variable am ersten Eingang von
Klemme 2 ab. Fligen Sie zu Task 2 zwei weitere Variablen hinzu und bilden Sie diese am ersten

Eingang von Klemme 3 und am ersten Eingang von Klemme 4 ab:

= SYSTEM - Configuration
@ Real-Time Settings
=-[B% additional Tasks
= Task 1
== Task 1-Image
%T Inputs
‘l Cutputs
= Task 2
== Task 2-Image
= %T Inputs
gpl War 36
gpl War 37
gl 3 |
‘l Cutputs
h Rouke Settings
BB rC - Configuration
B8 FLC - Configuration
BR Cam - Caonfiguration
= - I - Configurakion
=B 1/O Devices
=B Device 1 (EtherCAT)
-I- Device 1-Image
== Device 1-Image-Info
%T Inputs
‘l Cutputs
# InfoData
B Term 1 (EK1100)
# InfoData
= § Term 2 (EL1004)
@1 Channel 1
Epl Input
@1 Channel 2
@1 Channel 3
@1 Channel 4
# Wiostate
# InfoDaka
Term 3 (EL1004)
@1 Channel 1
Epl Input
@1 Channel 2
@1 Channel 3
@1 Channel 4
# Wiostate
# InfoDaka
Terrn 4 (EL1004)
@1 Channel 1
Epl Input
@1 Channel 2
@1 Channel 3
@1 Channel 4
# Wiostate
# InfoDaka

(0] ] ]

m

= BB BB ()i -

BH-E-E-E-E

88 Mappings
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11. Wahlen Sie das EtherCAT-Gerat in der Baumansicht des Systemmanagers aus und 6ffnen Sie die
Registerkarte 'EtherCAT" auf der rechten Seite:

;Génerai 'Eapti: EtherCAT IDnIlne

Metld: | [ Advanced Settingz... ]
[ Export Configuration File... ]
[ Sync Unit Aszignment. . ]
[ Topalogy... ]
! Frame  Crmd Addr Len WiC Sync Uit Cucle [mz)  Uhlization [%)] Size / Duration [pg]
' i LR Qwoocioooo - 2 3 <defaulty 5.000
i BRD Qw01300000 2 4 5.000 01 44 /BT2

0.1

!
[ 1
|

In der Listenansicht dieser Seite kdnnen wir sehen, dass ein Frame mit zwei EtherCAT-Kommandos
vom Master gesendet wird. Das erste Kommando ist ein LRW-Kommando (Logical Read Write) und
ist fur das Lesen der Eingange und das Schreiben auf die Ausgange eines oder mehrerer Slave-
Gerate zustandig. Die Spalte 'Sync Unit' gibt die Sync Unit an, die diesem Kommando zugewiesen ist.
Da wir noch keine Sync Units zugewiesen haben, wird die Default-Sync Unit verwendet. Da alle
Variablen auf die Task2 abgebildet sind, wird der Wert 'Cycle (ms)' auf 5 ms gesetzt, die Zykluszeit
der Task2. Der erwartete Working Counter (WC) ist auf 3 gesetzt, einer firr jedes Slave-Gerat. Dies ist
der Fall, weil die angeschlossenen Slave-Gerate nur Uber Eingangsvariablen verfliigen.

12. Als nachstes fiigen wir zwei Sync Units hinzu und weisen eine den Prozessdaten der ersten
EL1004(Klemme 2) und die anderen Klemme 3 und Klemme 4 zu. Driicken Sie die Schaltflache 'Sync
Unit Zuordnung..." im Reiter EtherCAT, um den Dialog 'Sync Unit Zuordnung' zu 6ffnen:
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Sync Unit Assignment

Device

Term 2 [EL1004)
Term 3 (EL1004]
Termn 4 [EL1004]

Sync Unit

0
0
0

Synz Unit Mame

spnc unit 1
zync unit 2
zync unit 2

Tazk
Tazk 2
Tazk 2
Tazk 2

aF.

apnc unit 2

Wahlen Sie den ersten Eintrag aus und geben Sie 'sync unit 1' in das darunterliegende Eingabefeld
ein. Jetzt haben wir eine neue Sync Unit mit dem Namen 'sync unit 1' erstellt und sie der Sync Unit 0
von Klemme 2(EL2004) zugewiesen. Wahlen Sie dann Klemme 3 und geben Sie 'sync unit 2' in das
Eingabefeld ein. Wahlen Sie schliellich Klemme 4 und geben Sie erneut 'sync unit 2' in das
Eingabefeld ein. Driicken Sie die Schaltflache 'OK’, um den Dialog zu schlie3en:

Netld: [172.16.2.131.2.1 [ Advanced Settings. . |

[ Export Configuration File. .. J

[ Sync Unit Azzignment. .. ]

[ Topology... J
Frame | Cmd Addr Len Wi Sync Unit Cycle [mz]  Utilization [3] Size / Duration [ps]
1] LRWw OwO0o oo 1 1 ayne unit 1 5.000
1] LR Cw000 o200 1 2 aynec unit 2 5.000
1] Ow01300000 2 4 5.000 011 BB /B2

011

Aufgrund der Sync Unit Zuordnung wurde ein weiteres EtherCAT-Kommando zur Liste der zyklischen
Kommandos hinzugefiigt. Das erste 'LRW'-Kommando ist fir die Prozessdatenkommunikation aller
EtherCAT-Slave-Gerate zustandig, die zur Sync Unit 'sync unit 1' gehdren. In unserem Fall ist dies nur
Klemme 2. Das zweite 'LRW'-Kommando ist fiir die Prozessdatenkommunikation aller EtherCAT-
Slave-Gerate zustandig, die zur Sync Unit 'sync unit 2' gehéren (hier Klemme 3 und Klemme 4). Mit
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Hilfe der Eingangsvariablen 'Frm0OWcState' ist es nun mdglich, den Status des Working Counter des
ersten und zweiten Kommandos getrennt zu tiberwachen:

rUntitled - TwinCAT System Manager.

Eile Edit Actions Wiew Options Help
e &E % B =R AR @ EQ S 207
- Bl SvSTEM - Corfiguration — N »
B8 nC - Configuration Variable: | Flags || Online |
- BM PLC - Configuration
s Cam - Configuration Name: !Frrn[chStale l
= [ 1/0 - Configuration one [LINT (5) [varld: 14] |
= B 1/0 Devices
=B Device 1 (EtherCAT) Group: |Inpts | size: 20 |
+ Device I-Image | BRI G L I R SPLIT T | = 1
: . 1522 [0wBFZ ] : a
< Device 1-Image-Tnfo Addiess: | [0:5F2) [ext: O] | User D [ |
= § Inputs Lirked b [ I
T Frmostate [ en ok ] | |
i IR FrmDwcState Comment; 0x0007 = wrong working counter of 1. EtherCAT command received
o T SlaveCoun 0x0002 = wrong working counter of 2, EtherCAT command recelved
: %! Devstate 00004 = wrong working counter of 3, EtherCAT command received
e Qukpuk:
IJ ‘l .ul |'3:u SDCt | 04000 = wrong warking counter of 15, EtherCAT command received
i L (048000 = complete frame mizsing
o & Frm0wcCtrl
: 4] DerwChrl
- § InfoData
; E- Term 1 (Ex1100)
" @8 Mappings
ADS Info: | Port 300, 1Grp: 03001, I0ffs: D45F2, Lerc 2 i
bl
Ready Local (172,16,2,131.1.1) (sl laa]

Wenn Klemme 2 einen falschen Working Counter zurlickliefert, wiirde Bit 1 der Variablen
'FrmOWcState' auf 1 gesetzt werden, was anzeigt, dass ein falscher Working Counter fiir das erste
EtherCAT-Kommando empfangen wurde. Daher werden die empfangenen Daten verworfen und nicht
in die Eingangsvariable kopiert. Wenn das zweite EtherCAT-Kommando einen korrekten Working
Counter hat, werden die empfangenen Daten fir Klemme 3 und Klemme 4 normal verarbeitet. Wenn
das zweite EtherCAT-Kommando einen falschen Working Counter zurtckliefert, wird Bit 2 von
'FrmOWcState' gesetzt. Das bedeutet, dass entweder Klemme 2 oder Klemme 3 oder sogar sowohl
Klemme 2 als auch Klemme 3 den Working Counter nicht korrekt erhoht haben. Daher ist es nicht
moglich, mit 'FrmO0WcState' zu Gberprifen, welche Klemme fiir den falschen Working Counter
verantwortlich ist. Um genauere Informationen Gber die Zustande der einzelnen Slave-Gerate zu
erhalten, muss man die Variable InfoData.State auslesen.
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13. SchlieBlich fiigen wir der Task 1 eine Eingangsvariable hinzu und bilden diese Variable am Kanal 2

von Klemme 4 ab:

= SYSTEM - Configuration
@ Real-Time Settings
=-[B¥ additional Tasks
= Task 1
== Tack 1-Image
= &1 Inputs
@l
$] outputs
Task 2
%% Route Settings
BB riC - Configuration
B® rLC - Configuration
R Cam - Canfiguration
= B 12 - Configuration
=B /O Devices
= Device 1 (EtherCAT)
== Device 1-Image
== Device 1-Image-2
=t Device 1-Image-Info
&1 Inputs
$] outputs
8 InfoData
F Term 1 (EK1100)
# InfoData
i Term 2z (EL1004)
i Term 3 (EL1004)
i Term 4 (EL1004)
81 Channel 1
@1 Channel 2
Epl Input
81 Channel 3
81 Channel 4
@ Wwrstate
8 InfoData

] ] ] ]

&=

m-&®

[

&8 Mappings
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14. Wahlen Sie das EtherCAT-Gerat in der Baumansicht des Systemmanagers aus und 6ffnen Sie die
Registerkarte 'EtherCAT" auf der rechten Seite:

Fetld: :'I f21B.213.21 | [ Advanced Settings... ]
[ E sport Configuration File. . ]
[ Sync Unit Aszignment. .. ]
[ Topalogy. .. ]
Frame Cmd Addr Len Wil Sync Uit Cycle [mz) | Utlization [%)] Size / Diuration [ps) |
1 LR 00070000 1 1 aync unit 2 1.000 .60 29/672
1 LR Q«00020000 1 1 apnc unit 1 5.000
1 LR w00020200 1 1 aync unik 2 5.000
1 BRD Q«01300000 2 4 5.000 011 BB/ B72
0.7
I 1 iI i 1

Hier sehen Sie, dass ein weiterer Frame zur Liste hinzugefiigt wurde. Der erste Frame besteht aus
nur einem LRW-EtherCAT-Kommando mit der Zykluszeit von 1 ms, was der Zykluszeit der Task 1
entspricht. Dieses Kommando wird zyklisch von der Task 1 gesendet und ist flr das Lesen der
Eingénge von Klemme 4 zustandig. Obwohl der erste Eingang von Klemme 4 auf die Task 2
abgebildet ist, wird der Eingang auch durch das EtherCAT-Kommando der Task 1 ausgelesen. Dies
ist der Fall, weil Klemme 4 nur einen Prozessdatenbereich hat. In diesem Fall wird die Task mit der
hdchsten Prioritat fir die Prozessdatenkommunikation mit dem Slave-Gerat ausgewahlt. Der zweite
Frame wird von der Task 2 zyklisch mit einer Zykluszeit von 5 ms gesendet. Das BRD-Kommando
wird immer von der Task mit der niedrigsten Prioritdt gesendet. Die einzelnen Sync Units kénnen
durch Dricken der Schaltflache 'Sync Unit Zuordnung ..." angezeigt werden:
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Sync Unit Assignment

Device Sync Unit Sy Unit Mame Tazk Qk |
Term 2 [ELT004) 0 spnc unit 1 Tazk 2

Tern 3 [EL1004) n gync kit 2 Task 2
Term 4 [EL1004] ] gync unit 2 Tazk 1
gunc unit 1
gync unit 2

Hier sehen wir, dass die Sync Unit 0 von Klemme 4 der 'sync unit 2' von Task 2 zugewiesen ist. Da wir
nun zwei Frames haben, wurden dem Gerat die Eingangsvariablen 'Frm1State' und 'Frm1WcState'
hinzugefligt. Mit Hilfe dieser Eingange kann der Status und der Status des Working Counters des
zweiten Frames ausgelesen werden.

=B Device 1 (EtherCaT)
-I- Device 1-Image
-I- Device 1-Image-2
== Device 1-Image-Info
= %T Inputs
&1 Frmistate
&1 Frmdwostate
&1 Frmi1state
Ll Frm 1 cState
&1 slaveCount
&l Devstate

‘l Cukpuks
‘ InfoData
i Term 1 (EK1100)
11.2.7.5 Advanced Settings

Nach dem Hinzufiigen eines EtherCAT (Direct Mode) zur E/A-Konfiguration [P 99], 6ffnen Sie die
Registerkarte "EtherCAT" auf der rechten Seite und driicken Sie auf die Schaltflache "Advanced Settings..." .
Dies 6ffnet den Dialog "Erweiterte Einstellungen”. Die folgenden Dialoge sind im Dialog 'Erweiterte
Einstellungen' enthalten:
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Referenz

Dialog

Beschreibung

Status Maschine

Master Einstellungen

[» 229

Allgemeine Einstellungen des Masters.

Slave Einstellungen

[» 230

Mit Hilfe des Dialogs 'Slave Einstellungen' kann der Anwender
Einstellungen fir alle EtherCAT-Slaves vornehmen. Um diese
Einstellungen fiir ein einzelnes EtherCAT-Slave-Gerat zu andern,
offnen Sie den Dialog 'Erweiterte Einstellungen' des Slaves und

offnen Sie den Dialog 'Verhalten' [»_376].

Zyklische Frames

Sync Tasks [P 232]

Mit Hilfe des 'Sync Tasks'-Dialogs kann man die maximale Anzahl
von Sync Tasks und die MTU der zyklischen Ethernet-Frames, die
vom Master gesendet werden, einstellen.

Distributed Master [P 233] Der Dialog 'Distributed Clocks Master' ermdglicht es dem

Clocks Benutzer, die Master-Einstellungen der Distributed-Clocks
anzuzeigen und zu andern.

Diagnosis Online View [» 234] |Der 'Online Anzeige'-Dialog ermdglicht es dem Benutzer,

zusatzliche Spalten zur Listenansicht der Registerkarte 'Online
[»_202]' des EtherCAT-Gerats hinzuzufigen.

Status Maschine Master Einstellungen

Advanced Settings

=) Stake Machine
[ [Master Settings
‘o Slave Settings

Cyclic Frames

|- Diskributed Clocks
EoE Support

|- Diagnosis

B

Startup State
CHINIT!

() PRE-OP

() 'SAFE-OP
&P

Run-Time Behaviour

Log Topalogy Changes
Log CRC Counters
Relnit after Communication Ermor

Info Data

Enable
Include Device 14
Include Ads Metld

[_ K ][ Cancel ]

Startup Status: Der EtherCAT-Master lauft nach dem Start in dem im Optionsfeld ausgewahlten Status.
Wird z.B. 'OP' ausgewahlt, durchlauft der EtherCAT-Master alle EtherCAT-Zustande, um in den Status 'OP'
anzukommen. Um nach dem Start im Status "INIT" zu bleiben, muss die Option 'INIT" ausgewahlt werden.

Laufzeit Verhalten

Topologie-Anderungen loggen: Wird dieses Kontrollkéstchen aktiviert, werden Topologie-Anderungen

protokolliert.
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CRC-Zahler loggen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, werden die CRC-Zahler protokolliert.

Relnit nach Kommunikationsfehler: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, werden alle Slaves nach dem
Auftreten eines Kommunikationsfehlers auf init gesetzt.

Info Daten

Enable: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird das "Info"-Prozessabbild unter dem EtherCAT-Gerat
hinzugeflgt:

= Device 1 (EtherCAT)
== Device 1-Image
-I- Cevice 1-Image-Info
&1 Inputs
#] outputs
=@ Infolata
&1 ChangeCnt
&l DevId
gl AmshetId
i Term 1 (EK1100)

Zusatzlich wird dem EtherCAT-Gerat und den angeschlossenen EtherCAT-Slave-Geraten ein Eintrag
"InfoData" hinzugeflgt. 'InfoData’ enthalt Eingangsvariablen, die Informationen tber das EtherCAT-Gerat
liefern, die sich normalerweise nicht sehr oft andern. Variablen, die auf die "Info"-Bildern abgebildet werden,
werden nicht zyklisch aktualisiert, sondern nur, wenn das Abbild sich gedndert hat. ChangeCnt zeigt an, wie
oft sich der Inhalt des Abbildes geéndert hat.

Device Id einfligen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird die Eingangsvariable "Devld" zu InfoData
hinzugefugt. Dies ist die Gerate-ID des EtherCAT-Geréates.

Ads Netld einfiigen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird die Eingabevariable "AmsNetld" zu
InfoData hinzugefligt. Die AmsNetld ist ein Parameter, der fir die Kommunikation Giber ADS mit dem
EtherCAT-Master-Gerat erforderlich ist. Der ADS-Port des EtherCAT-Masters ist immer OxFFFF(65535) und
der Ads-Port eines EtherCAT-Slave-Gerats ist gleich der festen Adresse (siehe EtherCAT Addr [P _366]) des
Slaves.

Status Maschine Slave Einstellungen

Mit Hilfe des Dialogs 'Slave Einstellungen' kann der Anwender Einstellungen fir alle EtherCAT-Slaves
vornehmen. Um diese Einstellungen fur ein einzelnes EtherCAT-Slave-Gerat zu andern, 6ffnen Sie den

Dialog 'Erweiterte Einstellungen' des Slaves und 6ffnen Sie den Dialog 'Verhalten' [P 376].
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Advanced Settings

=J- State Machine
- Master Settings

B8 S|5ve Settings Startup Checking State Machine
- Cyclic Frames [ Check Vendor Ids Auto Restore States
[+ Distributed Clocks ]
W
EoE Support [[] Check Product Codes Relnit after Comm. Error
(- Diagnosis [[] Check Revision Numbers

[] check. Serial Numbers

Info Data

Include State

Include Ads Address
[ Include AcE Metld

[ Include Drive Channels

l__ ak J [ Cancel

Startup Uberpriifungen
Der Benutzer kann festlegen, welche Slave-Informationen beim Start vom Master Gberprift werden sollen.

Uberpriife Vendor Ids: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, Giberpriift der Master, ob die Hersteller-ID
jedes Slave-Gerats mit der konfigurierten Ubereinstimmt.

Uberpriife Produktcodes: Wird dieses Kontrollkéstchen aktiviert, priift der Master, ob der Produktcode
jedes Slave-Gerats mit dem konfigurierten Gbereinstimmit.

Uberpriife Revisionsnummern: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, tiberpriift der Master, ob die
Revisionsnummer jedes Slave-Gerats mit der konfigurierten bereinstimmt.

Uberpriife Seriennummern: Wird dieses Kontrollkéstchen aktiviert, Giberpriift der Master, ob die
Seriennummer jedes Slave-Gerats mit der konfigurierten Ubereinstimmt.

Status Maschine

Auto Status Wiederherstellung: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, versucht der EtherCAT-Master, den
Zustand eines EtherCAT-Slaves automatisch wiederherzustellen. Wechselt ein EtherCAT-Slave-Gerat vom
Fehlerzustand (ERR SAFE-OP, ERR OP usw.) in einen giltigen Zustand (SAFE-OP, OP usw.), versucht der
EtherCAT-Master, das Gerat auf den aktuellen Zustand des Masters zu setzen.

Relnit nach Komm. Fehler
Info Daten
Um diese Gruppe zu aktivieren, missen die Infodaten im Dialog 'Master Einstellungen' aktiviert werden.

Status einfiigen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird die Eingangsvariable 'State' zum InfoData-
Eintrag jedes EtherCAT-Slaves hinzugefligt. Diese Variable enthalt den aktuellen EtherCAT-Status und den
Verbindungsstatus des EtherCAT-Slave-Gerats.
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Ads Adresse einfiigen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird die Eingangsvariable 'AdsAddress' zum
InfoData-Eintrag Info jedes EtherCAT-Slaves hinzugefligt. Diese Variable wird standardmafig fiir alle
EtherCAT-Slaves hinzugefligt, die ein Mailbox-Protokoll wie CoE (CANopen over EtherCAT) oder SoE
unterstitzen.

Geratekanale einfiigen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, werden die Eingangsvariablen 'ChnX'
(X=Kanalnummer) zum InfoData-Eintrag jedes Antriebs hinzugefiigt.

Synchronisation Sync Tasks

Mit Hilfe des 'Sync Tasks'-Dialogs kann man die maximale Anzahl von Sync Tasks und die MTU der
zyklischen Ethernet-Frames, die vom Master gesendet werden, einstellen.

X)

Advanced Settings

=J- Skate Machine
< Master Settings

‘- Slave Settings Max Spnc Tasks: | 4 31 [ Urasual Priority Order
= Cydic Frames '

8~ ric Tasks MTLL: {1514 b |

- Process Image

S WLAM Tagging Mo Mame Goeia
[+ Diskributed Clocks i Task 1 1000

EoE Support

- Dizgrosis

[_ ak. ] [ Cancel

Max Sync Tasks: Maximale Anzahl von Tasks, die an der Prozessdatenkommunikation teilnehmen kénnen.
Wie viele Tasks tatsachlich an der Prozessdatenkommunikation teilnehmen, hangt vom Mapping der
Variablen der EtherCAT-Slave-Gerate ab. Fir jede Task, die an der Prozessdatenkommunikation teilnimmt,
wird zyklisch mindestens ein EtherCAT-Frame gesendet. Wenn "Max Sync Tasks" auf zwei eingestellt ist
und die Konfiguration aus zwei EtherCAT-Slave-Geraten besteht, deren Variablen auf zwei verschiedene
Tasks abgebildet werden, wirden zwei Tasks an der Prozessdatenkommunikation teilnehmen. Wirden die
Variablen auf die gleiche Task abgebildet, wiirde nur eine Task an der Prozessdatenkommunikation
teilnehmen.

MTU: Die MTU (Maximum Transmission Unit) gibt die maximale GréRRe in Bytes der zyklischen Ethernet-
Frames, die vom Master gesendet werden, an. Die minimale GroRe betragt 28 Bytes ( 14 Bytes(Ethernet-
Header) + 2 Bytes(E88A4-Header) + 10 Bytes(EtherCAT-Header) + 0 Byte( EtherCAT Data) + 2
Bytes(EtherCAT Working Counter)) und die maximale GréRe 1514 (14 Bytes(Ethernet-Header) + 2
Bytes(E88A4-Header) + 10 Bytes(EtherCAT-Header) + 1486 Bytes( EtherCAT Data) + 2 Bytes(EtherCAT
Working Counter)).
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Synchronisation Distributed Clocks

Der Dialog 'Distributed Clocks Master' ermoglicht es dem Benutzer, die Master-Einstellungen der Distributed-
Clocks anzuzeigen und zu andern.

Advanced Settings

[=)- Stake Machine
- Master Settings

‘- Slave Settings ) Mo Svnc
= C}-‘clic Frames & Tapology only

o Swnc Tasks

‘- Process Image O Spnc Slave

- WLAM Tagging Sync Master | |
= Distributed Clocks

(105600 |+ | |

EoE Suppork

Lo : Continuous Run-Time Measuring
|- Diagnosis

[] 5tay at 'PRE-OF" until Sync Task started

s B arharine

=+

[_ ak ] [ Cancel

No Sync: In diesem Modus findet keine Synchronisation der EtherCAT-Gerate statt.

Topology Only: In diesem Modus findet keine Synchronisation der EtherCAT-Geréate statt, sondern die
Topologie wird vom Master berechnet. Der Master muss die Topologie kennen, um die Verzégerungszeit
zwischen den Slaves berechnen zu kénnen. Daher wird diese Berechnung immer in den Modi "Sync Slave"
und "Sync Master" durchgeftihrt.

Sync Slave: In diesem Modus erfolgt die Synchronisation der EtherCAT-Gerate, wobei der EtherCAT-
Master als Referenzuhr verwendet wird. Infolgedessen sendet der Master zyklisch ein BWR-Kommando
(Broad cast write), um die Systemzeit auf alle Slaves zu verteilen. Da die Master-Clock nicht so genau ist wie
die Clock eines EtherCAT-Slave-Gerates, sollte man in der Regel den 'Sync Master'-Modus bevorzugen und
das erste EtherCAT-Gerat als Referenzuhr setzen.

Sync Master: In diesem Modus erfolgt die Synchronisation der EtherCAT-Gerate, wobei der EtherCAT-

Slave mit dem Recht auf "Sync Master" als Referenzuhr gesetzt wird. Als Konsequenz sendet der Master
zyklisch ein EtherCAT-Kommando zum Auslesen der Systemzeit des "Sync-Master"-Gerates und verteilt

diese Zeit an alle anderen Slave-Geréate.

Der Modus "Sync Master" ist deaktiviert, wenn kein Gerat als Referenzuhr eingestellt ist. Um diesen Modus
zu aktivieren, muss man ein Slave-Gerat als Referenzuhr-Gerat konfigurieren (siehe Distributed Clock

Einstellungen [»_382]). Die ersten drei Sync-Modi sind deaktiviert, wenn ein Referenzuhr-Gerat eingestellt ist.
Um einen dieser Modi auswahlen zu kdnnen, darf kein Slave-Gerat als Referenzuhr eingestellt sein:

1. Wahlen Sie das "Sync Master"-Gerat in der Baumansicht des Systemmanagers aus

2. Gehen Sie auf die Registerkarte "EtherCAT" und klicken Sie auf "Erweiterte Einstellungen..." . Dies
offnet den Dialog "Erweiterte Einstellungen"”.
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3. Wahlen Sie in der Baumansicht des Dialogs den Eintrag "DistributedClocks/Settings".
4. Deaktivieren Sie den Eintrag "Reference Clock Device"

Diagnose Online Anzeige

Der "Online Anzeige"-Dialog ermdéglicht es dem Benutzer, zusatzliche Spalten zur Listenansicht der
Registerkarte "Online" des EtherCAT-Gerats hinzuzufligen. Die zusatzlichen Spalten zeigen den Inhalt der in
diesem Dialog ausgewahlten ESC-Register an. Sie kdnnen entweder ein bestimmtes Register auswahlen,
indem Sie ein bestimmtes Element in der Listenansicht markieren, oder eine Adresse in das
Bearbeitungsfeld eingeben und auf die Schaltflache "Hinzufigen" klicken.

Advanced Settings

[=)- Skate Machine
- Master Sethings

“ glave Settings []0000 'SocCom Revd/Type' - EUUUU | Add J
= C}-’clic Frames 10002 'SocConn Build' !

i Synic Tasks 0004 'SMAFrMU Crt! [ Show Changs Counters

i Process Image [J0006 'DPRAM Size'

- WLAN Tagaing 10008 ‘Features'
=l Diskributed Clocks 70010 'Phys Addr'

i Master 7001 2 'Phys Addr 2nd'

EoE Support 10020 'Register Protect’

= Diagnosis []0030 ‘Access Protect!

B Criline iew 10100 'SocConm Chl'
10110 'SocCom Status'
10120 'Device Chl

10130 'Device Status'
[]0134 'Device Statuz Code'
10140 'PDI Chel

0150 POl Ckg 1°

[j052 'POI Crg 2

[]0154 'PDI Crg 2

10160 Tnputlatchl Mask, L'
10162 Inputlatch] Mask H'
10164 Inputlatchl Mask L'
[CJ01EE Inputlatchl bazk H'
0168 'Dutput Mazk L'
[CJ0EA 'Outputd kMazk H'
[CJMEC 'Output] Mazk L'
[J0BE "Dutput] ask H'
10170 'DC Latch Mask, L' b

l_ Ok ][ Cancel ]

Zeige Anderungszihler: Wird dieses Kontrollkdstchen aktiviert, wird der Listenansicht auf der Registerkarte
"Online" eine Spalte hinzugeflgt, in der zwei durch einen Schragstrich getrennte Zahler angezeigt werden.
Der erste Zahler zeigt die Anzahl der abnormalen Zustandsanderungen an. Der zweite Zahler zeigt an, wie
oft die Kommunikation mit dem Slave-Gerat unterbrochen wurde.

Beispiel:

Um die physikalische Adresse und den Soccom Build eines EtherCAT-Slave-Gerates anzuzeigen, missten
wir den Eintrag 0002 und den Eintrag 0010 in der Listenansicht auswahlen:
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Advanced Settings

[ Skate Machine
= Cyelic Frames
- Sync Tasks
-~ Process Image
~ WLAM Tagging
[+ Distributed Clocks
-~ EoE Suppoart
[=- Diagrosis
e online Yiew

10004 'S AR Crat!
10006 'DPRAM Size'
[]0003 'Features'

[w10010 'Phys Addr’

10012 'Phws Addr 2nd'
[]0020 'Register Pratect!
10030 ‘Aocess Protect!
0100 'SocCaom Chl
10110 'SocComn Status'
0120 'Device Chl'

[]0130 D evice Status'
[7]0134 'Device Status Code'
[10740°'FDI Chel!
[JM50°'PDI Cig 1

M52 'PDI Cfg 2

0154 'PDI Cfg 3

10180 'Inputlatchl bMask L'
01682 'Inputlatch0 Mask H'
[J01E4 'Inputlatchl Mazk L'
0166 'Inputlatchl Mazk H'
[J0168 "Dutputd Mazk L'
[]07 B4 'Output b azk H'
[J01BC "Output] b azk L'
[JO1EE "Output] Mazk H'
[N 70°'DC Latchd Mazk L'

gunnu

[] Shaw Change Counters

[ OF. J[ Canecel ]

Als nachstes missen Sie den Dialog "Erweiterte Einstellungen" schlieRen und auf die Registerkarte "Online"
des EtherCAT-Master-Gerats wechseln. Hier kénnen Sie sehen, dass zwei neue Spalten zur Listenansicht
hinzugeflgt wurden, eine fir den "Soccom Build" (Reg:0002) und eine fur die physikalische Adresse des
EtherCAT-Gerats (Reg:0010).

Mo Addr | MName State CRC Reg:0002 Regq:0010
H 1 1001 Elermme 1 [EK1100) op 0 %0003 [3) 0x03E9 (1001]
2 1002 Klemme 2 [EL1014) op 0 %0003 [3) Ow03EA [1002)
.j 3 1004 Elemme 3 [EL3T152] aF 1] D=0002 [2] O=03EC [1004]
.j 4 1003 Klemme 4 [EL2004] aF 1] D=0003 [3] O=03EE (1003]
.H al 1005 Klemme 5 [ELZ004] aF 1] D=0003 [3] 0=03ED [10085]
G 1006 Elemme ¥ [ELS300] PREOF 1] 00016 [22] 0=03EE [1008]
£ |
Actual State: \oP Send Frames: 4701457 |
[ Init | [PreOp]| [SafeOp) [ Op |  Frames / sec: 11040 |
[ Clear CRC ] [ Clear Frames Logt Frames: EEI |
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11.2.7.6 EtherCAT Topology-Dialog

Selektieren Sie in der Baumansicht das EtherCAT Gerat, dessen Topologie Sie anzeigen wollen. Dann
offnen Sie den EtherCAT-Reiter in der rechten Seite und betatigen Sie die Topologie... Schaltflache. Dies
offnet den Topology-Dialog:

B Topology |:| |§| [z|

Wiew  Offine  Online

System Manager Configuration

& I
SR

Menii View

Zoom (1.0 x)

Ansicht wird in OrginalgréRRe angezeigt.

Zoom (1.5 x)

Ansicht wird um den Faktor 1,5 vergroRRert angezeigt.

Zoom (2.0 x)

Ansicht wird um den Faktor 2,0 vergroRert angezeigt.
Menii Offline

Show Topolgy
Zeigt die Offline-Topologie des selektierten EtherCAT-Gerates an.

Menti Online

Show Topolgy

Zeigt die konfigurierte Online-Topologie des selektierten EtherCAT-Geréates an (siehe Online Anzeige
[».446]).

Compare To->Found Devices

Fahrt ein Scan des Busses durch und vergleicht die eigentliche Topologie mit der konfigurierten Topologie.
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Compare To->Offline Configuration

Vergleicht die Topologie der aktivierten Online-Konfiguration mit der Topologie der gedffneten System-
Manager Konfiguration.

11.2.7.7 EtherCAT Kabel-Redundanz

TwinCAT verwendet einen zweiten Netzwerk-Adapter um die EtherCAT Kabel-Redundanz zu realisieren. Die
EtherCAT-Frames werden von beiden Netzwerk-Adaptern gleichzeitig verschickt. Der zweite Netzwerk-
Adapter muss an einen freien Ethernet-Port eines EtherCAT-Slaves angeschlossen sein. Die EtherCAT-
Frames wandern nun vom ersten Adapter durch alle Slaves und kommen dann am zweiten Adapter an. Die
EtherCAT Frames vom zweiten Adapter bewegen sich in die entgegengesetzte Richtung. Im Fall eines
einzigen Kabel-Fehlers entlang des Redunanz-Pfades vom ersten EtherCAT-Adapter zum zweiten Adapter,
sind immer noch alle EtherCAT-Slaves erreichbar.

Konfigurieren der Kabel-Redundanz
Folgende Schritte beschreiben, wie die Kabel-Redundanz mit dem System-Manager konfiguriert wird:

1. Verbindung zum zweiten Ethernet-Adapter trennen.

2. Selektieren Sie das EtherCAT-Gerat in der Baumansicht des System-Managers und 6ffnen Sie das
Kontext-Menu mit einem Rechts-Klick. Im Kontext-Menu selektieren Sie den Eintrag "Scan Boxes..".

3. Offnen Sie den "EtherCAT"-Reiter des EtherCAT-Gerates und driicken Sie die "Erweiterte
Einstellungen..." Schaltflache, um den "Erweiterte Einstellungen"-Dialog zu 6ffnen.

4. Selektieren Sie den Eintrag "Redundanz/Modus" in der Baumansicht auf der rechten Seite des
"Erweiterte Einstellungen"-Dialoges:

Advanced Settings [2|
State Machine m
Cyelic Frames
Distributed Clacks Redundancy Mode
EoE Support O 0
= Redundancy
Mode
Emergency (® Second Adapter
Diagnosis .
Description: | LAaM-erbindung 8 (IntellR) PROA100+ Dual Port Server Adapter #4 - |
Device Name: [\DEVICE {4FDAF5D2-OFAS-43FD-8B 54 A32639403F 54} |
MAL Address: [0003 47 42 4562 | [ Search.. |
IP Address: (o000 | [ Compatible Devices... |
Redundancy Port; | Term 6 [EK1100) - C B |
[ ok | [ abbrechen |

5. Wahlen Sie den Eintrag "Zweiter Adapter" aus und driicken Sie die "Suchen..."-Schaltflache um den
Ethernet-Adapter fiir die Redundanz auszuwahlen.

6. Als nachstes mussen Sie unten den Redundanz-Port auswahlen. Dies ist der Ethernet-Port eines
EtherCAT-Slaves, an den der zweiten Adapter angeschlossen ist. Abhangig von der Topologie kann
man zwischen einem oder mehreren Ports auswahlen. Hierbei ist es wichtig, dass im Betrieb der
zweite Ethernet-Adapter genau an diesem Port angeschlossen ist. Ansonsten funktioniert die
Redundanz nicht ordnungsgemani.
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Beispiel:

S¥STEM - Configuration
BB riC - Confiquration
B® PLC - Caonfiguration
= 1/0 - Configuratian
=B 1/ Devices
= Device 3 (EtherCaT)
+ Device 3-Image
== Device 3-Image-Info
%T Inputs
.l Cutputs
# InfoData
[i Term 2 (EK1100)
# InfoData
B Term 3 (EL2004)
o B Term 1 (EL4112)
B Term 9 (EK1110)
Box 5 (AXZ000-B110)
Term & (EK1100)
#-§ InfoData
§ Term 7 (EL1004)
B Term 8 (EK1110)
i"ﬁ Mappings

o-E-E-E

=Y ewew

@

Die obige Konfiguration hat folgende Topologie:

& P~ B

Der Redundanz-Adapter kann nun entweder am freien Port von Klemme 2(EK1100):

ST =0 B
2.

oder am freien Port von Term 6(EK1100):
i I A
&

oder am freien Port von Term 8(EK1110) :

e IR T § R

Die blau Linie zeigt den Redundanz-Pfad an. Entlang dieses Pfades ist ein einziger Kabel-Fehler

moglich, ohne dass die Kommunikation zu den EtherCAT-Slaves unterbrochen wird.

7. Verbinden Sie den zweiten Adapter mit dem unter 6 eingestellten Ethernet-Port.
8. Aktivieren Sie die Konfiguration oder Laden Sie die Gerate neu im Confige-Modus, um den

Redundanz-Modus zu aktivieren

11.2.7.8 Unterstiitzte Netzwerk-Controller

Der TwinCAT RT Treiber wird flr einen Netzwerk-Port bendétigt, falls Echtzeitprotokolle wie EtherCAT
verwendet werden.

Er ermdglicht, dass die TwinCAT Echtzeit auf den Netzwerkchip zugreifen kann.
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Der Treiber kann tber das Tool , TcRtelnstall.exe®, welches unter C:\TwinCAT\System bereitgestellt wird,
installiert werden.

Auf der nachfolgenden Seite finden Sie eine Auflistung der unterstiitzten Intel Chips. Der Treiber erkennt die
Chips anhand der Vendor- und Device-ID.

Die Unterstlitzung einer Netzwerkkarte bedeutet nicht, dass das System echtzeitfahig ist. Beckhoff stellt dies
fur eigene IPCs und EPCs durch eine Vielzahl von Ma3nahmen sicher. Bei anderen Geraten, welche die
gleichen Netzwerkcontroller einsetzen, kann dies jedoch nicht gewahrleistet werden.

Beckhoff-Kompatibilitat beachten

Die in Beckhoff Steuerungen verbauten NICs sind speziell fur den RT-Einsatz ausgewahlt und qualifiziert,
auf Fremdgeraten konnen keine Eigenschaften zugesichert werden.

Im Zweifelsfall muss der original Intel-Treiber verwendet werden, der keinen Betrieb mit der TwinCAT
Runtime mit Echtzeitprotokollen erlaubt.

o
1 Letzte Aktualisierung: TwinCAT 2.11 R3 2307
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Tcl8254x.INF
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Vendor ID Device ID Description

0x8086 (Intel) 0x1000 Intel 82542
0x1001 Intel 82543GC
0x1004 Intel 82543GC
0x1008 Intel 82544El
0x1009 Intel 82544El
0x100C Intel 82543El
0x100D Intel 82544GC
0x100E Intel 82540EM
0x100F Intel 82545EM
0x1010 Intel 82546EB
0x1011 Intel 82545EM
0x1012 Intel 82546EB
0x1013 Intel 82541El
0x1014 Intel 82541ER
0x1015 Intel 82540EM
0x1016 Intel 82540EP
0x1017 Intel 82540EP
0x1018 Intel 8254 1El
0x1019 Intel 82547El
0x101A Intel 8254 7El
0x101D Intel 82546EB
0x101E Intel 82540EP
0x1026 Intel 82545GM
0x1027 Intel 82545GM
0x1028 Intel 82545GM
0x1049 Intel 82566MM - ICH8
0x104A Intel 82566DM - ICH8
0x104B Intel 82566DC - ICH8
0x104C Intel 82562V - ICH8
0x104D Intel 82566MC - ICH8
0x105E Intel 82571EB
0x105F Intel 82571EB
0x1060 Intel 82571EB
0x1075 Intel 8254 7El
0x1076 Intel 82541Gil
0x1077 Intel 82547El
0x1078 Intel 82541ER
0x1079 Intel 82546EB
0x107A Intel 82546EB
0x107B Intel 82546EB
0x107C Intel 82541PI
0x107D Intel 82572El
0x107E Intel 82572El
0x107F Intel 82572El
0x108A Intel 82546GB
0x108B Intel 82573E
0x108C Intel 82573E
0x1096 Intel 80003ES2LAN
0x1098 Intel 80003ES2LAN
0x1099 Intel 82546GB
0x109A Intel 82573L
0x10A4 Intel 82571EB
0Ox10A7 Intel 82575
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Vendor ID Device ID Description
0x8086 (Intel) 0x1029 Intel 82559

0x1030 Intel 82559

0x1031 82801CAM (PRO/100 VE Network Connection)

0x1032 82801CAM (PRO/100 VE Network Connection)

0x1033 82801CAM (PRO/100 VM Network Connection)

0x1034 82801CAM (PRO/100 VM Network Connection)

0x1038 Intel PRO/100 VM/KM Network Connection

0x1039 Intel 82801CAM (PRO/100 VM Network Connection)
ICH2

0x103A Intel 82801DB (LAN Controller with 82562ET/EZ
(CNR) PHY) ICH4

0x103B Intel 82801DB (LAN Controller with 82562EM/EX
PHY)

0x103C Intel 82801DB (LAN Controller with 82562EM/EX
(CNR) PHY)

0x103D Intel 82801DB (PRO/100 VE Network Connection)

0x103E Intel 82801DB (PRO/100 VM Network Connection)

0x1050 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VE Network
Connection) ICH5

0x1051 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VE Network
Connection)

0x1052 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VM Network
Connection)

0x1053 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VM Network
Connection)

0x1054 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VE Network Connection
(mobile))

0x1055 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VM Network Connection
(mobile))

0x1056 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VM Network Connection
(mobile))

0x1057 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VM Network Connection
(mobile))

0x1059 Intel 82551QM PRO/100 M

0x1064 Intel 82801EB/ER (PRO/100 VE Network
Connection) ICH6

0x1065 Intel 82801FB/FR/FW/FRW

0x1067 Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x1068 Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x1069 Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x106A Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x106B Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x1092

0x1094

0x1209 Intel 82551ER/IT

0x1229 Intel 82557/8/9/0/1 (EtherExpress PRO/100(B)
Adapter)

0x2449 82801CAM i815 Boser (ICH2)

0x2459 Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x245D Intel(R) PRO/100 VE Network Connection

0x27DC Intel(R) PRO/100 VE Network Connection
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11.2.8 Ethernet

11.2.8.1 Ethernet Miniport (Echtzeit)

Der Echtzeit Ethernet Treiber ermdglicht mit entsprechend kompatiblen Ethernet Adaptern eine
gleichzeitige Nutzung eines Ethernet Netzes fir TwinCAT Echtzeit Anwendungen und "normalen”
Anwendungen, die Uber den Stack des Betriebssystems gehen (z.B. per TCP/IP).

Echtzeit Ethernet kompatible Gerate
Echtzeit Ethernet kompatible Gerate

Der Echtzeit Ethernet Miniport Treiber von TwinCAT kann mit allen Ethernet Adaptern der Intel 8255x
Familie und dem integrierten Ethernet Adapter des Intel I/O Hubs ICH4 (z.B. integriert im i845 Chipset)
genutzt werden. Hierbei ist mindestens Windows 2000 als Betriebssystem Voraussetzung. Zur Nutzung in
der Echtzeit-Umgebung von TwinCAT ist vorher der automatisch vom Betriebssystem installierte Treiber zu
ersetzen. Aulierdem wird ein weiterer Protokoll-Treiber "TwinCAT Ethernet Protokoll" bendtigt. Wie dieses

durchgefiihrt wird, ist im Anhang C [»_419] beschrieben.

Um festzustellen, ob kompatible Ethernet Adapter im System vorhanden sind, hilft der Dialog "TwinCAT
Ethernet kompatible Gerate", der Uber das Meni "Optionen | Liste Echtzeit Ethernet kompatible Gerate...
[»_21]"des System Managers zu erreichen ist:

TwinCAT Ethernet kompatible Gerate

TwinCAT Ethemet Protocol' installiert [ Schliefen l

Installierte und benutzbare Gerate: [

TiinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter
TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter #2

[nztallabonshinmweise ]

[ Ofirne Metzwerkverbindungen ]

Inztallierte Gerate aber ohne notwendiges Binding z2u 'TwinCAT Ethernet

K.ompatible Gerate mit inkompatiblen Treiber:;

Intel[R] FRO/00+ kM anagement Adapter #2

"TwinCAT Ethernet Protokoll" installiert: Die Checkbox zeigt an, ob der TwinCAT Protokoll Treiber bereits
installiert ist.

Installierte und benutzbare Geréate: Listet die bereits mit dem TwinCAT Treiber versehenen Adapter auf.
Diese Adapter sollten im System Manager verfligbar sein.

Installierte Gerate aber ohne notwendiges Binding zu "'TwinCAT Ethernet Protokoll': Hier werden die
Adapter aufgelistet, die zwar den TwinCAT Treiber benutzen, denen aber das notwendige Binding zum

Protokoll fehlt. Bitte Uiberprifen Sie die Installation anhand der Beschreibung aus Anhang C [» 419].

Kompatible Gerdte mit inkompatiblem Treiber: Listet alle vorhandenen Adapter auf, die durch Austausch
des Treibers Echtzeit Ethernet unterstitzen (siehe Anhang C [» 419]).
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WARNUNG: Windows Update oder Service Pack Installationen

Der Vorteil, dass bei Echtzeit Ethernet auf Standard-Hardware zurlickgegriffen wird, hat auch einen kleinen
Nachteil: Das Betriebssystem kennt die entsprechende Hardware und versucht in bestimmten Situationen
die seiner Meinung nach neuesten und "besten" Treiber fir diese Hardware zu installieren. Dieses wird
einerseits beim "Windows Update" als auch beim Installieren eines Service Packs durchgefiihrt. Nach einer
Service Pack Installation muss daher der Schritt aus Anhang C [» 419] wiederholt werden. Das automatische
Windows Update I&sst sich unterbinden und bei manuellen Updates sollte der Vorschlag, den "Intel
Networking Driver" auszutauschen nicht angenommen werden. Nach einem entsprechenden Vorgang kann
in jedem Fall die aktuelle Installation mit dem oben aufgefihrten Dialog Uberprift werden.

Ethernet Miniport "Adapter"
Allgemein | Adapter | Routes | ADS || Statistik

Beschreibung: |TwinE.f-‘-.T A [TwinCAT -Intel PCI Ethernet Adapter #2] |
Gerdte Marne: |'xDEUIEE'\{FEEEFEBEl-FE.&F-d'I C1-9583-23BF4E 844620} |
MAC Adresse: [00 02 b3 b6 28 34 |
IP &dresse: | 169.254. 238,177 [265.255.0.0) |

Freerun Zyklus [ms)] |25 s

w

[ ] E 4 sperren nach Link Fehler

Auf dem Karteireiter "Adapter" wird der aktuell ausgewahlte Ethernet Adapter angezeigt und konfiguriert.
Suchen...: Es werden alle kompatiblen Gerate angezeigt und zur Auswahl angeboten.

IP Addresse: Die angezeigte IP-Adresse wurde aus der Windows Registry ausgelesen. Mit der Hilfe von
"Systemsteuerung | Netzwerkverbindungen" kann die Adresse im Bereich TCP/IP 'Eigenschaften..' geandert
werden. Falls Echtzeit Ethernet and "normales" Ethernet auf dem selben System mit zwei unterschiedlichen
Netzwerkadaptern genutzt werden, muissen sich die Subnet-Adressen dieser beiden Adapter unterscheiden!
Nattrlich missen die zum Echtzeit Ethernet gehdrenden Gerate mit der selben Subnet-Adresse (ersten zwei
Stellen der TCP/IP Adresse) konfiguriert werden, wie der Ethernet Miniport Adapter, und umgekehrt.

Freerun Zykluszeit: Hier kann die Zykluszeit im Freerun [P 22] (nur im Konfig Modus [P_13]) in
Millisekunden vorgegeben werden. Die Zykluszeit im Run Modus ergibt sich automatisch durch die
Zykluszeit der héchstprioren Task, die mit Variablen des Adapters oder eines seiner Teilnehmer verknUpft
ist.

E/A nach Link Fehler sperren: Wird diese Checkbox angewahlt, wird nach einem behobenem Link Fehler
(z.B. Ziehen und Wiederaufstecken des Netzwerkkabels) nicht automatisch wieder mit dem Prozessdaten
Austausch begonnen, sondern es ist zuvor ein E/A Reset notwendig.

Unterstiitzte Gerate / Protokolle

Eine Auflistung der unterstiitzten Gerate zeigt die Ubersicht [ 357]. Da mit Hilfe des TwinCAT Echtzeit
Ethernet Treibers alle Ethernet Protokolle betrieben werden kénnen, sowohl Standardprotokolle als auch
spezielle Echtzeit Protokolle ist die Liste der unterstitzten Gerate nur eine Momentaufnahme und wird sicher
in Zukunft weiter ausgebaut.

Status-Informationen

Unterhalb eines konfigurierten RT Ethernet Adapters findet man eine Status- und eine Control- Variable.
Diese Variablen kdnnen mit denen anderer Tasks verknupft werden (z.B. mit einer TwinCAT PLC Tasks).
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=B Efa Gerdte
= Gerdt 1 (RT-Ethernet)
=%= Gerdt 1-Prozefabbild
= %T Eingange

= @l Ausgange
@] DewChrl

Tab. 6: Eingénge:

Variable Beschreibung
DevState Geratestatusinformation als WORD (oder UINT) Variable. Die Variable kann folgende Werte
annehmen:

0x0001 = Link Error (Netzwerkverbindung physikalisch unterbrochen)

0x0002 = E/A gesperrt nach Link Error (E/A Reset notwendig nach Behebung)
0x0010 = Keine Senderesourcen vorhanden (E/A Reset notwendig nach Behebung)
0x0020 = Watchdog hat zugeschlagen

0x0040 = TwinCAT Real-Time Ethernet Treiber nicht gefunden

0x0080 = E/A Reset aktiv

Tab. 7: Ausgénge:

Variable Beschreibung
DevCtrl Steuervariable fiir das Gerat vom Typ WORD (oder UINT).

Hat momentan (noch) keine Auswirkung auf den Netzwerkadapter!

11.2.8.2 Virtuelle Ethernet-Schnittstelle

Die virtuelle Ethernet-Schnittstelle bindet, im Windows NT / 2000 / XP-System konfigurierte,
Netzwerkadapter in das TwinCAT System ein. Von dieser Netzwerkkarten-unabhangigen, virtuellen
Ethernet-Schnittstelle ausgehend, kénnen dann im weiteren Verlauf Beckhoff Ethernet-Feldbusgerate zur
TwinCAT E/A-Konfiguration hinzugefligt bzw. angesprochen werden.

Kontextmenii

" Box Anflgen. ..

K Gerdt Lischen, ..
{E} rline Resst

fﬁ zerat Exportieren. ..

5" Box Importieren. .

c'i'E Ausschneiden Skrg+
Eopieren Skrg+-C
E Einfgen Skrg+y

BB Einfiigen mit Yerkn,  Al+Strg+y
Sd* 1d Andern...

X Disabled
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Box Anfiigen... <Einfg>

Fagt Ethernet-Teilnehmer ("Boxen") an. Eine detaillierte Liste aller unterstitzten Boxen finden sie unter:
Ubersicht [ 357]

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die virtuelle Ethernet-Schnittstelle und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf allen, von dieser virtuellen Ethernet-Schnittstelle aus angesprochenen,
Beckhoff Ethernet Slaves.

Karteireiter "ADS"

Siehe unter: "Einstelldialog ADS [» 49]".

11.2.9 USB

11.2.9.1 Virtuelle USB-Schnittstelle

Die virtuelle USB-Schnittstelle bindet eine, in einem Windows2000 oder Windows XP-System konfigurierte,
USB-Schnittstelle in das TwinCAT System ein. Von dieser virtuellen USB-Schnittstelle ausgehend, kdnnen
dann im weiteren Verlauf sowohl Beckhoff USB-Feldbusgerate, als auch Tastererweiterungen an Beckhoff
Control Panel mit USB-Schnittstelle, zur TwinCAT E/A-Konfiguration hinzugefligt und angesprochen werden.

Kontextmenii

.ii Box Anflgen. ..

'K Gert Loschen. ..
{F} Orline Resst

‘Bl Gerat Exportieren. .

ﬁ“‘ Bowx Imporkieren. ..

.;',"o Ausschneiden Skrg+i
Eopieren Skrg+C
E Einflgen Skrg+y

BB Einfigen mit Yerkn,  Al+Strg+y
qd* 1d Andern...

X Disabled

Box Anfiigen... <Einfg>

Flgt Beckhoff USB-Teilnehmer ("Boxen") an. Eine detaillierte Liste aller unterstitzten Boxen finden sie
unter: Ubersicht [»_386]

Gerat Loschen... <Entf>

Entfernt die virtuelle USB-Schnittstelle und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.
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Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf allen, von dieser virtuellen USB-Schnittstelle aus angesprochenen, Beckhoff
USB Slaves

Scan and create USB devices

Sucht nach angeschlossenen Beckhoff USB-Geraten (einschlielich eventuell daran angeschlossener
Beckhoff Busklemmen) und konfiguriert Baumeintrage zu den gefundenen Geraten, entsprechend deren
Einstellungen.

Karteireiter "ADS"

Siehe unter: "Einstelldialog ADS [P 49]".

« BK9000, BK9050 und BK9100 | Buskoppler fiir Ethernet

» BK9500 - Buskoppler fiir USB
* mk:@MSITStore:BkWeb.chm::HTML/german/ipc/cp6000.htm

11.2.9.2 Virtuelle USB-Schnittstelle- Anbindung von CP68xx, CP69xx, CP78xx
und CP79xx

Folgende Einstellungen sollten fiir die Ansteuerung von Control Panel mit DVI/USB-Anschluss (CP68xx,
CP69xx, CP78xx und CP79xx ) beachtet werden, siehe Screeenshot:

» Zykluszeit:
Die SPS-Zykluszeit fir USB Gerate sollte zwischen 50 und 80 ms liegen. Gegebenenfalls muss eine
zusétzliche Task angelegt werden.

* Async Mode:
Kann keine weitere Task angelegt werden oder zu Testzwecken kann auch der Async Mode genutzt
werden. Dieser ist unabhangig von anderen Zykluszeiten und erlaubt trotzdem Verknupfungen zur
schnelleren Task. Allerdings wird das I/0O Abbild dementsprechend langsamer erneuert.

+ Mapping:
Im Mapping kann kontrolliert werden, ob man zufallig eine schnellere Task mit dem USB-Gerat
verbunden hat.
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l LED_Blink.tsm - TwinCAT System Manager g

Flle Edit  Actions Vlew Optlons Help

Dl AP =aas/HFR B R EQE @B T
- B svsTEM - ConFlguration - ——
B N - Configuration Tack | Ornline|
= ! PLC - Configuration :
=-¥€ LED_Blink MName: :_CF‘_USB_EDm_S | Part: _8_02
+ LED_Blink-Image [ Auto start Options
@ - CP_USB.50ms ket
=] &1 Eingange 53 )
- @ Ausgange Priarity: |28
BB Cam - Configuration Cycle ticks: [50
= - 1/ - Configuration
= B /0 Devices [ Start tick [modula); s
=-EF virkual USE (USE],

niky M anagement

S

[ SEUUU ms )

@l Outputs
-] B O (CPxE)
- &1 Inputs
‘F:;‘.- .l Outpuks
W f Term 1 (CPxdoe12)
- § Term 16 (CPO90S)
= @8 Mappings

=5 LED_Blink (CP_USE_S0ms) - irtual USE (USED

|
| Comment; Task dez IECE1131 Projekts "LED_Blink"

N

| General | Use E-ADS

Agpne Mode
Cycle Time: |50 =

[ irtual Device Mames [TwinCAT +2.10 b1 250 required)

Local (172,16,6,182,1,1)  Stopped

11.2.10 Beckhoff Hardware

11.2.10.1 Beckhoff CP9030

Die CP9030 ISA-Karte dient als PC-seitiger Anschluss des Beckhoff Control Panel - Link Systems . Hiertber
kénnen Beckhoff Control Panel Uber ein Koaxialkabel in groRer Entfernung zum PC angeschlossen werden.
Neben der Ubertragung der Bildsignale, Mauspad/Touchscreen und Tastatureingaben kénnen die Control-
Panels zusatzliche Sondertasten und LEDs besitzen, die Uber TwinCAT gelesen bzw. geschrieben werden
koénnen (siehe auch:Beckhoff IPC - Sondertasten und USV).

Karteireiter "CP9030"
Aligemein  CF 9030/3035 | Usv | DS | DPRAM (Oniine) |

Address: I [=CCoon j Suchen... I

Tasten: [27 =] P Cha... |

LED=: |2? = Uplaad Canfiguration,.. I
[T Async Mode Firrmware:

Firmware Update. . I

CR5020 pdate. |

Adresse: Hier kann / muss die DPRAM Adresse der Karte eingestellt werden. Diese Adresse wird auf der
Karte gejumpert und kann Werte von 0xC8000 bis OXEF00O, in Schritten von 0x0080, annehmen.
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Suchen: Hierliber kdnnen im PC gesteckte CP9030 Karten gesucht werden. Alternativ kann der PC nach
TwinCAT unterstitzte 1/0O Gerate [P_136], Uber -> "Gerate Suchen [P 55]", durchsucht werden. Die
eingestellten Adressen der gefundenen CP9030 Karten, werden danach automatisch unter Adresse
angezeigt.

Tasten: Hier wird die Anzahl der am Control Panel vorhanden Sondertasten eingestellt (siehe hierzu auch
"BECKHOFF Knowledge Base").

LEDs: Hier wird die Anzahl der am Control Panel vorhanden LEDs eingestellt (siehe hierzu auch
"BECKHOFF Knowledge Base").

Async Mode: Bei aktivierter Checkbox lauft die Kommunikation des I/O-Treibers mit der CP-Link Karte auch
dann weiter, wenn die verknipfte Task (z.B. eine SPS Task) nicht aktiv ist.

Firmware: Zeigt die Firmware-Version der eingebauten CP9030 Karte an.

Firmware Update: Mit dieser Funktionalitat kann man ein Update der CP9030 Firmware einleiten.

® Ausgegraute Einstelloptionen

Einstelloptionen, die im obigen Bild ausgegraut sind, sind nicht relevant fir die CP9030 sondern
beziehen sich auch die Beckhoff CP9035 [P _252].

Karteireiter "USV"

Siehe: "Beckhoff IPC - Sondertasten und USV [» 256]"

Karteireiter "ADS"

Siehe -> "ADS/AMS Einstellungen bei E/A Geraten [» 50]"

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"
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E/A Variablen:

Elﬁ Gerat 5 [Beckhoff Link)]
== Gerdt 5-Prozefabbild

=& Eingdnge
----- &l 51

----- w1 TermDiag

----- %l PlelFace

----- T KBusEm

----- %1 CrfEn

----- %1 PDLenEn

----- &1 Extoltagelk
----- T Akkuyolagelk
----- T AkkuCharging
----- T AkkuMotPresent
----- T AkkuChanged
----- &l Akkuiaiting

----- T |dentSwitch

----- &1 ComEnr

- ‘l Auzgange

""" % LED 2

""" % LED 3

""" % LED 4

----- @] TermDiag
----- @] FlcIFace
----- %] EnableUPs
----- @] DisplayQif
""" | KbdOff

Eingénge:
$1 - Sn: Eingangsstatus der entsprechenden Sondertasten (siehe Beckhoff Knowledge Base)
TermDiag: Hier kann die Statusvariable fur die -> "Erweiterte Klemmendiagnose" verknlpft werden.

PiclFace: Hier kann die Statusvariable des SPS-Interfaces verkniipft, bzw. deren aktueller Wert Gberprift
werden.

KBusErr: Fehlerzustand eines eventuell am Control Panel angeschlossenen K-Busses

CnfErr: Konfigurationsfehler

PDLenErr: Prozessdatenlangenfehler

ExtVoltageOk: Zustand der externen Spannung (bei aktiver USV)

AkkuVoltageOk: Zustand der Batterie-Spannung (bei aktiver USV)

AkkuCharging: Batterie wird geladen (bei aktiver USV)

AkkuNotPresent: Batterie nicht gefunden (bei aktiver USV)

AkkuCharged: Batterie vollstandig geladen (bei aktiver USV)

AkkuWaiting: Ladezustand der Batterie wird Uberprift. Ladevorgang ist momentan unterbrochen
IdentSwitch: Wert des auf der Karte eingestellten Dip-Switch

ComErr: Kommunikationsfehler zwischen Control Panel und CP9030 Karte
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Ausgange:
LED 1 -n: Ausgangsbits zum Ansteuern der LEDs (siehe Beckhoff Knowledge Base)

TermDiag: Hier kann die Statusvariable fur die -> "Erweiterte Klemmendiagnose" verknupft werden.

PiclFace: Hier kann die Statusvariable des SPS-Interfaces verknipft, bzw. deren aktueller Wert Uberpriift
werden.

EnableUPS: Ausgangsbit zum manuellen Aktivieren der USV (nur zu benutzen, wenn die USV nicht tber die
USV-Konfiguration aktiviert wurde)

DisplayOff: Schaltet die Hintergrundbeleuchtung des Control Panels aus

KbdOff: Schaltet die Tastatur des angeschlossenen Control Panels aus (wichtig, wenn mehrere Control
Panels Uber mehrerer CP9030 Karten angeschlossen sind)

® Datenaustausch

1 Damit die Daten zwischen Control Panel und CP9030 ausgetauscht werden, muss mindestens eine
Variable verknupft sein. Die verknupfte Task muss laufen, oder der weiter oben erwdhnte Async
Mode muss eingestellt sein! Ansonsten wird das Handshake zwischen PC und CP9030 nicht
bedient, d.h. es werden keine Daten mit dem Control Panel ausgetauscht.

11.2.10.2 Beckhoff CP9035

Die CP9035 Karte dient als PC-seitiger Anschluss des Beckhoff Control Panel -Link Systems. Im Gegensatz

zur CP9030 [»_249] Karte, belegt die CP9035 einen PCI-, statt eines ISA-Slots.

Uber CP-Link kénnen Beckhoff Control Panel tiber ein Koaxialkabel in groker Entfernung zum PC
angeschlossen werden. Neben der Ubertragung der Bildsignale, Mauspad/Touchscreen und
Tastatureingaben, kénnen die Control Panels zuséatzliche Sondertasten und LEDs besitzen, die Uber
TwinCAT gelesen bzw. beschrieben werden kdnnen (siehe auch:Beckhoff IPC - Sondertasten und USV).

Karteireiter "CP9035"
Allgemein  CF 9030/3035 | Usv | ADS | DPRAM (Oniine] |

PCI Bus/Slot  [EAECTRAETINN ~ | Suchen... |

T azten: |2? FLI Chg... I
LEDs: Ig?

| L

Firrramare:

[ Async Mode

Eirrmware [ pdate. .

PCI Bus/Slot: Hier kann / muss der verwendete PCI Slot, in dem die CP9035 Karte steckt, eingestellt
werden (siehe auch Suchen).

Suchen: Hierliber kdnnen die, im Rechner vorhandenen, CP9035 Karten gesucht werden. Der jeweils
verwendete PCI Slot wird hierbei automatisch erkannt. Alternativ kann der PC auch Uber -> "Gerate Suchen
[» 991" nach, von TwinCAT unterstitzte, I/O Gerate [»_136] untersucht werden.

Tasten: Hier wird die Anzahl der am Control Panel vorhanden Sondertasten eingestellt (siehe hierzu auch
"BECKHOFF Knowledge Base").

LEDs: Hier wird die Anzahl der am Control Panel vorhanden LEDs eingestellt (siehe hierzu auch
"BECKHOFF Knowledge Base").

Async Mode: Bei aktivierter Checkbox lauft die Kommunikation des I/O-Treibers mit der CP-Link Karte auch
dann weiter, wenn die verknupfte Task (z.B. eine SPS Task) nicht aktiv ist.
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PCI-Cfg: Durch Nutzung dieser Schaltflache kann die Adresse der CP9035 im PC in einen tieferen Bereich
gesetzt werden (unterhalb 1 MB).

Upload Configuration: Scannt den K-Bus-Anschluss der CP9020 im Control Panel nach eventuell
angeschlossenen Busklemmen (z.B. fiir Handrader oder Potentiometer).

Firmware: Zeigt die Firmware-Version der eingebauten Karte an.

Firmware Update: Mit dieser Funktionalitat kann man ein Update der CP9035 Firmware einleiten.

Karteireiter "USV"
Siehe "Beckhoff IPC - Sondertasten und USV [ 256]"

Karteireiter "ADS"

Siehe "ADS/AMS Einstellungen bei E/A-Geraten [» 501"

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe "Online - Anzeige des DPRAMs [» 2731"

E/A Variablen:

Elﬂ izerat 2 (Beckhaff Link CP9055)

== Gerat 2-Prozefiabbild
= &' Eingénge
----- ol 51

----- &1 KBusErr

----- &1 CnfErr

----- &1 PDLenErr

----- &1 Extvaltagek
----- &l Bkkuvaoltageok
----- T akkuCharging

Eingénge:
$1 - S n: Eingangsstatus der entsprechenden Sondertasten

TermDiag: Hier kann die Statusvariable fir die -> "Erweiterte Klemmendiagnose" verknlpft werden.

PiclFace: Hier kann die Statusvariable des SPS-Interfaces verknlpft, bzw. deren aktueller Wert Uberpriift
werden.
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Fan: Aktuell nicht verwendet
KBusErr: Fehlerzustand eines eventuell am Control-Panel angeschlossenen K-Busses
CnfErr: Konfigurationsfehler (z.B. Checksummenfehler bei Download-Versuch zum Flash)

PDLenErr: Prozessdatenlangenfehler (Anzahl konfigurierter Sondertasten/LEDs pal3t nicht mit der am
Control Panel vorhandenen Uberein)

ExtVoltageOk: Zustand der externen Spannung (bei aktiver USV)

AkkuVoltageOk: Zustand der Batterie-Spannung (bei aktiver USV)

AkkuCharging: Batterie wird geladen (bei aktiver USV)

AkkuNotPresent: Batterie nicht gefunden (bei aktiver USV)

AkkuCharged: Batterie vollstandig geladen (bei aktiver USV)

AkkuWaiting: Ladezustand der Batterie wird Uberprift. Ladevorgang ist momentan unterbrochen
IdentSwitch: Wert des auf der Karte eingestellten Dip-Switch

ComErr: Kommunikationsfehler zwischen Control Panel und CP9030 Karte

Ausgaénge:
LED 1 - n: Ausgangsbits zum Ansteuern der LEDs

EnableUPS: Ausgangsbit zum manuellen Aktivieren der USV (nur zu benutzen, wenn die USV nicht Gber die
USV-Konfiguration aktiviert wurde)

DisplayOff: Schaltet die Hintergrundbeleuchtung des Control Panels aus

KbdOff: Schaltet die Tastatur des angeschlossenen Control Panels aus (wichtig, wenn mehrere Control
Panels tGber mehrere CP9035 Karten angeschlossen sind)

® Datenaustausch

1 Damit die Daten zwischen Control Panel und CP9035 ausgetauscht werden, muss mindestens eine
Variable verknipft sein. Die verkniipfte Task muss laufen, oder der weiter oben erwdhnte Async
Mode muss eingestellt sein! Ansonsten wird das Handshake zwischen PC und CP9035 nicht
bedient, d.h. es werden keine Daten mit dem Control Panel ausgetauscht.

11.2.10.3 Beckhoff CP9040

Die CP9040 Anschaltelektronik dient zum Ansteuern von eventuellen Sondertasten und/oder
Tastererweiterungen in einem Beckhoff Control Panel PC.
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Karteireiter "Serielle Schnittstellen™

Bllgemein  Seriells Schnittstelle |

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

{* BKBu0 Betrich {° KLE==1 Betick ([Emulation]

™ Sync Mode Datentbytes: IEI "I
int. Puffer Grofe: |4EIEIE "I

Part; B audrate: Parity: Stophitz;
+ COM 1 (Port 3FS) m " Keine (Ol
C COM2Po2FE) R Typ, ¢ Gerade (2
" COM 3 [Port 3E8] " Ungerade i

¥ R5232

O COMAPOR2ED]  ~ pogee o W 2 ]

— [ USY Betieh [Unterbrechungsfreie Stromyversargunal

[T Enable &utomatic Systern Shutdown Finbeleguna: I,-'!-,F'E vI

i artezeit (5] IED 3: [T Keinabbuch [T Delayed (MT4 only]

Die Beschreibung der einzelnen Felder dieses Dialogs finden sie unter: "COM-Schnittstellen [»_265]" in der
TwinCAT System Manager - Referenz.

Felder, die in dem obigen Karteireiter nicht aktiviert sind, sind fur den Betrieb einer CP9040 nicht von
Bedeutung.

E/A Variablen:
EB:-EYzerst 11 (Beckhaff CP PO
~.=%= Gerat 11-Prozefiabbild
- & Eingange
= §l Ausginge
=i CPo040
= & Eingange
- 4! Diag State
-t PLC State
-4l Buttons
- [l State
= § Ausginge
%] Diag Ctrl
-l PLC Ctrl
= Al Display Crl
-l LEDs

Eingange:
Diag State: Hier kann die Statusvariable fur die -> "Erweiterte Klemmendiagnose" verknipft werden.

PLC State: Hier kann die Statusvariable des SPS-Interfaces verknlpft, bzw. deren aktueller Wert Uberprift
werden.

Buttons: Nach dem Offnen dieses Bit-Arrays, kdnnen die einzelnen Sondertasten mit Variablen einer
anderen Task (z.B. der SPS) verkntpft werden. Weitere Infos dazu, findet man in der -> "BECKHOFF
Knowledge Base".

State: Dieses Bit-Array enthalt Status-Bits der CP9040 Kommunikation. Die méglichen Zustande (Bits),
werden in dem zugehdrigen Kommentarfeld [»_37] auf der rechten Seite aufgelistet.
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Ausgange:

Diag Ctrl: Hier kann die Steuervariable fur die -> "Erweiterte Klemmendiagnose" verknupft werden

PLC Ctrl: Hier konnen die Statusvariablen des SPS-Interfaces verknlpft, bzw. deren aktueller Wert Giberprift
werden.

Display Ctrl: Hier kdnnen Variablen zur Ansteuerung des Displays (z.B. fir das An-/Ausschhalten der
Hintergrundbeleuchtung) verkntpft werden. Weitere Infos dazu, findet man in der -> "BECKHOFF
Knowledge Base".

LEDs: Hier kbnnen Variablen zum Ansteuern der LED's in den Sondertasten des Beckhoff Control Panels
verknUpft werden. Weitere Infos dazu, findet man in der -> "BECKHOFF Knowledge Base".

11.2.10.4 Beckhoff IPC - Sondertasten und USV

=B Gerat 5 [Beckhaff PC)
+ Gerat 5-Prozel abbild

EQT Eingange

..... G5

----- &l ExtvoltageOk
= §l Ausgangs
----- @) LED1
----- @) LED 2
----- @) LED 3
----- @) LED 4
----- @, LED 5
----- @, LEDE
----- $| LED 7
----- @) LED 8
----- %) LED 9
----- @) LED 10
----- @ LED 1
----- @ LED 12

An einigen der Beckhoff Industrie PC werden zusatzliche Sondertasten und darin integrierte LEDs
angeboten. Diese Tasten und LEDs kdonnen als normale Ein- und Ausgange benutzt und verkniipft werden.

Durch Einfugen des Beckhoff PC unter E/A Gerate in der Baumansicht, werden automatisch je 10
Bitvariablen unter den Ein- und Ausgangen erzeugt.

S 1..: nInputs from corresponding Special Keys.
ExtVoltageOk: If this bit is linked [»_39] and its state iSTRUE, the external power to the PC is ok.
LED 1 .. : n Outputs for corresponding LED's inside Special Keys.
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Karteireiter "USV"
Allgerein | CP 3030/9035 USY | 4DS | DPR&M (Onine) |

v ktiviere JSY [Unterbrechungsfreie Stromyversorgungf

¥ Enable Automatic System Shutdown
W artezeit [z]: 30 =

[ Kein Abbruch

Manche Beckhoff Industrie PCs verfligen Uber eine integrierte 24V USV (Unterbrechungsfreie
Stromversorgung), welche tber ADS Ports angesprochen wird.

Aktiviere USV: Um die USV unter TwinCAT zu aktivieren, muss diese Checkbox angewahlt sein.

Enable Automatic System Shutdown: TwinCAT leitet das Herunterfahren des Windows NT Systems bei
Stromausfall nur ein, wenn diese Checkbox aktiviert ist.

Wartezeit: Gibt die Zeit in Sekunden an, die nach Ausfall der externen Spannung bis zum Herunterfahren
von Windows NT gewartet wird.

Kein Abbruch: Wenn diese Checkbox aktiviert ist, wird bei eventueller Wiederkehr der externen Spannung,
der eingeleitete Shutdown abgebrochen, d.h. das System wird dann nicht mehr heruntergefahren. Daflr darf
die eingestellte Wartezeit, zum Zeitpunkt der Spannungswiederkehr, naturlich noch nicht abgelaufen sein.
Karteireiter "ADS"

Allgemein | CF 9030/3035 | UV ADS | DPRAM (Online] |

WV Use Port
PortMo:  [28678 (0:700E) Change. . |
Metld  [135.256.253.1.7.1

Remote Mame: IGerét G [Beckhoff CP3035]

Add. Metlds: |1 35.255.255.1.7.2 dd

135,265, 255.1.7.2 Delete
135.255.2551.7.3 —I

Die Erklarung zu den einzelnen Feldern finden Sie unter: "ADS/AMS-Einstellungen bei E/A-Geréaten [P_50]"

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMSs [P 273]

11.2.10.5 Beckhoff NC-Riickwand

Im Folgenden werden die Einstelloptionen der Beckhoff NC-Ruckwand erklart.
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Karteireiter "NC Riickwand"

&llgemein  MC Riickwand | DPRAkM [I:Inline]l

Adresse; IW - I Suchen... |

ADC1 Gain: |0 = Offset [0 —
ADC 2 Gain: |0 = Offset [0 —
ADC3Gan |0 = Offsst |0 —
ADC 4 Gain: |0 = Offset [0 =

Adresse: Hier muss die an der NC-Ruckwand eingestellte Adresse ausgewahlt werden, und zwar im
Bereich 0xCCO00 bis 0OxCCCQO, in Schritten von 0x400 (siehe auch Suchen).

Suchen: Hierliber kann eine im PC vorhandene NC-Ruickwand gesucht werden. Alternativ kann der PC
auch Uber -> "Gerate Suchen [P 99]" nach, durch TwinCAT unterstitzte 1/O Gerate [P _136], durchsucht
werden. Die eingestellte Adresse der gefundenen NC-Riickwand wird dann automatisch unter Adresse
angezeigt.

ADC n Gain: Hier wird ... (in Vorbereitung)
ADC n Offset: Hier wird ... (in Vorbereitung)

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe "Online - Anzeige des DPRAMs [» 2731"
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E/A Variablen:
EI@ Gerdt 2 (Beckhoff McBp)

+ Gaerdt 2-Prozefabhbild
E%T Eingange

----- %1 Statusi
----- %1 Statusz
----- %1 Status3
----- %1 Status4
----- %1 Counterl
----- %1 Counterz
----- ST Counter3
----- ST Counterd
----- &1 ZeroReql
----- %1 ZeroReg?
----- %1 ZeroReq3
----- &1 ZeroRegd

gl In 1
-l In2
-l In3
-l In4
I'_—'I.,I, fAusgange
----- &] Contrall
----- &] Conkral2
----- &] Conkral3
----- &] Conkrold

-] Cut 1
-] Ot 2
-] Ok 3
-] Ot 4

Eingédnge:

Status1: Eingangsstatus
Status2: Eingangsstatus
Status3: Eingangsstatus
Status4: Eingangsstatus
Counter1: Zahler
Counter2: Zahler
Counter3: Zahler
Counter4: Zahler
ZeroReg1: Text
ZeroReg2: Text
ZeroReg3: Text
ZeroReg4: Text

TwinCAT 2
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ADC1: Text
ADC2: Text
ADC3: Text
ADC4: Text
In 1: Text
In 1: Text
In 1: Text
In 1: Text

Ausgaénge:

Control1: Text
Control2: Text
Control3: Text
Control4: Text

DAC1: Text
DAC2: Text
DAC3: Text
DAC4: Text
Out 1: Text
Out 2: Text
Out 3: Text
Out 4: Text

11.2.10.6

AH2000

Nachfolgend wird der Beckhoff AH2000 Hydraulikregler in Bezug auf die, im AH2000 selbst zu aktivierende
TwinCAT System Manager Konfiguration, beschrieben.

Der AH2000 hat entweder 1 (Bestellbezeichnung: AH2001) oder 3 (Bestellbezeichnung: AH2003) Kanéle.
Dementsprechend erfolgt die nachfolgend beschriebene Konfiguration im System Manager beim AH2001

einfach und beim AH2003 dreifach.

Karteireiter "AH2000"
Allgemein AH 2000 |

Address;
Firrrmare:

Hardware:

| 0:D4000

|N ot Found

IN at Faund

¥ Buffered 1/0 access

j Search... |
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Address: Hier wird die Basisadresse, der am jeweiligen Kanal angeschlossenen Peripherie (ADC, DAC),
eingestellt.

Search: Sucht nach der Basisadresse der angeschlossenen Peripherie, und zwar der des jeweiligen Kanals.
Firmware: Hier wird die aktuelle Firmware-Version des AH2000 angezeigt.
Hardware: Hier wird die aktuelle Hardware-Version des AH2000 angezeigt.

Buffered I/O access: Diese, standardmaRig aktivierte, Checkbox ruft einen gepufferten 1/0-Zugriff hervor.
Auch bei dieser Zugriffsart verlauft das Lesen bzw. Schreiben der I/0-Daten synchron zur entsprechenden
SPS-Task, allerdings Uber einen Puffer.

Diagnose Eingédnge

- 5 e
.=%= Gerat 5-Prozefiabhild
=& Eingénge

=+ IN_REG

..... QT SIM_A

5 (Beckhoff AHZ000)

----- T v1_IsT
----- T P1_IST
----- 1 P2_IST
----- T INC_PoS
I'_—'I‘.L Ausgange
-l OUT_REG
L] v1_sOLL

Nachfolgend werden die, je Kanal zu verkniipfenden, AH2000 E/A-Variablen beschrieben.verkniipfenden
[»39]

Eingange:

IN_REG: Dieses Bit-Array enthalt die Hardware Status-Bits des jeweiligen Kanals. Die Bedeutung der
einzelnen Bits kann der untenstehenden Tabelle oder dem zu IN_REG gehérenden Kommentarfeld [P 37]
enthommen werden.

SIN_A: ADC Wert des Sinus-Anteils des Sinus/Cosinus-Gebers.
COS_B: ADC Wert des Cosinus-Anteils des Sinus/Cosinus-Gebers.
V1_IST: ADC Wert der analogen Ventilrickmeldung.

P1_IST: ADC Werte des ersten analog Eingangs.

P2_IST: ADC Werte des zweiten analog Eingangs.

INC_POS: Hier wird der Hardware-Increment Counter dargestellt. Dieser Wert entspricht der Ist-Position des
jeweiligen Kanals.

Ausgaénge:

OUT_REG: Dieses Bit-Array enthalt die Hardware Control-Bits des jeweiligen Kanals. Die Bedeutung der
einzelnen Bits kann der untenstehenden Tabelle oder dem zu OUT_REG gehérenden Kommentarfeld
entnommen werden.

V1_SOLL: DAC Wert fir den analogen Ventilsollwert
Bedeutung der Status-Bits in den Bit-Arrays:
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Variable |Datentyp Bit Kurzform Beschreibung
IN_REG BITARR1 0 V1_Stat Status Ventil
6 1 EncStat Status Encoder
2 Ref Status der Referenzierung
3 In0 Status Eingang 0 (Status des ersten Eingangs)
4 In1 Status Eingang 1 (Status des zweiten Eingangs)
5 FB_P Rickmeldung Versorgungsspannung
Analogeingange
6 V1_EnAck Ruckmeldung der Freigabe Ventil
7 FB_V1 Ruckmeldung Ventil
8 IncDir Ruckmeldung der Zahlrichtung
9 Reserv.
10 Reserv.
11 Reserv.
12 Reserv.
13 Reserv.
14 Reserv.
15 Reserv.
Variable |Datentyp Bit Kurzform Beschreibung
OUT_RE BITARR1 |0 GI_RES Global Reset (alles Riicksetzen)
G 6 1 IncRes Zahler Rucksetzen
2 EnRef Freigabe zur Referenzierung
3 Out0 Ausgang 0O (erster Ausgang)
4 Out1 Ausgang 1 (zweiter Ausgang)
5 P_Pwr Freigabe Versorgungsspannung Analogeingange
6 V1_En Freigabe Ventil
7 V1_Pwr 0: Versorgungsspannung Ventil AUS; 1:
Versorgungsspannung Ventil EIN
8 EnTTL 0: Externer Encoder Sinus-Cosinus; 1: Externer
Encoder TTL
9 EnShdw Freigabe Shadow Register (enthalt die
Referenzierungswerte)
10 RefSel 0: Auswertung Nullimpuls des Gebers; 1:
Auswertung externes Referenzsignal
11 RefPol 0: Auswertung der steigenden Flanke; 1:
Auswertung der fallenden Flanke
Auswertung RefPol ist nur aktiv, wenn = 1RefSel
12 Reserv.
13 Reserv.
14 Reserv.
15 Reserv.
11.2.10.7 CX1100 Netzteil/lKlemmenanschaltung (CX1100-BK)

Wenn der Embedded-PC CX1000 mit dem optionalen Netzteil CX1100-0002 oder CX1100-0003 bestellt
wurde, besitzt er automatisch eine Schnittstelle fiir die Anbindung der Beckhoff Busklemmen. Bei der

Konfiguration des CX1000 mit dem TwinCAT System Manager, wird die (K-Bus-)Schnittstelle zu den
Busklemmen als E/A-Gerat mit dem Geratenamen "CX1100-BK" behandelt.
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Dialog "Allgemein"

Allgemnein | Cx 1100 | Dizplay | DPRAR [Online)
Marne: Gerat 1 [C+1100-BK) Id |1
Top: C=1100 Metzteil/Klemmenanschaltung
K.ommentar: Hier kann ein sintvealler Kommentar eingegeben werdenl|
[] Dizabled Symbole erzeugen ]
Id

Gibt die Gerate-ID der CX1100-BK Anschaltung an. Dies wird hier besonders hervorgehoben, da diese
Identifikationsnummer bendtigt wird, um das 2-zeilige LC-Display im Netzteil ansprechen zu kénnen (z.B. mit

Funktionsbausteinen aus der SPS heraus).

Fir eine Beschreibung der restlichen Felder auf diesem Dialog, siehe: "E/A-Konfiguration | Anfligen eines E/

A-Gerates [» 99]".

Dialog "CX 1100"
Allgemein | T4 1100 |Displa_l,l DPR&AM [Online]

Adresze; | QxDoo00 M Suchen...

Dizplay Settings
Initializien
Schreibe
Zeile 1 |BECKHOFF

Zeile 2 | Cx 1000

TwinCAT 2 Version: 1.6
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Adresse

Wird beim Suchen von EA-Geraten mit dem TwinCAT System Manager automatisch erkannt. Alternativ kann
die Schaltflache "Suchen..." verwendet werden.

Initialisieren

Bei Deaktivierung wird das Display beim Starten des CX nicht initialisiert. Siehe auch "Schreibe". In der
Grundeinstellung ist das Initialisieren aktiviert.

Schreibe
Falls aktiviert, werden die Zeichenketten, die unter "Zeile 1" bzw. "Zeile 2" angegeben wurden, bei
Systemstart auf das Display geschrieben. In der Grundeinstellung ist "Schreibe" aktiviert.

Zeile 1

16 Zeichen langer String, der zur oberen Zeile des 2-zeiligen LC-Displays geschrieben wird (falls "Schreibe"
aktiviert ist). Die hier angegebene Zeichenkette wird bei eventuell aktiviertem SPS-Programm ggfs. sofort
nach dem Start Gberschrieben.

Zeile 2

16 Zeichen langer String, der zur unteren Zeile des 2-zeiligen LC-Displays geschrieben wird (falls "Schreibe"
aktiviert ist). Die hier angegebene Zeichenkette wird bei eventuell aktiviertem SPS-Programm ggfs. sofort
nach dem Start Uberschrieben.
Dialog "Display”

Allgemein | T 1100 | Display | DPRAM [Online)

[ Digplay Off ] [ Curzor CIFf ] [ Clear Dizplay
[ Digzplay On ] [ Curzor On ]
| Backlight OF | | Curscr Bliek OF |
| Backlight On | | Cursor Blick On |
Wwrite Current ] [ ribe it ] I} {3] [ ]5econd Line

Dialog zur manuellen Ansteuerung des 2-zeiligen LC-Displays des CX1100 Netzteils.

Dialog "DPRAM [Online]"

Siehe "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"
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11.2.10.8 BX Klemmenanschaltung (BX-BK)

Der Beckhoff BX Controller (BX3100, BX5100, BX5200) besitzt eine Schnittstelle flr die Anbindung der
Beckhoff Busklemmen. Bei der Konfiguration des BX mit dem TwinCAT System Manager, wird die (K-
Bus-)Schnittstelle zu den Busklemmen als E/A-Gerat mit dem Geratenamen "BX-BK" behandelt.

Dialog "BX Settings™

... in Vorbereitung ...

11.2.11 Verschiedenes

11.2.11.1 Serielle COM-Schnittstellen

Die COM-Schnittstellen des PCs kdnnen von TwinCAT genutzt werden. Dazu stehen zwei Betriebsarten zur
Verfligung:

1. Unterbrechungsfreie Stromversorgung (USV)
2. COM-Port Betrieb
Der COM-Port Betrieb unterteilt sich in die Unterbetriebsarten:

1. Anschluss von seriellen Buskopplern (BK8xx0)
2. Allgemeine Datenschnittstelle (Simulation einer KL6xx1)

Karteireiter "Serielle Schnittstelle"

General | Sernal Port | Communication Properties

(@ inboard /T84 device

Port: &) COM 1 [Port 3F8)
() COM 2 [Part 2F8)
(O COM 3 (Port 3E8)
() COM 4 [Port 2E8)

i
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General | Serial Port| Communication Froperties

(®) COM Port Mode

(®) BK@x Mode () KLExxd Mode (Emulation)

Timeout (ms); 300 e
Baudrate: Farity: stophits:
36400 v ONane @1

. (®) Even (e

Hardweare Fifo (Byte): O 0dd
16 v | RS Type: Datahits:
‘ ® Rs232 q 3
[ ]Sync Mode () RS485

() UPS Mode {uninterruptible power source)

Betriebsart: USV

In der Betriebsart USV kann eine externe USV an die serielle Schnittstelle angeschlossen und von TwinCAT
gesteuert werden. Z.Zt. werden die Pinbelegungen von APC und EFFEKTA unterstitzt.

Im Gegensatz, zum bei Windows NT vorhandenen USV-Service, entspricht das Verhalten der USV, die Uber
TwinCAT gesteuert wird, eher dem was an einer Maschinensteuerung benétigt wird. Der NT-Service
versucht den PC so lange wie mdglich mit Spannung zu versorgen und erst bei Abfall der Batteriespannung
den Rechner zu stoppen.

Wird die USV Uber TwinCAT gesteuert (der NT-Service darf nicht aktiviert sein), wird der Rechner nach einer
angebbaren Wartezeit heruntergefahren.

Betriebsart: COM - BK8xx0

Unterhalb des E/A Gerates konnen serielle Buskoppler angefligt werden, die wiederum mit beliebigen
Klemmen ausgestattet werden kénnen.

® Intelligente Schnittstellenkarte erforderlich

Um RS485 (BK80x0) zu betreiben, ist eine intelligente Schnittstellenkarte erforderlich, die
selbststéandig die RTS/CTS Leitungen kontrolliert (Senden und Empfangen).

Betriebsart: COM - KL6xx1

Die Klemmen vom Typ KL6xx1 ermdglichen eine serielle Kommunikation z.B. von der SPS Uber einen
Feldbus - Buskoppler und - die Klemme zu einem externen seriellen Gerat (z.B. ein Barcode Leser). Uber
das Prozessabbild der Klemme werden die Datenbytes ausgetauscht und das notwendige Handshake
gesteuert.
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Diese Funktionalitat kann fiir die im PC vorhandenen seriellen Schnittstellen nachgebildet werden. Zum
einen kann ein wesentlich groRerer Datendurchsatz erreicht werden, da zum einen die Baudrate héher
eingestellt werden kann und zum anderen pro Zyklus mehr Datenbytes Ubertragen werden kénnen (maximal
funf bei KL6xx1).

Datenbytes:

ER-FYGerst 1 [COM Port]
== Gerdt 1-Prozefabbild

= %! Einginge

----- T Status

----- sl Datal

----- sl Data2

----- sl Datal3

----- w1 Datad

----- sl Datab

----- sl Datak

----- sl Data?

----- il Datad

----- w1 Datald

----- i Datall

----- il Datall

----- wi Datal2

----- i Datall

----- &l Datald

----- wi Datalh

----- wi Datalf

----- &1 Ext/oltagedk

[+ ‘l Auzgange

Die Anzahl der maximal zu Ubertragenden Datenbytes kann zwischen 16 und 4096 eingestellt werden.
Zusatzlich kann die interne Puffergrofie eingestellt werden, die insbesondere fir den Empfang von
Datenbytes benétigt wird (zwischen 4096 und 65535).

Uber das Ctrl- und Status-Word wird das Handshake abgewickelt. Diese Wérter sind sehr dhnlich dem Ctrl-
und Status-Byte der KL6xx1 aufgebaut, mit dem Unterschied, dass die angebbare Datenlange statt 3 Bits
zwolf Bits betragt (maximal 4096).

» Status Bit 0: TA: Transmit Accepted

» Bit 1: RR: Receive Request

+ Bit 2: IA: Init Accepted

« Bit 3: BUF_F: Puffertberlauf (mdglicher Datenverlust)
 Bit 4-12: nin Anzahl der im Puffer vorhanden Daten

+ Ctrl Bit 0: TR: Transmit Request

» Bit 1: RA: Receive Accepted

* Bit 2: IR: Init Request

* Bit 3: unbenutzt

* Bit 4-12: nOut Anzahl der zu sendenen Daten

TA/TR

Eine Zustandsanderung von TR bewirkt, dass die in nOut festgesetzte Anzahl von Daten (maximal 4096
Bytes) von DataO-DataN in den Sende-Puffer geladen wird. Die Schnittstelle signalisiert Gber TA die
Ausfiihrung dieses Befehls.

RA/RR

Uber eine Zustandsanderung von RR teilt die Schnittstelle der Steuerung mit, dass sich die in nin angezeigte
Anzahl von Daten in Data0-DataN befindet. Die Ubernahme der Daten wird im Control-Wort mit RA quittiert,
erst daraufhin werden neue Daten von der Schnittstelle zur Steuerung tUbertragen.

IA/IR
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Ist IR high, so fiihrt die Schnittstelle eine Initialisierung durch. Die Sende und Empfangsfunktionen werden
gesperrt, die FIFO-Zeiger werden zuriickgesetzt. Die Ausfiihrung der Initialisierung wird von der Schnittstelle
mit IA quittiert.

BUF_F

Der Empfangs-Puffer ist voll. Daten, die jetzt empfangen werden, gehen verloren.

Extended Ctrl/Status:

Ab TwinCAT v2.10 Build >= 1313 (CE image v2.16(x86), v2.17(ARM) und héher). Diese Option wird nur von
den standard PC-Schnittstellen COMx unterstutzt. Wenn diese Option angewahlt ist wird ein zusatzliches
Wort an Prozessausgangsdaten (ExtCtrl) und Prozesseingangsdaten (ExtStatus) zu den vorhandenen Daten
eingeblendet. Uber diese Prozessdaten kénnen folgende RS232-Steuerleitungen gesetzt oder abgefragt
werden.

ExtCtrl Bits:
0x0001 =DTR
0x0002 = RTS

Beim Setzen/Zurlicksetzen des entsprechenden Bits wird die dazugehoérige RS232-Leitung gesetzt oder
zurlickgesetzt. Alle anderen Bits sind reserviert.

ExtStatus Bits:

0x0001 = CTS
0x0002 = DSR
0x0004 = RI

0x0008 = DCD

0x8000 = TX buffer empty (dieses Bit wird gesetzt, wenn alle Sendepuffer (inklusive des Hardware-Fifos leer
sind).

Durch das Ausmaskieren der Bits kann der Status der RS232-Leitungen abgefragt werden. Alle anderen Bits
sind reserviert.

Sync Mode:

Im Sync Mode wird die Kommunikation mit der Schnittstellenhardware synchron zur Kommunikationstask
abgewickelt. Diese Einstellung bietet normalerweise Vorteile bei hohen Baudraten, solange die Zykluszeit
der Kommunikationstask kurz genug ist. Bei 115 kBaud werden beispielsweise pro Millisekunde 12 Zeichen
empfangen. Die Schnittstelle muss also mindestens in einem 1 ms Zyklus bedient werden, damit das
Hardware-FIFO von 16 Bytes nicht Uberlaufen kann. Bei zu langen Zykluszeiten besteht die Gefahr eines
Pufferiberlaufs.

Bei abgeschaltetem Sync Mode wird die Schnittstelle unabhangig von der Task-Zykluszeit jede Millisekunde
im Windows-Timer-Interrupt bedient. Diese Betriebsart ist nicht echtzeitfahig und es kann bei sehr hoher
Rechnerauslastung auch zu langeren Bedienintervallen kommen. Bei sehr hohen Baudraten besteht dann
ebenfalls die Gefahr eines Pufferiberlaufs.

Es wird empfohlen, den Sync Mode zu aktivieren und die Zykluszeit der Kommunikationstask so an die
Baudrate anzupassen, dass der 16 Byte Hardware Puffer nicht tberlauft. Bei kleinen Baudraten und
gleichzeitig langsamer Kommunkation-Task kann der Sync Mode evil. deaktiviert werden.

11.2.11.2 Druckerschnittstelle (LPT Port)

Mit Hilfe der "Feldbus-Schnittstelle" LPT Port, stehen dem TwinCAT System je Parallelport acht Ein- und
Ausgange zur Verfugung. Die Interpretation der Signale auf den einzelnen Pins, kann den Bit-Array
Elementen unterhalb der E/A-Variablen enthommen werden.
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Karteireiter "LPT Port"
LFT Part |

= Port 278
= Part 2BC

Es stehen drei Portadressen zur Wahl, die in Standard-PC die Schnittstellen LPT1, LPT2 und LPT3
widerspiegeln. Welcher LPT Port auf lnrem Rechner welcher Portadresse entspricht, entnehmen Sie dem
Handbuch des PC bzw. der aktuellen Einstellung im BIOS.

Durch Einfugen der Druckerschnittstelle unter E/A Gerate in der Baumansicht werden automatisch je acht
Bitvariablen unter den Ein- und Ausgangen erzeugt. Bei den Eingangen ist zu beachten, dass die Logik der
einzelnen Bit unterschiedlich ist. Die meisten Eingange liefern eine logische Eins wenn der jeweilige Pin
nicht mit Masse verbunden ist und eine logische Null wenn der Pin mit Masse verbunden ist. Bei den mit inv
gekennzeichneten Eingangen ist die Logik genau umgekehrt.

Eine bidirektionale Schnittstelle ist Voraussetzung fiir den einwandfreien Betrieb des "Feldbusses".

11.2.11.3 NOV/DP-RAM Schnittstelle

11.2.11.3.1 Allgemeines NOV/DP-RAM
NOV [» 270
Um weitere, namentlich nicht unterstitzt PC-Karten in TwinCAT einbinden zu kénnen, kann unter E/A-

Geréate | Verschiedenes die entsprechende Karte mit vorhandenem DP-RAM Interface als "Allgemeines
NOV/DP-RAM" eingebunden und somit angesprochen werden.

Kontextmenii
E Gerst Lischen

{E} crline Resst

‘B Gerat Exportieren. .

c'i'E Ausschneiden Skrg+
Eopieren Skrg+C
E Einfligen Skrg+y

BB Einfigen mit Yerkn,  Al+Strg+y

i Disabled

Gerat Loschen... <Entf>
Entfernt die jeweilige Feldbuskarte und alle untergeordneten Elemente aus der E/A Konfiguration.

Online Reset

Initiiert einen Online Reset auf dem Feldbus.
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Karteireiter "Allgemeines DPRAM"
Bllgemein | Allgemeines DFRAM I DPRAM [Elnline]l

PLD S/ Slol: |0/9 0«E0000000) ]
Lahge: Iqugg
FClWendor [0 [hesx): |1 RELC [Clear for 154 devices]

PCI Device 1D [hex): |31 oz
FCl Basedddr [0-3]; |I:I Suchen... | FCI Cig...

PCI Slot/lrq: Zeigt die Adresse (unter 1 MB bei einer ISA-Karte) einer unterstitzten Steckkarte an und auch
welcher IRQ ihr zugewiesen wurde. Bei einer PCI-Karte zeigt sie auch an, in welchem logischen PCI-Slot die
Karte gefunden wurde. Der IRQ wird bei PCI-Karten nicht benutzt.

Lange: Hier kann die Lange des Speicherbereichs verandert werden, sollte nur bei ISA-Karten passieren,
bei PCI-Karten wird sie automatisch ausgelesen.

Suchen...: HierlGiber wird die Adresse der PCI-Karte entsprechend der Vendor ID, Device ID und der Base
Address gesucht.

PCI-Vendor ID: Hier wird die PCI-Vendor ID eingeben
PCl-Device ID: Hier wird die PCI-Device ID eingeben

PCI BaseAddr: Hier wird der entsprechende Speicherbereich ausgewahlt (ein PCI-Chip kann bis zu 4
Speicherbereiche adressieren, entspricht Base-Address 2-5 des PCI-Chips, Base 0 und 1 sind fir die PCI-
Register, auf die bisher noch nicht zugegriffen werden kann)

Karteireiter "DPRAM (Online)"

Siehe unter "Online - Anzeige des DPRAMs [P 273]".

11.2.11.3.2 Allgemeines NOV-RAM

Non-Volatile Random Access Memory (im Allgemeinen abgekiirzt bezeichnet als NOVRAM, NV-RAM oder
NOV-RAM) ist ein spezieller Typ von Speicherbaustein, der prinzipbedingt zyklisch beschrieben werden darf,
bei dem aber trotzdem, bei auftretendem externen Spannungsausfall, der letztgultige Dateninhalt im internen
ROM-Bereich gesichert wird. Ein im NOVRAM integrierter Kondensator liefert hierbei die Energie die notig
ist, um bei Ausfall der extern angelegten Spannung den Inhalt des, jeweils ebenfalls im NOVRAM
integrierten, RAM-Bereichs in den ROM-Bereich umzukopieren. Die Applikation (in diesem Fall TwinCAT)
schreibt zyklisch nur in den RAM-Bereich des IC's.

Um die optionale NOV-RAM-Erweiterung der Beckhoff Feldbuskarten (z.B. FC3101-0002 / FC3102-0002,

FC3151-0002,FC5101-0002 / FC5102-0002, FC5151-0002, FC5201-0002 / FC5202-0002, FC5251-0002,
FC7551-0002 ) unter TwinCAT nutzen zu kénnen, muss ein zusatzliches E/A-Gerat, zu finden im Bereich E/

A-Gerate | Verschiedenes, als "Allgemeines DP-/NOV-RAM [P 269] " eingebunden werden.

Bei den CX1100-000x Netzteilmodulen aus der Beckhoff CX10xx-Serie, wird der stets vorhandene, hier 8
kByte grolte, NOVRAM-Baustein automatisch beim Einlesen erkannt.

Bei dem CX900x wird der stets vorhandene, hier 128 kByte groRe, NOVRAM-Baustein, automatisch beim
Einlesen erkannt.

Des Weiteren unterstitzt die unten beschriebene Vorgehensweise auch die Mini-PClI NOVRAM Module mit
den Bestellnummern C9900-R230, C9900-R231 und C9900-R232.
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Nur bei TwinCAT 2.8

o

1 Ein Schreiben von Daten auf angefiigte und verknlpfte Ausgangsvariablen per SPS E/A-
Auffrischung, ohne die Nutzung der SPS-Funktionsbausteine, hatte bei Systemstop ein Zu-
Nullschreiben der jeweiligen Datenbereiche im NOVRAM zur Folge. Siehe hierzu auch:
Konfigurationsbeispiel firTwinCAT 2.8 [» 272]

Konfigurationsbeispiel (TwWinCAT 2.9/2.10):

Unter anderem bei der Projektierung von CX-Steuerungen und anderen Embedded -Geraten (C69xx,
CP62xx, CP66xx) ist es wichtig, dass gewisse Betriebsdaten bei einem Neustart erhalten bleiben. Beim CX
ist in diesem Fall die NOVRAM-Unterstltzung besonders wichtig, da dort oftmals keine USV (optional:
CX1100-0910, CX1100-0920) verwendet wird. Neu unter TwinCAT 2.9 ist, dass keine SPS-
Funktionsbausteine zum Lesen und Schreiben, und damit zur Synchronisation von Neustart-Uberlebenden
SPS-Variablenwerten (Anmerkung: Der Begriff "persistent” ist hier absichtlich nicht gewéhlt worden),
bendtigt werden. Diese Funktionalitéat kann auch mit den FCxxxx-0002 Feldbuskarten genutzt werden.

Der nachfolgende Dialog zeigt die Einstellungen, welche nétig sind, um vom I/O-Treiber eine
Synchronisation mit ausgewahlten SPS-Ausgangsvariablen zu ermdglichen.

SYSTEM - Konfiguration

B ~C - Konfiguration Allgemein | Allgemeines DPRAM | DPRAM [Onling]
BA cPs - Korfiguration
Ad B
R Nocken - Konfiguration (ems | 0«D2000 d |
=1 E/4 - Korfiguration Lange: 2192 02000

=B E/ Gerate
B Gerar 1 (Cx1100-BK)

= B8 Gerdt 2 (MOW/DP-RAM) PCI Settings
+ G.eraﬂ: 2-Prozefiabhild Yendor D [hex): [Clear for 154, devices)
%T Eingange
=l Ausgange Device ID [hex)]:
| Eetriebsdatenl Basedddr (025 |0

Bl Betriebsdatenz
&8 Zuordnungen

MOY Rskd
At Init linked PLC Outputs [ Export Drata bo Disk.... ]

[ Import Data from Digk... ]

Adresse: Die hier zu definierende Adresse wird bei einem Online-Suchen der Gerate automatisch vergeben,
ebenso wie die Grole ("Lange") des gefundenen NOVRAM Bausteins.

Auto Init linked PLC Outputs: Die Checkbox muss bei der Einbindung remanenter, d.h. mit der SPS bei
Neustart synchronisierter Daten, aktiviert sein.

Vorab werden unter "Ausgénge" per "Variable einfiigen..." im Baum in passender Grofie definierten
Ausgangsvariablen (im oberen Fall sind dies die Array-Variablen "Betriebsdaten1" und "Betriebsdaten2") und
- ggfs. an passender Adresse im NOVRAM - mit Ausgangsvariablen der SPS verknupft. Diese werden
automatisch bei einem Systemstart bzw. nach einem Bootvorgang und folgender Aktivierung des
Bootprojekts, mit den zuletzt giltigen Variablen aus dem NOVRAM synchronisiert (also vorinitialisiert). Das
SPS-Programm wird dadurch nach jedem Neustart mit zuletzt gultigen Variablenwerten aus dem NOVRAM
fortgefuhrt.

Eine spezielle Deklaration der Variablen in der SPS ist nicht notwendig (auer das man sie natrlich als
lokierte Ausgangsvariablen deklarieren muR, z.B. als AT %Q™* ). Speziell eine Deklaration als VAR xxx
PERSISTENT oder VAR xxx RETAIN, ist in diesem Fall nicht zulassig!
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Export Data to Disk: Schreibt den aktuellen Inhalt des NOVRAM Bausteins - zur besseren Ubersicht
unterteilt in 1k (1024 Byte) groRRe Blocke - in eine XML-Datei auf einen auszuwahlenden Datentrager. Fir
diese Schreibroutine muf sich das gerade aktive Zielsystem zwingend im Konfigurationsmodus ("Config
Mode") befinden.

Import Data from Disk: Liest Daten einer zuvor erstelten NOVRAM XML-Datei ein und schreibt die
Dateiinhalt in den jeweils deklarierten Adressbereich des NOVRAM-Bausteins. Da die Daten in 1k grof3e
Blocke unterteilt sind, kann man auch eigene Konfigurationsdateien erstellen, welche alle oder nur einen Teil
der 1k Blocke enthalten, um, im zweitgenannten Fall z.B. nur einen Teilbereich eines NOVRAMs mit
Ausgangsdaten herstellerseitig vorzubelegen. Ein Blick in eine selbstexportierte NOVRAM XML-Datei
verdeutlicht die Verwendungsmadglichkeiten!

Konfigurationsbeispiel fiir TwinCAT 2.8:

Im Gegensatz zu einer Konfiguration des Systems mit einer gewdhnlichen DP-RAM Karte [P _269] muss hier
beachtet werden, dass die zu sichernden Daten nicht per E/A-Variablen unterhalb des Gerats zu
konfigurieren sind, sondern in diesem Fall per ADS-Kommando direkt zu dem NOV-RAM Baustein auf der
Feldbuskarte geschrieben werden. Dies bedeutet, dass im Normalfall keine Variablen unterhalb von
"Eingange" oder "Ausange" (siehe dazu auch nachfolgende Abbildung) konfiguriert und verknlpft werden
mussen, um Daten im NOVRAM der Karte sichern zu kdnnen. Das Schreiben der Daten darf hierbei
prinzipbedingt auch zyklisch geschehen.

Nachfolgend ein Beispiel einer moglichen Konfiguration allerdings ohne die notwendigerweise korrekt
einzustellende PCI-Adresse und sonstiger PCI Gerateinformationen.

[~ Echtzeit - konfiguration .
: g N - KanFiguration Allgemein  Algemeines DFRAM I DPRAM [Dniine] |

BA 5P - Korfiguration

Ad g -
2 Mocken - Konfiguration IES3E 003000 J
=8 E/n - korfiguration Lange: 0=E1000
=-E8 E1h Gerste 0=E 2000
7 («E 3000

- B Gerat 1 (FC3101-0002)
=8 Gerat 2 (NOY-RAM)

=$= Gerit 2-Prozefiabbild PCI Wendor IO (hex): | [Clear for 154 devices)
erat 2-Prozefiabbi
----- &1 Eingange PCl Device ID [hex]: |
-, 8 Ausgange PCI Basetdd: (025 [0 Suchen.. | | Poich.

BE Zuordnungen

Die Adressen und Langenangaben, die hier anzugeben sind, entnehmen sie bitte der bereits erfolgten
Feldbuskartenkonfiguration (im obigen Fall ist dies die FC3101-0002), bzw. ermitteln Sie diese mit Hilfe der
Schaltflache:

... Suchen: Hierlber wird die Adresse der PCIl-Karte entsprechend der Vendor ID, Device ID und der ,Base
Address® gesucht.

Weitere Details zu den dabei ermittelten Werten kdnnen der Beschreibung der jeweiligen Karte enthommen
werden.

Zugriff auf das NOV-RAM durch die SPS-Funktionsbausteine:

Mit Hilfe des Funktionsbausteins "EB_NovRamReadWrite", welcher standardmaRig in der Bibliothek
"TclOFunctions.lib" ab der TwinCAT Version 2.8 > Build 722 mitinstalliert wird, kann lesend bzw. schreibend
auf den NOVRAM-Baustein der Beckhoff Feldbuskarte zugegriffen werden. Wichtig ist hierbei die TwinCAT
System Manager Gerate-ID des NOV-RAM Gerates (im nachfolgenden Beispiel zum Beispiel die ID 2). Ein
Auslesen der Gerate-ID per Name ist hierbei auch maoglich. Siehe hierzu auch: "|OF GetDevicelDByName".
Nahere Details hierzu entnehmen Sie bitte der Bibliotheksbeschreibung.
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Aligemein | Allgemeines DPRAM | DPFAM (Online) |

M arne: Id: |2
Typ: {Allgemeines NOW/DP-RAM
E.ommertar; MHOWRAM als: persistenter Datenspeicher fuir mein SPS Programm ;I

[~

[ Disabled Symbole erzeugen [

11.2.11.3.3 DPRAM-Online
DPRAM (Orling] |

Offzet:  Hex: Zei ;
OEED oo o0 o0 00 0o 00 00 00 e eee.as AI
OEES oo o0 o0 00 0o 00 00 00 e eee.as
OEFO oo ol 02 03 04 05 06 07 L.o.e..s
OEFS 0 09 04 OB OC 0D OE OF ... .u..s
oFoo 1011 12 13 14 15 16 17 ...
oFos 1l 19 14 1F 1C 1D 1E 1F  ........

OFlo 20 21 22 23 24 25 26 27 IEs s
OFls 28 29 24 ZB ZC 2D ZE ZF (1%, -.f e
OF20 30 31 32 33 34 35 36 37 01234567
nEea a4 30 3L IR TN AW AW AiOe sr= j

Bei aktivem TwinCAT kann zu Diagnosezwecken direkt auf das DPRAM der jeweiligen Feldbuskarte, bzw.
sonstiger Anschaltung mit DPRAM Schnittstelle, lesend zugegriffen werden. Fir genauere Information wird
auf die Beschreibung der jeweiligen Karte, bzw. des Gerates, verwiesen.

11.2.11.4 System Management Bus (SMB)

Neuere Motherboards besitzen Diagnosebausteine, Gber die Temperaturen, Lifterdrehzahlen und die
Betriebsspannungen des PCs Uberwacht werden kdnnen. Diese Werte kdnnen mit Hilfe des "Motherboard -
SMB (System Management Bus)" "E/A-Gerates" in TwinCAT gelesen werden. Leider gibt es z. Zt. noch
keine einheitlichen Normen, wie diese Werte zur Verfugung gestellt werden.

Unterstitzt werden neuere Motherboards mit Intel-Chipsatz. Diese verfigen i.d.R. tiber die PCI-ISA-Bridge
PliX-4. Uber die PCI-ISA-Bridge kann auf die Register der Diagnosebausteine und auf den SMB zugegriffen
und so die Diagnosedaten ermittelt werden. Aber auch bei anderen Chipsatzen kdnnen einzelne Werte
ermittelt werden (wenn sie z.B. Uber einen LM75 Baustein oder kompatiblen verfligen). Welche Werte auf
einem speziellen Board messbar sind, muss daher getestet werden.

Zurzeit kénnen in den meisten Fallen von TwinCAT folgende Diagnose-IC's erkannt und deren Daten
interpretiert werden:

» LM78 (National) ( z.B auf ASUS P2B-LS )
« LM78J (National) ( z.B. auf ASUS P2L97-DS Board)

« LM80 [» 274] (National) ( z.B. auf QDI BrillantX IS Board )

« LM85B, LM85C [P 274] (z.B. auf Intel's D865GLC oder D865GBF Board )
+ W83781D [P 274] (Winbond) ( z.B . auf ASUS P2B und P2B-F Boards )
« W83782D [»_274] (Winbond) ( z.B. auf einigen EPOX Boards)

« W83783S [»_274] (Winbond) ( z.B. auf ABIT BE6 Board )
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» W83627HF [P 274] (Winbond) (z.B. auf BECKHOFF CB1050, CB1051,CB2050, CB2051, CB3051,
CB3050, CB3053, CB5053, EPOX EP-4B2A oder EP-M845B Board)

+ CX1020 / CX1030 [»_274] Diagnose IC's (nur ab Hardwarerevision 2.0)

Temperatur

Alle IC's gehdren zu der LM78-Familie. Der LM78 ist der Basis-Chip zu dem alle andere Chips verglichen
werden kénnen. Die Winbond-IC's besitzen im Gegensatz zu den LM7x-IC's keinen internen Temperatur
Sensor. Uber den internen Temperatur Sensor wird in den meisten Fallen die Temperatur vom Motherboard
gemessen. Die CPU-Temperatur wird entweder Uber einen Sensor unter der CPU, oder Uber die Pentium
Thermo-Diode gemessen. Andere Temperatur Sensoren kdnnen Uber externe Anschlisse auf dem Board
angeschlossen werden. Befindet sich der CPU-Temperatursensor unter der CPU, muss zu der gemessenen
Temperatur ein Korrekturwert aufgeschlagen werden. Dieser richtet sich nach der Groél3e des Luftspalts
zwischen der CPU und dem Sensor. Wird die Temperatur Gber die Pentium Thermo-Diode gemessen, muss
auf den gemessenen Wert ebenfalls ein Korrekturwert aufgeschlagen werden. Dieser hangt von dem Typ
der Thermo-Diode ab. Falls an den gemessenen Werten gezweifelt wird, kdnnen die Temperaturwerte
meistens in BIOS-Setup kontrolliert werden.

Liifter

Alle IC's besitzen Eingdnge um die Drehzahlen von drei Liftern (LM80 nur zwei Lifter) gleichzeitig messen
zu kénnen (CPU-Lifter [CPU FAN], Gehause-Lifter [CHASSIS FAN] und Netzteil-Lifter [PWR FAN] ). Bei
den Liftern muss es sich um spezielle Lifter mit Tachometer-Ausgang handeln. Solche Lufter besitzen
meistens drei Anschlussleitungen. Je nach Board kann der CPU-Llifter vom Hersteller am unterschiedlichen
Eingang des Diagnose-IC's verdrahtet sein. In den meisten Fallen sind fiir zwei Lifter (CHASSIS FAN und
PWR FAN ) die Eingange als externe Anschluss-Pins auf dem Board ausgefuhrt.

Spannungen

Die Diagnose IC's kdnnen Uber die analogen Eingange positive und negative Spannungen messen.
Meistens kdnnen von dem IC maximal 4.096V am Eingang gemessen werden. Um gréRere Spannungen
messen zu kdnnen werden Spannungsteiler vorgeschaltet. Der gemessene Wert errechnet sich aus dem
Wert der vorgeschalteten Widerstande und dem Wert des ADC (Analog Digital Converter).

Als Widerstandswerte flr den Spannungsteiler werden von TwinCAT die vorgeschlagenen Standardwerte
des jeweiligen IC-Herstellers benutzt (aus der technischen Dokumentation zu dem IC). Hat ein Board-
Hersteller andere Widerstandswerte auf seinem Board verdrahtet, kbnnen die gemessenen Werte von den
realen abweichen. Die korrekten Spannungen kénnen im BIOS-Setup kontrolliert werden.

Mappping der Diagnosedaten im TwinCAT System Manager

Die ermittelten Diagnosedaten werden im TwinCAT System Manager in folgende Struktur gemappt:
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=gt

S8 FGert 1 [SME

Gierat 1-Prozefabhild
Eingange
&1 Temp ME

& Fan 1
& Fan 2
&l Yalt 2a
wl valt 2b
&l Walt 3.3
&1 Yalt 5
wl Walt 12
&l Walt 12
&l Yalt -
&l Temp O
&l Temp 1

&l Temp 3
&l Temp 4

&l Temp B
&l Temp ¥

Die Temperaturen werden in °C angegeben.

Die Lifterdrehzahlen werden in Umdrehungen pro Minute angegeben.

Die Spannungen werden in 1/100 Volt angegeben. Negative Spannungen werden als positive Werte

ausgegeben.

Folgende Tabellen geben eine Ubersicht iiber das Mapping der Diagnosedaten im TwinCAT-Prozessabbild
bei den unterschiedlichen Mainboard- und SMBus-IC-Typen.

Winbond W83782D

Motherboard EPOX EP-3BXA
Variable Hardware/ Bemerkungen
Anschlussbezeichnung
auf dem Board

Temp MB 3TH THERMAL Temperatur eines externen Sensors. Ist dieser nicht
angeschlossen, liefert die variable den Wert 0. In BIOS hat
dieser Sensor die Bezeichnung: "Extended JP2".

Fan 0 CPU FAN CPU Llfter

Fan 1 CHASIS FAN Gehdause Lufter

Fan 2 PWR FAN Netzteil Lufter

Volt 2a Vcep1 In BIOS als "Vcore" bezeichnet

Volt 2b Vit In BIOS als "Vio" bezeichnet

Volt 3.3 +3.3V Spannung

Volt 5 +5V Spannung

Volt 12 +12V Spannung

Volt -12 -12V Spannung

Volt -5 -5V Spannung

Temp O CPU Temperatur Temperatur an der Pentium Thermo-Diode

Temp 1 RT1 In BIOS als "System Temperatur" bezeichnet. Auf dem Board
befindet sich ein Thermo-Fuhler (beschriftet als RT1).

Temp 2 bis nicht benutzt

Temp 7

Winbond W83627HF
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Mother- |BECKHOFF EPOX EP-4B2A EPOX EP-M845B EPOX IP-4GVI163
board CB1050, CB1051,
CB2050, CB2051,
CB3051, CB3050,
CB3053, CB5053
Variable |Hardware/ |Bemerkun |Hardware/ |Bemerkun |Hardware/ |Bemerkun |Hardware/ |Bemerkun
Anschluss |gen Anschluss |gen Anschluss |gen Anschluss |gen
bezeichnu bezeichnu bezeichnu bezeichnu
ng ng ng ng
Temp MB |System Thermistor nicht Der nicht Der nicht Der
Board in der néhe |benutzt Eingang ist |benutzt Eingang ist benutzt Eingang ist
Temperatu |der CPU offen. offen. offen.
re
Fan 0 FAN1 CPU FAN |CPU Lufter|Fan 3 In BIOS CHASIS |In BIOS
(CHASIS |bezeichnet bezeichnet
FAN) als Chasis als Chasis
FAN FAN
Fan 1 FAN2 CHASIS |Gehause |[Fan 1 CPU Lufter|CPU CPU Lufter
FAN Lifter
Fan 2 FAN3 PWR FAN |Netzteil Fan 2 In BIOS PWR In BIOS
Lufter bezeichnet bezeichnet
als Power als Power
FAN FAN
Volt 2a VCCCORE|In BIOS Vcep1 Vcep1 Vagp In BIOS
als CPU bezeichnet
Core als Vagp
bezeichnet
Volt 2b CS_VCCC |InBIOS Vit Vit Vcore
ORE als GMCH
Core
bezeichnet
Volt 3.3 +3.3V +3.3V +3.3V +2.5V In BIOS
Spannung Spannung Spannung Spannung |bezeichnet
! als Vdimm
Volt 5 +5V +5V +5V +5V
Spannung Spannung Spannung Spannung
Volt 12 +12V %) +12V +12V +12V
Spannung Spannung Spannung Spannung
Volt -12 -12V ) -12V -12V -12V
Spannung Spannung Spannung Spannung
Volt -5 -5V ) -5V -5V -5V
Spannung Spannung Spannung Spannung
Temp 0 CPU 2) CPU Temperatu | CPU Temperatu CPU
Temperatu Temperatu |r an der Temperatu |r an der Temperatu
r r Pentium |r Pentium |r
Thermo- Thermo-
Diode Diode
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Mother- |BECKHOFF EPOX EP-4B2A EPOX EP-M845B EPOX IP-4GVI63
board CB1050, CB1051,
CB2050, CB2051,
CB3051, CB3050,
CB3053, CB5053
Temp 1 System Thermistor |RT1 In BIOS TR1 In BIOS TR1 In BIOS
DDR in der als als als
Temperatu [Nahe der "System "System "System
re RAM-Slots Temperatu Temperatu Temperatu
r" r r
bezeichnet bezeichnet bezeichnet
. Auf dem . Auf dem . Auf dem
Board Board Board
befindet befindet befindet
sich ein sich ein sich ein
Thermo- Thermo- Thermo-
Fuhler Fuhler Fuhler
(beschriftet (beschriftet (beschriftet
als RT1). als TR1). als TR1).
Temp 2 Power Unterstitzt |nicht benutzt nicht benutzt nicht benutzt
Controller |nur von
Temp. BIOS
v0.80 und
hoher
Temp 3 bis |nicht benutzt nicht benutzt nicht benutzt nicht benutzt
7
Der FAN4-Lifter kann Das EP-M845B-Board
nicht Gberwacht besitzt noch einen
werden. weiteren Llfter-
) Bei CB2051, Anschluss ( beschriftet
CB3050, CB3051 nicht mit Fan 4 ). Dieser
vorhanden. Lifter kann nicht
2 - Uuberwacht werden,
S)eazgrﬁ'egi'tca'or;ﬁfma' weil der Winbond-IC
Duo/Core ™2 Duo nur_3-LUftereingénge
MAX(core 1..core n) besitzt..
und Atom. Temperatur
an der Pentium
Thermo-Diode bei
anderen Prozessoren.
%) Bei CB3053,
CB5053 nicht
vorhanden.
Winbond W83781D
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Motherboard ASUS - P2B oder P2B-F
Variable Hardware/ Bemerkungen
Anschlussbezeichnung
auf dem Board
Temp MB RT1S Sensor auf dem Board in der Nahe von dem Winbond IC
(System Temperatur)
FanO CHA FAN Gehdause Lufter
Fan 1 CPU_FAN CPU Lufter
Fan 2 PWR_FAN Netzteil Lifter
Volt 2a Vcep1
Volt 2b Veep2
Volt 3.3 +3.3V Spannung
Volt 5 +5V Spannung
Volt 12 +12V Spannung
Volt -12 -12V Spannung
Volt -5 -5V Spannung
Temp 0 JTPWR Anschluss flr einen externen Sensor fir die Netzteil-
Temperatur
Temp 1 JTCPU Anschluss fur einen Sensor flr die CPU-Kuhlertemperatur
Temp 2 bis nicht benutzt
Temp 7
LM80
Motherboard QDI - BrillantX IS
Variable Hardware/ Bemerkungen
Anschlussbezeichnung auf
dem Board
Temp MB Interner Temperatursensor |[Mainboard Temperatur
im LM80 IC
Fan 0 CHASFAN Gehause Lufter
Fan 1 CPUFAN CPU Lufter
Fan 2 nicht benutzt
Volt 2a nicht benutzt
Volt 2b +1.48V Spannung
Volt 3.3 +3.3V Spannung
Volt 5 +5V Spannung
Volt 12 +12V Spannung
Volt -12 -12V Spannung
Volt -5 -5V Spannung
Temp 0 bis Temp |nicht benutzt
7

W83783S oder LM75
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Motherboard ABIT - BE6 BOSER HS-6237 Version 2.2 BOSER HS-6237 Version 3.0
Variable Hardware/ Bemerkungen |Hardware/ Bemerkungen |Hardware/ Bemerkungen

Anschlussbez Anschlussbez Anschlussbez

eichnung auf eichnung auf eichnung auf

dem Board dem Board dem Board

Temp MB CON2 Anschluss fir |nicht benutzt JP14 Temperatur
einen eines externen
externen Sensors. Ist
Sensor fur die dieser nicht
CPU- angeschlosse
Kihlertempera n, dann liefert
tur dieser

Eingang einen
undefinierten
Wert.

Fan O FAN2 Anschluss fur |nicht benutzt CN2 In BIOS als
einen Lifter in CPUFAN1
der Nahe der speed
CPU bezeichnet

Fan 1 FAN3 Anschluss flr |nicht benutzt CN25 In BIOS als
einen Lifter in CPUFAN2
der Nahe der speed
ISA Slots bezeichnet

Fan 2 FAN1 Anschluss fur |nicht benutzt CN26 In BIOS als
einen Lufter in CPUFAN3
der Nahe der speed
CPU bezeichnet

Volt 2a +2V nicht benutzt Vcore

Spannung
Volt 2b nicht benutzt nicht benutzt nicht benutzt
Volt 3.3 +3.3V nicht benutzt +3.3V
Spannung Spannung
Volt 5 +5V nicht benutzt +5V
Spannung Spannung
Volt 12 +12V nicht benutzt +12V
Spannung Spannung
Volt -12 -12V nicht benutzt -12V
Spannung Spannung
Volt -5 nicht benutzt nicht benutzt nicht benutzt
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Motherboard

ABIT - BE6

BOSER HS-6237 Version 2.2

BOSER HS-6237 Version 3.0

Temp O

RT1

System
Temperatur.
Auf dem
Board befindet

CPU
Temperatur

Auf dem
Board befindet
sich nur ein
Temperaturse

CPU
Temperatur

In BIOS als
CPU1
Temperature
bezeichnet.

sich ein
Thermo-
Fahler
(beschriftet als
RT1).

nsor (LM75) Auf den

gelesenen
Temperaturw
ert muss ein
Offset von
~30°C
aufaddiert
werden um
annahernd
die
tatsachliche
Temperatur
zu ermitteln!.

CPUtemp =

TwinCATtem
p +30°C

Temp 1 bis
Temp 7

nicht benutzt

nicht benutzt

nicht benutzt

LM85B oder LM85C

Wichtige Systemvoraussetzungen:
* Der Intel(R) SMBus 2.0 Treiber fur den ICH5/ICH5-M SMBus Controller-24D3 muss installiert und aktiv

sein;

* Andere Monitoring-Applikationen (z.B. Intel's Active Monitor) dirfen nicht aktiv sein oder missen falls
vorhanden vom System entfernt werden;

* |In BIOS muss die Option "Fan control" deaktiviert werden;

Motherboard Intel D865GLC oder D865GBF

Variable Hardware/ Bemerkungen
Anschlussbezeichnung auf dem
Board

Temp MB Ambient temperature sensor In BIOS hat dieser Sensor die Bezeichnung: "System
(internal to hardware monitoring |Zone 1 Tempearature".
and fan control ASIC)

Fan O CPU FAN CPU Lufter

Fan 1 FRONT CHASIS FAN Vorderer Gehause-LUfter

Fan 2 REAR CHASIS FAN Hinterer Gehause-LUfter

Volt 2a Vcep In BIOS als "Vcep" bezeichnet

Volt 2b +1.5V Spannung In BIOS als "+1.5Vin" bezeichnet

Volt 3.3 +3.3V Spannung

Volt 5 +5V Spannung

Volt 12 +12V Spannung

Volt -12 nicht vorhanden Diese Spannung wird nicht Gberwacht

Volt -5 nicht vorhanden Diese Spannung wird nicht iberwacht

Temp 0 Thermal diode, located on Temperatur an der Pentium Thermo-Diode. In BIOS
processor die als "Processor Zone Temperature" bezeichnet.

Temp 1 Remote ambient temperature In BIOS als "System Zone 2 Temperature"

sensor

bezeichnet.

Temp 2 bis Temp

7

nicht benutzt
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Bemerkung

Falls die Variablen Temp 0 oder Temp 1 einen konstanten Wert 0xDO0 liefern, dann ist méglicherweise kein
externer Sensor auf dem Board angeschlossen (offener Thermoeingang).

Winbond W83627HF + LM63

Beckhoff CX1020 / CX1030
Variable Hardware/ Bemerkungen
Anschlussbezeichnung auf
dem Board
Temp MB Board CX1021 Board-Temperatur
FanO FAN reserviert, zur Zeit nicht benutzt
Fan 1 FAN Nur CX1030: CPU/Gehauselifter sonst nicht benutzt
Fan 2 FAN reserviert, zur Zeit nicht benutzt
Volt 2a CPU-Voltage
Volt 2b CPU-Voltage
Volt 3.3 +3.3V Spannung
Volt 5 +5V Spannung
Volt 12 +12V Spannung
Volt -12 nicht benutzt
Volt -5 nicht benutzt
Temp O Board CX1021 Board-Temperatur
Temp 1 nicht benutzt
Temp 2 Board CX1020 (LM63) CPU-Temperatur
Temp 3 Board CX1020 (LM63) Board-Temperatur
Temp 4 bis nicht benutzt
Temp 7
11.3 Boxen

11.3.1 Beckhoff Buskoppler

Die Beckhoff Busklemme ist ein offenes Feldbus-neutrales Peripheriekonzept, bestehend aus elektronischen
Reihenklemmen. Der Kopf einer elektronischen Reihenklemme ist der Buskoppler mit Feldbusschnittstelle.
Es folgt eine Auflistung der Feldbusse, die durch spezifische Buskoppler unterstitzt werden.

* Beckhoff Lightbus [»_307]

* Profibus DP [F 319]

e Interbus [P 324]

» CANopen [»_329]

* DeviceNet [»_345]

+ SERCOS Interface [P 348]
 Ethernet TCP/IP Interface [P_357]

+ Real-Time Ethernet Interface [P 357]

» USB Interface [»_386]
+ Sonstige
o CX1100-BK [»_302]
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Kontextmenii

'*; Klemme Anfligen...

f Box Einfligen. ..
K Bowx Lozchen...

I3 Box Importiersn...
‘B Box Exportieren. .

Klemme Anfiigen... <Einfg>

Flgt eine Busklemme unterhalb des Buskopplers an. Es erscheint der Klemmen Auswahldialog [P_108].

Box Einfuigen...

Flgt eine weitere Box oberhalb der markierten ein.

Box Loschen... <Entf>

Loscht die momentan markierte Box und deren Unterelemente aus der E/A Konfiguration.

Box Importieren...

Flgt eine Box oberhalb der markierten ein. Die Beschreibung der neuen Box und deren Unterelemente wird
aus einer Datei mit der Endung "*.tce" gelesen. Diese Datei wird mit dem folgenden Menipunkt erzeugt.
Box Exportieren...

Exportiert die Informationen der momentan selektierten Box und die Informationen deren Unterelemente in
eine Datei mit der Endung "*.ioe".

11.3.11 BK20x0 (Lightbus)

Die Buskoppler BK20x0 bzw. Busklemmen Controller BC2000 werden im Beckhoff Lightbus eingesetzt.
Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften beschrieben, die sich hierbei von anderen Buskopplern
unterscheiden. Eine Ubersicht [» 307] aktuell unterstiitzter Lightbus Buskoppler BK20x0, finden Sie . ..hier

[» 307

Karteireiter ,,BK2xx0*

Allgemein | BEZxxD | ADS AMS

[ Statuz... ] | |

kK.-Bus Update: 153

2 Bute SPS Interface Erzeuge eigenen F.-Bus-Update [chil=0:30]
Oberpriife Elemmen beim Start (%) Mach den eigenen Daten

{3 Mach allen Daten

| Uberpriife Drline-Stat
tiac et [] Check K-Busz ready

Zeige Messagebox bei Fehlern

K-Bus Update: Berechnet die voraussichtliche Dauer flr einen vollstandigen Update des Klemmenbusses
(ist abhangig von Anzahl und Art der angeschlossenen Klemmen).
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2 Byte SPS Interface: Wenn angewahlt, werden jeweils eine Ein- und Ausgangsvariable fir das 2 Byte SPS
Interface unterhalb des Kopplers eingefligt.

Uberpriife Klemmen beim Start: Wenn angewahlt (nur méglich, wenn das 2 Byte SPS Interface aktiv ist),
werden wahrend der Systemstart-Phase die projektierten und die physikalisch vorhandenen Klemmen am
Koppler verglichen. Bei erkannten Differenzen wird die Systemstart-Phase mit entsprechender Meldung
abgebrochen.

Uberpriife Online-Status: Wenn angewahlt, wird das Statusbyte des Buskopplers (Adresse =0xFF)
ausgewertet und bei Fehlern ein entsprechender Loggereintrag erzeugt.

Zeige Messagebox bei Fehlern: Wenn angewahlt (nur méglich, wenn das Uberpriifen des Online-Status
aktiv ist), werden eventuelle Fehler nicht nur geloggt sondern es wird zusatzlich eine Messagebox gedffnet.

Erzeuge eigenen K-Bus-Update: Das Update des Klemmenbusses kann beeinflusst werden. Wenn dieses

Update nicht per Broadcast von der C1220 [»_138] durchgeflhrt wird, muss ein eigener K-Bus-Update
erfolgen (Standard).

Nach den eigene Daten: Das Update erfolgt direkt nach dem Ubertragen der eigenen Daten.
Nach allen Daten: Das Update erfolgt nachdem alle Daten der aktuellen CDL Ubertragen worden sind.

Check K-Buis ready: Uberpriifen ob der K-Bus bereit ist

Diagnose Ein- und Ausgédnge
Es werden Eingangs- und Ausgangsbytes flir Diagnose- und Einstellungszwecke zur Verfigung gestellt:

= ¢ Box 1 (BK2000)
=& Eingénge
&1 TermDiag
%] State
= 4§l Ausginge
%] TermDiag
Sl ChrlD
Sl Chrll

Eingange Beschreibung

TermDiag Siehe auch Handbuch BK2000

Bit 0-7 = Terminal No

Bit 8-9 = Channel No

Bit 10-11 = Diag Code

Bit 12-14 = Diag Code Ex

Bit 15 = Fail

State Inhalt des ersten Bytes des Wortes 255 aus dem Prozessabbild des Buskopplers (vgl.
Handbuch des BK2000).

Bit 0 = Command Err

Bit 1 = Input Data Err

Bit 2 = Output Data Err

Bit 3 = Timeout

Bit 4 = K-Bus Reset Failure

Bit 6 = K-Bus Overrun (hat keine Funktion beim BK2000)

Ausgénge Beschreibung

TermDiag Siehe Handbuch BK2000

Ctrl0 Inhalt des ersten Bytes des Wortes 254 aus dem Prozessabbild des Buskopplers (vgl.
Handbuch des BK2000).

Ctri1 Ctrl1: Inhalt des zweiten Bytes des Wortes 254 aus dem Prozessabbild des Buskopplers

(vgl. Handbuch des BK2000).
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11.3.1.2 BK3xx0/BC3100 (Profibus)

Die Buskoppler BK3xx0 und der Busklemmen Controller BC3100, sowie der Antriebsverstarker AX2000-
B310 werden im Profibus eingesetzt. Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften beschrieben, die

sich von anderen Buskopplern unterscheiden. Eine Ubersicht [» 319] aktuell unterstitzter Profibus
Buskoppler, finden Sie ...hier [» 319

Karteireiter "Profibus"
| Features | BK3u0/14B310| 4D5 | Diag |

Station Mo |4 3: Set... Ident Mo.: IEI:-:BEEE
CigData: 53 43 21 2

< Ja

D PrnD ata: 000002 000000004000 &3 07 200000 00 00 00 00 |3?

1 | i

—watchdog—————— ~DP-Clasz 1

¥ Enable [T Sunc/Freeze enable

Timne: 200 m=
m DET-Clazs 82— —DF-Clazz 2

% Dizabled
I~ Enable ) Fead-Only
Ti f; |1 00 i i
ITTEaL e | Mo Coclic Connection Feset Slave

Stations-Nr.: Jeder Profibusteilnehmer benétigt eine eindeutige Stations-Nr.

Watchdog: Schaltet eine Watchdog-Funktionalitat ein. Die Zeitdauer kann bei eingeschalteter
Ansprechiberwachung eingestellt werden (in ms). Die Ansprechiberwachungszeit sollte mindestens 6 x
groRer als die Zykluszeit eingestellt werden, der minimale Wert ist 10 ms.

PrmData: Erlaubt die Profibus-spezifischen Parameterdaten zu editieren (-> Dokumentation der Buskoppler
BK3xx0). Die GrofRe der aktuellen Parameterdaten wird angezeigt. Die PrmData kénnen auch textuell (->
PrmData (Text)) oder teilweise Giber den Karteireiter "BK3xx0 / BC3x00" eingestellt werden

CfgData: Die aktuellen Konfigurationsdaten (ergeben sich aus den angefligten Klemmen) sowie deren
Lange werden angezeigt.

Die Einstellungen DP-Class 1, DP-Class 2, DPV1-Class 2, Set und Reset Slave sind nur bei der FC310x
aktiviert (-> PROFIBUS DP-Slaves an FC310x)
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Karteireiter "BK3xx0 / BC3x00"

[T 2 Bute 5PS Interface
[ Synchron K-Bus Update

— K-Bus Fehler
[ Auto K-Bus Resst

% Stop DP Datenaustausch
" Eingdnge werden MULL

" Eingange bleiben urverdndert

k-Bus Update; |150 T

—PROFIBLIS Fehler
% Stop K-BusZyklus
" Auzginge werden MULL

' Ausgange bleiben unverandert

Eirmwane pdate: (e Rk

2 Byte SPS Interface: Schaltet das 2 Byte SPS Interface des Kopplers ein. Dadurch lassen sich

Registereinstellungen im Koppler z.B. von der SPS durchfihren.

Karteireiter "PrmData (Text)"

4] SPS-nterface

7 Werhalen bei Klemmenbusfehler
7 Klemmenbuzdiagnoze

7 Reaktion auf Clear_Data

9 K.onfigurationzart

9 Algwertung analoger Klemmen
9 Dratenformat Auto-F onfiguration
9 Prozeszabbildaktualizierung

10 Feaktion auf PROFIBLUS-Fehler
10 Feaktion auf Elemmenbuz-Fehler
11 raw. Laenge der Diagnosedaten
13 Diagnozeaktualizierung in 10ms

wird richt benukzt

manueller FHeset

wird nicht durchaefusht
auzgezchaliet
Auto-F.onfiguration

nur Hutzdaten

MOTOROLA

frelaufend

Flemmenbuzzykluz wird gestoppt
D atenaustauzch wird verlazzen
16 Butes

10 [Dra]

Durch Anklicken einer Zeile kann der aktuelle Wert verandert werden.

Diagnose

Die Diagnose der PROFIBUS DP-Slaves an der FC310x ist in einem gesonderten Kapitel beschrieben, im
Folgenden die Diagnose bei anderen E/A-Geraten beschrieben.

Diagnose Eingange

= o
El%T Eingange
gl BosState

%1 DpState

Jede Profibus-Slave Box erhalt zwei Diagnose-Eingangsbytes, die den Status des jeweiligen Slaves zur
Laufzeit signalisieren und z.B. mit der SPS verknlpft werden kénnen:

Tab. 8: BoxState

Wert |Beschreibung

0 No Error
1 Error - genauere Beschreibung im DpState
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Tab. 9: DpState

Wert Beschreibung

0 No Error - Station ist im Datenaustausch

1 Station deactivated - Slave wurde deaktiviert, tritt zurzeit nur temporar beim Hochlauf auf

2 Station not exists - Slave antwortet nicht am Bus -> Priifen, ob Slave eingeschaltet, ob PROFIBUS-
Stecker angeschlossen, ob Stationsadresse korrekt oder ob Busverkablung korrekt

3 Master lock - Slave ist mit anderem Master im Datenaustausch -> anderen Master vom Bus
nehmen oder Slave mit anderem Master wieder freigeben

4 Invalid slave response - falsche Antwort des Slaves, tritt temporar auf, wenn Slave aufgrund eines
lokalen Ereignisses den Datenaustausch beendet, hat

5 Parameter fault - Parametrierungsfehler -> Prifen, ob Buskoppler bzw. GSD-Datei korrekt, ob
Stationsadresse korrekt oder ob UserPrmData-Einstellungen korrekt

6 Not supported - DP-Funktion wird nicht unterstttzt -> Prifen, ob GSD-Datei korrekt oder ob
Stationsadresse korrekt

7 Config fault - Konfigurationsfehler -> Priufen, ob die angefiigten Klemmen bzw. Module korrekt sind

8 Station not ready -> Station im Hochlauf, wird wahrend des Hochlaufs temporar angezeigt

9 Static diagnosis - Slave meldet statische Diagnose und kann zurzeit keine gultigen Daten liefern ->
Betriebszustand am Slave prifen

PROFIBUS-Diagnosedaten

Die PROFIBUS-Diagnosedaten, die ein PROFIBUS-Slave sendet, kdnnen per ADS von jedem TwinCAT
Programm gelesen bzw. an jedes TwinCAT-Programm gemeldet werden. Dabei sind die ADS-Parameter wie
folgt einzustellen:

Net-ID: Net-ID des PCs

Port: 300

IndexGroup: 0x5000 + Device-ID

IndexOffset: Hi-Word: Stationsadresse, Lo-Word: 0x100
Lange: 6 - 244

Die Diagnosedaten sind wie in der DP-Norm beschrieben aufgebaut.

11.3.1.3 BK40x0 (Interbus)

Der Buskoppler BK4xx0 wird im InterBus eingesetzt. Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften
beschrieben, die sich von anderen Buskopplern unterscheiden. Eine Ubersicht [ 324] aktuell unterstiitzter
Interbus Buskoppler, finden Sie hier [P 324] ...

Karteireiter "BK4xx0"
Allgemein  BEdzx0 |

|dent.-Cade; IDHDU [T Diagnose: [ 2 Byte SPS Interface
Langen-Code: |'|2 [1 Bit] [FTUpEE: Inu:une "I
Installatinnstiefe:lﬂ Altertative: I nane i I
Log. Mumber: |'|_|:| [atentorssten:z: I'IE Bit "I
Startup [CALC)
= [efaul
E-Bus Update; (150
o TReEE I HE = Segment W
) Segment
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Ident-Code: Zeigt den Ident-Code des Buskopplers an. Er wird dynamisch - in Abhangigkeit der
angeschlossenen Klemmen - berechnet.

Langen-Code: Zeigt den Langen-Code des Buskopplers an. Er wird dynamisch - in Abhangigkeit der
angeschlossenen Klemmen - berechnet.

Installationstiefe: Zeigt die Installationstiefe des Buskopplers an. Sie wird dynamisch - in Abhangigkeit der
hierarchischen Struktur des InterBus-S - berechnet.

Diagnose: Fugt je zwei Byte Diagnosedaten in das Prozessabbild der Ein- und Ausgéange ein (siehe
Handbuch BK4000).

2 Byte SPS Interface: Fligt das zwei Byte SPS Interface in das Prozessabbild der Ein- und Ausgéange ein.

Diagnose Eingange
B- [ E o 2 [BKAD00]
E%T | ke

gl BoxState
@l Dutputs

Jede InterBus-S Box erhalt ein Diagnose-Eingangsbyte, das den Status des jeweiligen Slaves zur Laufzeit
signalisieren und z.B. mit der SPS verknulpft werden kénnen:

Variable Wert Beschreibung

BoxState 0x01 Rec: Rekonfiguration

0x02 Mod: Modulfehler

0x04 W2Err: Fehler an der W2-Schnittstelle
0x08 WH1Err: Fehler an der W1-Schnittstelle
0x10 W2: Zustand der W2-Schnittstelle inaktiv
0x20 W1: Zustand der W1-Schnittstelle inaktiv

11.3.1.4 BK51x0/LC5100/IPxxxx-B510 (CANopen)

Der Buskoppler BK51x0 sowie die FeldbusBox IPxxx-B510 werden im CANopen Bus eingesetzt.
Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften beschrieben, die sich von anderen Buskopplern bzw.
Feldbus Box Modulen unterscheiden. Eine Ubersicht [»_329] aktuell unterstitzter CANopen Buskoppler
BK51x0, finden Sie ...hier [»_329]
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Karteireiter "BK51x0/1X-B510"

Allgemein BK51HE§K'551H|SDDS|:&DS | Diag |

Mode Id:; |2 :’ Tranz. Type [digital):
|255 [azpnc) j
Guard Time [ms]; |1 an Tranz. Type [analog):

Life: Tirne Factor: |3 |255 (3spne] j

bt Time: |4n q00ps | Diagnosis
Ewent Time: |5|:| 9 maz [T 2Bute BLC Interface

K-Bus Update: 170 1K Firmware Update [wia COMx] ... |
— Mode-F all Reaction Mode-Restart——— Metwork Reaction

' Stop Node &+ Automatic Restart * Mo Feaction

" No reaction " Manual Restart " Stop &l Hodes

— |npuit-F aul-Reaction
&+ Tnputs will be sef to i
" Mo Feaction

Node Id: Stellt die Node ID des CAN Bus Teilnehmers ein (zwischen 1 und 63 (BK51x0) bzw. 1 und 99
(IPxxxx-B510)). Dieser Wert muss mit dem am Buskoppler bzw. an der Kompakt Box eingestellten Wert
Ubereinstimmen.

Guard Time: Zykluszeit fir die Knotentiberwachung (Nodeguarding).

Life Time Factor: Mit Guard Time multipliziert ergibt sich die Watchdog-Zeit fiir die Uberwachung des
Masters durch den Koppler (Lifeguarding). Lifeguarding ist deaktiviert, wenn Life Time Factor zu null gesetzt
wird.

Inhibit Time: Gibt den minimalen Sendeabstand fiir PDOs (Telegramme) mit analogen und Sondersignalen
an. Wenn mehr als 64 digitale Signale vorhanden, werden diese auch mit dieser Inhibit-Zeit [»_395]
versehen.

Event Time: Ereignis-Timer flir Sende-PDOs. Der Ablauf dieses Timers wird als zusatzlich eingetretenes
Ereignis fir das entsprechende PDO gewertet, das PDO wird also dann gesendet. Wenn das
Applikationsereignis wahrend einer Timer-Periode auftritt, so wird ebenfalls gesendet und der Timer wird
zurlickgesetzt.

K-Bus Update: Berechnet die voraussichtliche Dauer fur einen vollstandigen Update des Klemmenbusses
(ist abhangig von Anzahl und Art der angeschlossenen Klemmen).

Trans.Type: Gibt den Transmission Type [P_395] fur digitale bzw. analoge Eingangstelegramme an. 254 +
255 entspricht der Ereignisgesteuerten Ubertragung, 1...240 sind synchrone Ubertragungsarten. Naheres
siehe auch Handbuch BK51XO0.

Firmware Update: Ermdglicht die Aktualisierung der Koppler-Firmware ber die serielle Schnittstelle
(erfordert Schnittstellenkabel des KS2000 Softwarepakets).

Diagnose Eingange

FC510x: Jeder CANopen Feldbusknoten erhalt ein Diagnose-Eingangsbyte (Node-State [»_182]), das den
Status des jeweiligen Slaves zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknlpft werden kann. Zusatzlich
wird Uber das Bit "Diag-Flag" signalisiert, ob eine neue Diagnose Information [P_178] auf der Karte
vorhanden ist. Diese kann dann Uber ADS READ ausgelesen werden.

288 Version: 1.6 TwinCAT 2



BEGKHOFF Referenz

CIF30-CAN [»_186]: Jeder CANopen Feldbusknoten erhalt ein Diagnose-Eingangsbyte (Box-State [»_186]),
das den Status des jeweiligen Slaves zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknupft werden kann.
Zusatzlich gibt es ein weiteres Bit "DataExchange", das anzeigt, ob der Knoten im Datenaustausch ist.

Karteireiter "SDOs"

Ok, ids | Sub. idw | Lenath | value (dec) | Value [hex) |
<Ow1 400> 2 1 255 OWFF
<Ow1401 2 1 255 OWFF
<Ow1401> 3 2 0 w0
<Ow18005 2 1 255 OWFF
<Ow1801 2 1 755 OWFF
<Ow1801> 3 2 0 w0
<OWEE00: 0 4 4294901 750 0xFFFFO000
<OmB42% 0 1 1 0wl
Anfligen. .. Eirfiigen.. e = Bearteten..

Auf dieser Seite werden SDO Eintrage angezeigt/verwaltet, die beim Startup zum Knoten geschickt werden.
Eintrage deren Objekt-Index in spitzen Klammern stehen, sind automatisch aufgrund der aktuellen
Klemmenkonfiguration erzeugt worden. Weitere Eintrage kénnen Gber "Anfligen", "Einfligen", "Léschen" und
"Bearbeiten" verwaltet werden.

Karteireiter "ADS"

Um SDO-Objekte auch zur Laufzeit Schreiben und Lesen zu kénnen (z.B. aus der SPS heraus), kann dem
Knoten (Buskoppler) ein ADS-Port zugewiesen werden (CIFx0-CAN). Die FC510x verfugt stets tber einen
ADS-Port fiir jeden Knoten, da die Diagnoseinformationen (iber ADS transportiert werden. Uber diesen
kénnen SDO-Objekte per ADS Read Request bzw. Write Request gelesen und geschrieben werden.

Der ADS IndexGroup beinhaltet den CANopen Object Index und der ADS IndexOffset beinhaltet den
CANopen Sublndex.

CANopen-Emergency-Objekt

Einige CANopen-Statusdaten sowie empfangene Emergency-Objekte eines Nodes kénnen per ADS von
jedem TwinCAT Programm gelesen bzw. an jedes TwinCAT-Programm gemeldet werden. Die
Datenstrukturen und Adressen unterscheiden sich zwischen FC510x und CIFx0-CAN.

11.3.1.5 BK52x0/LC5200 (DeviceNet)

Der Buskoppler BK52x0 wird im DeviceNet Bus eingesetzt. Nachfolgend werden die spezifischen
Eigenschaften beschrieben, die sich von anderen Buskopplern unterscheiden. Eine Ubersicht [»_345] aktuell
unterstutzter DeviceNet Buskoppler BK52x0, finden Sie ...hier [P 345
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Karteireiter "BK52x0"
Bllgemein  BREZ2:0/1--B520 | Startup .-’-'-.ttril:uutel A0S I F'arameterl Diag I

MaciD: il =] [ Poled
Produced: IN:::tLlseu:I vI Consurmed INu:utLlsed 'I
Cycle-Time I'IEIEI Eﬁ ms

—Bit-Strobed
Praduced: IN:.I; IJzed vI I" | Use Consumed Bit

—Electranic Key——————  — Chanage of State # Cyclic

[T Check YendariD Froduced: INDtLIseu:I vI Consumed INu:utLlsed vI

[T Check Device Type (% Change of State
[T Check Product Code T Cpclic

I Check Major Revision Heartbeat-F ate / Scan-Fate: |'| oo 3: ms
Iibiit-T ires ID E: s

v fcknowledge

Acknowledge-Timeout: 16 = mis

Acknowledge-Fetn-Limit. |1 s

k.-Buz Update: I1 a0 P Eirmisane U pdate (e Eukd ] .. I

MAC Id: Stellt die Node Id des DeviceNet Teilnehmers ein (zwischen 0 und 63). Dieser Wert muss mit dem
am Buskoppler eingestellten Wert ibereinstimmen.

Cycle Time: Legt die Zykluszeit der |O-Verbindung fest. Dieser Wert wird zudem in das Expected Packet
Rate (EPR) Attribute des DeviceNet Slaves eingetragen und dient der Timeout-Uberwachung von 10-
Verbindungen.

Electronic Key: Dient der Uberpriifung der sich im Netz befindlichen Geréate beim Systemstart. Der
Electronic Key wird bei jedem Systemstart aus den Geraten ausgelesen und mit der gespeicherten
Konfiguration verglichen.

Polled: Produced/Consumed: Aktivierung der Betriebsart "Polling", zyklisches Schreiben und Lesen von 10-
Daten. Einstellung des Dateninhaltes der tber die Polled IO Verbindung Gbertragenen Daten. Zur Auswahl
stehen digitale Daten, analoge Daten oder beides. Die Auswahl hangt hierbei von den am BK52xx
angeordneten Klemmen ab.

Bit-Strobed: Produced/Consumed: Aktivierung der Betriebsart "Bit-Strobe". Mit einer Broadcast Message
werden alle Knoten aufgefordert, ihre Bit-Strobe Message (bis 7 Bytes Eingangs- oder Statusdaten) zu
senden. Einstellung des Dateninhaltes der Uber die Bit-Strobed 10 Verbindung tUbertragenen Daten. Zur
Auswahl stehen hierbei digitale Daten oder Diagnosedaten.

Change of State / Cyclic:

* Produced/Consumed: Einstellung des Dateninhaltes der tiber die Change of Sate / Cyclic 10
Verbindung Ubertragenen Daten. Zur Auswahl stehen digitale Daten, analoge Daten oder beides. Die
Auswahl hangt hierbei von den am BK52xx angeordneten Klemmen ab.

» Change of State / Cyclic: Auswahl der entsprechenden Betriebsart

» Heartbeat Rate / Scan Rate: Die Heartbeat Rate gibt bei der Betriebsart "Change of State" die Cycle-
Time an mit der IO-Daten untergelagert, d.h. zusatzlich zum ereignisgesteuerten senden, zyklisch
gesendet werden. Die Scan Rate gibt bei der Betriebsart "Cyclic" die Cycle-Time an mit der |O-Daten
gesendet werden.

+ Inhibit Time: Verzdgerungszeit bei der Betriebsart "Change of State", I0-Daten werden nach einem
Zustandswechsel friihestens nach der hier eingestellten Zeit gesendet.

» Acknowledge Timeout: Zeitspanne bis zur Sendewiederholung bei fehlendem Acknowledge auf eine
Change of State / Cyclic Nachricht.

» Acknowldege Retry Limit: Maximale Anzahl Sendewiederholungen, bis 10-Verbindung in
Fehlerzustand Gbergeht
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K-Bus Update: Berechnet die voraussichtliche Dauer fir ein vollstandiges Update des Klemmenbusses (ist
abhangig von den angeschlossenen Klemmen).

Diagnose
- ﬂj Box

Eingénge:
1 [BR5200]

El %T Eingange

&1 CouplerState
&1 BowState
&l DataExchange

Jeder DeviceNet Feldbusknoten erhalt ein Diagnose-Eingangsbyte, das den Status des jeweiligen Slaves
zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknipft werden kann:

Tab. 10: CouplerState

Error Description Troubleshooting
Code
0x00 No error
0x01 IO Error Data exchange between coupler and  |Check the 10 error LEDs at the coupler, see
terminals has faulted error code in coupler manual
0x02 Coupler configuration error, devices non-volatile |Set Manufacturers Setting e.g. with KS2000 or
parameters are not valid via register communication and reset coupler
0x08 Diagnoses of analog terminals, this feature has |Read the terminal diagnoses via explicite
first to be activated via KS200 or register messages or via the Bit-Strobe Connection. The
communication Bit is reseted after reading of the diagnosis data
0x80 Fieldbus Error / Idle Mode Check Communication Parameter of the |10
Connections. Send correct IO data, Check if the
Device is in the Idle mode. The bit is reseted if
the device receives valid IO data
Tab. 11: BoxState
Error Description Troubleshooting
Code
0x02 Station not exists, device is not responding Inspect the device, verify connections, check
cabling
0x05 Parameter fault Check explicite access to devices attributes,
check object class, instance and attribute id
0x07 Configuration fault Check configuration settings of device
0x09 Device is deactivated Check master and device configuration
Tab. 12: DataExchange
Error Description Troubleshooting
Code
0x00 No data exchange between node and master Inspect the field device, verify connections,
check cabling
0x01 Data Exchange is active
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Karteireiter "Attribute"

Algemein | BK52x0 Atirbute | 405 |

Clazz Id | Inztance |d | Attrib 1d | Length | W alle |
4 01 0u12 3 000z 04

Lozcher... Bearbeiten...

Auf dieser Seite werden DeviceNet Attribute/Parameter angezeigt/verwaltet, die beim Startup zum Knoten
geschickt werden. Die Eintrédge kdnnen tber "Neu", "Léschen" und "Bearbeiten" verwaltet werden.

Karteireiter "ADS"
Allgemein | BKE240 | Attribute  ADS

[¥ Enable 405 Communicatior: Part: IEBEEE [Om71071] Change... |

Um Attribute auch zur Laufzeit schreiben und lesen zu kénnen (z.B. aus der SPS heraus), kann dem Knoten
(Buskoppler) ein ADS-Port zugewiesen werden. Uber diesen kdnnen die Attribute per ADS Read Request
bzw. Write Request gelesen und geschrieben werden.

Der ADS IndexGroup beinhaltet die Classld und der ADS IndexOffset beinhaltet Instanceld und Attributeld
(Instanceld * 256 + Attributeld).

Diagnosedaten

DeviceNet-Statusdaten eines Nodes kdnnen per ADS von jedem TwinCAT Programm gelesen bzw. an jedes
TwinCAT-Programm gemeldet werden.
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Karteireiter "Parameter"

Aligerein | BK52x0/1%:8520 | Startup Attibute | 405 Parameter | Diag |

M Lim | I arne | Flags | W alle |
1 Input Size Pall Mode L (1 [0x0] Bute
2 Input Size Bit Strobe Mode L (1 [0x0] Bute
3 Input Size COS5/Cyclic Mode ur [ [0x0] Ente
4 Output Size Poll/COS5/Cyc Mode ur 0 [0x0) Eyte
] FB Bow Statug LT Q0
G Table Mo, L Table 0: FB Box configuration
7 Fegister Mo, u 0 [0=0]
a Get Register data+status ur 0 [0=0]
9 Set Register data L [ [0
10 Walue [nput 1 L OFF
11 Walue Input 2 ur QFF
12 Walue Input 3 ur OFF
13 Walue [nput 4 L OFF
Flags: u = unknown walue; default value displayed, 1 =read only
m = pazsibly modified by device in real time, * = maodified by user
i Eead St Defaul | Select Al |
(B b Stk Attrtutes | I,-'l'-.ll j

Die Parameter werden beim Anlegen der Box aus dem EDS ausgelesen. Ist das System noch nicht
gestartet, werden unter dem Value-Eintrag immer die im EDS hinterlegten Default-Werte angezeigt.

11.3.1.6 BK75x0 (SERCOS interface)

Der Buskoppler BK75x0 wird am SERCOS Interface eingesetzt. Nachfolgend werden die spezifischen
Eigenschaften beschrieben, die sich von anderen Buskopplern unterscheiden.

Der Koppler ist in enger Anlehnung an die Sercos I/O Spezifikation gehalten und generiert entsprechende |/
O Datenkanale, die Uber IDNs angesprochen werden kdnnen. Damit sollte er an allen SERCOS Interface
konformen Steuerungen eingesetzt werden kénnen. Eine Ubersicht [»_348] aktuell unterstiitzter SERCOS

Buskoppler BK75x0, finden Sie ...hier [»_348
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Karteireiter "BK7500"

&llgemein  BEFS00 | Startupl Istwertkanall Snllwertkanall A0s I Elnlinel

Address: E Firrmware Update [wia COMz] ... I

K.-Bus Update: Rl TE:

W Strict Mode [P-0-0001)

Adresse: Hierliber wird die Sercos Adresse eingestellt, mit der sich der Koppler am Bus meldet.

K-Bus Update: Anhand der angehangten Klemmen wird die voraussichtliche K-Bus Laufzeit berechnet und
angegeben.

Strict Mode: Es kann Uber den herstellerspezifischen Parameter P-0-0001 eingestellt werden, ob die
Vergabe der I/0 Datenkanale strikt nach der Sercos I/O Spezifikation erfolgen soll oder eine IDN sparende
Variante genutzt werden soll, da einige Steuerungen nur eine begrenzte Anzahl von IDN in das Master
Daten Telegramm (MDT) bzw. Antriebstelegramm (AT) aufnehmen kénnen. Die Checkbox auf diesem Reiter
zeigt den gewahlten Modus nur an. Verandert werden kann er auf dem nachsten Reiter unter Startup, indem
dem Koppler bei jedem Startup (Phasenwechsel von 2 auf 3) dieser Parameter mitgeteilt wird und die
Vergabe der I/0 Datenkanale entsprechend durchgefiihrt wird.

Firmware Update...: Die Firmware des Kopplers kann hieriber mit einem sogenannten KS2000 Kabel
upgedatet werden.
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Karteireiter "Startup”

Aligernein | BK7S00  Startup | Istwertkanal | Solwertkanal | A0S | Online |
[d. Mr. | I ame | Typ | W'erk |
P-0-0001  Strict/Compact Mode (0/1] UINT16 0 (00000]
500291 1/0 Basis UINT 16 4036 [0x1000]
510000  Database UINT 16 2152 [0x2000]

Meu...

[ozzhern...

Bearbeiten,..

Im "Startup" Karteireiter kdnnen beliebige IDNs angegeben werden (2 und 4 Byte Werte), die zum Koppler
beim Phasenwechsel von 2 auf 3 gesendet werden. Hier kdnnen weitere Werte hinzugefligt und auch
geldscht werden.

Karteireiter "Ist-/Sollwertkanal"

Allgemein | BK7S00 | Staup Istwertkanal | Sollwertkanal | 405 | Online |

[d. Hr. | H ame | Tup |
S-0-0364 AT-Datencontainer & IMT 32
<5-2-0000: Chi O 'Flemme 3 [FL3002] LINT 18
<5-2-0010: Chr 1: "Elemme 3 [FL3002) LIMT 16
<5-2-0020: Chn & 'Flemme 4 [FL3002] LIMT 16
<5-2-0030: Chn 2: 'Klemme 4 [KL3002) LINT 18
<5-2-0040 Chr 4: digital inputs IMT 16
[Lozehern... Bearbeiten...

Sowohl der Koppler als auch der TwinCAT System Manager berechnet die Vergabe der I/O Datenkanale
anhand der angeschlossenen Klemmen. Hierbei wird der Wert in P-0-0001 berUlcksichtig, der normalerweise
immer in den Startup Parametern mitaufgenommen sein sollte, damit sowohl der Koppler und der System
Manager von der gleichen Berechnung ausgehen. Die berechneten 1/O Datenkanéle werden in die Liste der
IDNs des ATs (S-0-0016, Istwertkanal), bzw. des MDTs (S-0-0024, Sollwertkanal). Zusatzlich zu den
automatisch generierten Eintragen kénnen weitere IDNs in das AT und MDT aufgenommen werden (wie im
Bild die IDN S-0-0364).
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Karteireiter "Online"

.-'-‘-.Ilgemeinl BK?EEIEII Startupl Istwertkanall Snllwertkanall A0s Onling |

ST [ER7500 ready
Reset (1d39) | Backup (1d.192] : [15-0-0001 i’
Inbetnebnahme []5-0-0002
UpdateListe | Fesiore (14152 oSt s C]5-0-0003
[~ Autolpdste © Eng ( Dey |Mebtaster | LI500004 hd
IdN. | Name | Einheit | wert |~
S-0-0001 M C-Cycletime[TMHopc) Tk 2000
S-0-0002  SERCOS-Cycletime[TScyc] Tt 2000 -
S-00003  Minimum AT trangmit starting time [T1... ps 12
S-0-0004  Transmit/receive tranzition time [TAT...  pz 2
S-0-0005  Minimum feedback acquisition time(T... ps 1]
S-0-0008 AT Transmizzion starting bime [T1] Tt 13
S-0-0007  Feedback acquisition starting tirme (T4]  pz 1954
S-0-0008  Command walid time [T3) TE3 1387
S-0-0003  Startaddress MDT 1
S-0-010  Begnning address in MDT 14
S5-0-0011  Clasz 1 diagnostics 00000000 0oooo00a0
S5-0-0015  Telegram type parameter Q0000000 00000111
S-0-0016  ListAT [lizt]
50007  ListIDN fist] hd

Uber den Online-Reiter kdnnen zur Laufzeit ab Phase 2 auf alle IDNs des Kopplers lesend und schreibend
zugegriffen werden.

11.3.1.7 BK9000 (Ethernet Interface)

Der Buskoppler BK9000 wird unterhalb der "Virtuellen Ethernet-Schnittstelle [»_246]" konfiguriert.
Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften beschrieben, die sich beim BK9000 von denen anderer
Buskoppler unterscheiden.

Der Ethernet Koppler kommuniziert via TCP/IP oder UDP (und darauf aufgesetztem ADS als
Benutzerschnittstelle / Application Layer) mit dem TwinCAT-System. Eine Ubersicht [»_357] aktuell
unterstitzter Buskoppler BK90xO0, finden Sie ...hier [P 357]

Karteireiter "Bx9000"
Allgemein | BEIA0D | 1P Address | Ads Commands

[ ata Exchange

Divider 1T 5
[ Mo Real Time Flag f adulo;
WLAR Support
k-Buz Update: G
R H [ Enable

[ F.-Bus Reset ]

Ll | e

| Firmware Update [UDP/COM:) .. |

Diagnosis: Diese Checkbox ist beim BK9000 deaktiviert.
2 Byte PLC Interface: Diese Checkbox ist beim BK9000 deaktiviert.
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No Real time Flag: If unchecked, the BK9000 bypasses at all incoming Ethernet frames its internal TCP/IP
stack (default if used with Beckhoff TwinCAT Real-Time Ethernet in Run Mode [P_13]). If, i.e. for
configuration purposes in Config Mode [P_13] sessions the TCP/IP part has to be enabled, this flag may be
activated.

K-Bus Update: Anhand der angehangten Klemmen wird die voraussichtliche K-Bus Laufzeit berechnet und
angegeben.

Firmware Update: The firmware update dialog is called by pushing this button. With this function, the most
recent firmware version for the BK9000 can be loaded to this device (via LAN or COM port).

Data Exchange: The data exchange with devices can be adapted to their local K-Bus update time and
related application. The following description is based on the fact, that the 1/O driver resolves an internal
cycle counter which is always present.

Scenario: A network contains two Bus Couplers. One Coupler (A) has only a few digital Bus Terminals
attached and needs to be updated fast. Another Coupler (B) has analog Bus Terminals and doesn't need to
get updated that fast. In that case, at Bus Coupler (B) the

 Divider: would be set e.g. to '4' to force the 1/0 system to only exchange data with this device in every
4th 1/0 cycle
and the
» Modulo: factor takes care (in the above case it can be set to value between 0..3) that (B) doesn't get
an update in the same cycle (A) gets it.
VLAN Support:

» Enable: Activates the VLAN support (see: IEEE 802.1Q,RFC3518) for the communication with this
device. If enabled, the Ethernet frame is getting extended by 4 byte. These extension is called VLAN
tag and contains information about ID and priority for instance

* Priority: A 3 bit VLAN priority value as defined by IEEE 802.1D. Most switches contain two queues, a
high and a low priority one. Therefore priorities between 0..3 are assigned to the high priority queue
and 4..7 are assigned to the low priority queue at those switch types.

 Id: 12 bit VLAN identifier number as defined by IEEE 802.1Q.

Karteireiter "IP Address"

Informationen zu diesem Karteireiter finden sie unter -> Karteireiter "IP_Address" [» 305].

Karteireiter "ADS Commands"

Informationen zum -> "ADS Kommando-Eingabefenster [P 51]".

Diagnose Eingédnge

- i [
- %‘T Eingange
%1 Couplerstate
%l BoxState
%] MissedCnt

Jedes Feldbusmodul besitzt Status-Informationen, welche in TwinCAT verknipft werden kénnen (z.B. mit
der SPS). Diese Statusinformationen sind gréRtenteils identisch bei allen Beckhoff Feldbusknoten (siehe
CouplerState, MissedCnt)) und werden daher, au3er dem nachfolgend erklarten, spezifischen BoxState, an

anderer Stelle, namlich unter -> "Statusinformationen - Beckhoff Feldbusknoten [P 305]", erklart. Zusatzlich
wird jede Status-Variable im zu ihr gehérenden Kommentarfeld [P 37] beschrieben.
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Tab. 13: Variable "BoxState" at BK9000 couplers underneath a Virtual Ethernet Interface device:Virtual
Ethernet Interface

Variable Datentyp Wert Beschreibung
BoxState UINT16 0x0000 Kein Fehler
0x0001 Keine aktuellen Eingangsinformationen erhalten

0x0002 Ausgéange gesperrt (nur bei UDP [»_305])
0xnn00 nn = aktuelles Warning-Level (nur bei UDP [» 305])

HINWEIS

Die Task-Zeit ("Zyklusticks [» 631") der jeweiligen Task sollte so hoch gewahlt werden, dass der bei

MissedCnt [»_305] angezeigte Wert immer konstant ist. Im Zweifelsfall ist es dabei besser, eine etwas
hohere Zykluszeit zu wahlen.

Beispiel:
Minimale Zykluszeit bei gewéhltem Protokoll UDP [P 305] : 30ms

Minimale Zykluszeit bei gewéhltem Protokoll TCP [» 305] : 50ms

Tab. 14: Variable "BoxState" at BK9000 couplers within an Ethernet Miniport (real-time) subnet:Ethernet
Miniport (real-time)

Variable Datentyp |Wert Beschreibung
BoxState UINT16 0x0000 No error

0x0001 No Inputs received
0x0002 Outputs disabled
0x0004 No communication
0x0008 Old inputs

0x0010 Invalid input length (configured input process variables don't match
attached Bus Terminals)
0x0020 Invalid output length (configured output process variables don't

match attached Bus Terminals)

11.3.1.8 BC9000 (Ethernet Interface)

Der IEC1131-3 programmierbare Busklemmen Controller BC9000 wird an der "Virtuellen Ethernet-

Schnittstelle [P 246]" eingesetzt. Nachfolgend werden die spezifischen Eigenschaften beschrieben, die sich
von anderen Buskopplern oder Busklemmen Controllern unterscheiden. Der Ethernet Busklemmen

Controller kommuniziert via TCP/IP oder UDP (und darauf aufgesetztem ADS als Benutzerschnittstelle /
Application Layer) mit dem TwinCAT-System. Eine Ubersicht [»_357] aktuell unterstitzter Ethernet
Busklemmen Controller, finden Sie hier... [P 357

E--ﬁﬂié Biox 3 (BC000)
---!Eﬁ P'3 Variablen
=- &1 Eingénge

----- &1 Couplerskate

-] BoxStake
T MissedCnit
@] Ausgsnge

Die direkt unter dem Busklemmen Controller aufgefiihnrten SPS Variablen, werden unter "Datenaustausch
PC / Busklemmen Controller [>_114]" erklart.
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Jedes Feldbusmodul besitzt Status-Informationen, welche in TwinCAT verknlpft werden kdnnen (z.B. mit
der SPS). Diese Statusinformationen sind grof3tenteils identisch bei allen Beckhoff Feldbusknoten (siehe
CouplerState, MissedCnt)) und werden daher, aul3er dem nachfolgend erklarten, spezifischen BoxState an
anderer Stelle, namlich unter -> "Statusinformationen - Beckhoff Feldbusknoten [» 305]", erklart. Zusatzlich
wird jede Status-Variable im zu ihr gehérenden Kommentarfeld [»_37] beschrieben.

Variable Datentyp |Wert Beschreibung

BoxState UINT16 0x0000 Kein Fehler
0x0001 Keine aktuellen Eingangsinformationen erhalten
0x0002 Ausgange gesperrt (nur bei UDP [»_305])
0xnn00 nn = aktuelles Warning-Level (nur bei UDP [» 305])

Karteireiter "Bx9000"

llgernein | | | IF &ddress | Ads Commands

™| Diagnosis
[T 2 Byte ELE Interface

k-Bus Update: 150 P

Diagnosis: Diese Checkbox ist beim BC9000 deaktiviert.
2 Byte PLC Interface: Diese Checkbox ist beim BC9000 deaktiviert.

K-Bus Update: Anhand der angehangten Klemmen wird die voraussichtliche K-Bus Laufzeit berechnet und
angegeben.

Karteireiter "PLC"

Informationen zu diesem Karteireiter finden sie unter -> "Datenaustausch PC / Busklemmen Controller

> 114]"

Karteireiter "IP Address"

Informationen zu diesem Karteireiter finden sie unter -> Karteireiter "IP_Address [P _305]".

Karteireiter "ADS Commands"

Informationen zum -> "ADS Kommando-Eingabefenster [» 51]".

Die Task-Zeit ("Zyklusticks [P 63]") der jeweiligen Task sollte so hoch gewahlt werden, daf® der bei
MissedCnt [P _305] angezeigte Wert immer konstant ist. Im Zweifelsfall ist es dabei besser, eine etwas

héhere Zykluszeit zu wahlen.

Beispiel:
Minimale Zykluszeit bei gewéhltem Protokoll UDP [»_305] : 30ms

Minimale Zykluszeit bei gewéhltem Protokoll TCP [» _305] : 50ms
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11.3.1.9 BK9500 (USB Interface)

Der Buskoppler BK9500 wird an der virtuellen USB-Schnittstelle [P 247] eingesetzt. Nachfolgend werden die
spezifischen Eigenschaften beschrieben, die sich von anderen Buskopplern unterscheiden.

Der USB Buskoppler kommuniziert via ADS mit dem TwinCAT-System. Eine Ubersicht [»_386] aktuell
unterstiitzter USB Buskoppler BK95xO0, finden Sie ...hier [P 386

Diagnose Eingange

- il B
- & Eingange
&1 Couplerskate
&1 BoxState
&1 MissedCnk

Jedes Feldbusmodul besitzt Status-Informationen, welche in TwinCAT verknlpft werden kdnnen (z.B. mit
der SPS). Diese Statusinformationen sind gréRtenteils identisch bei allen Beckhoff Feldbusknoten (siehe
CouplerState, MissedCnt)) und werden daher, auRer dem nachfolgend erklarten, spezifischen BoxState an
anderer Stelle, namlich unter -> "Statusinformationen - Beckhoff Feldbusknoten [P 305]", erklart. Zusatzlich
wird jede Status-Variable im zu ihr gehérenden Kommentarfeld [P 37] beschrieben.

Variable Datentyp |Wert Beschreibung
BoxState UINT16 0x0000 Kein Fehler
0x0001 Keine aktuellen Eingangsinformationen erhalten

Karteireiter "BK95x0/CPx8xx"
Allgerein  BE3Gx0/CPxEx |.-’-'-.-:|s Eummandsl

Dip-Switch: I 3: [T Diagnosis

Buttons: ID 3: [T 2 Bute ELE [nterface
LEDrs: m

k-Bus Update; 150 P

Device Handle: Search... |

Dip-Switch: Gibt die Dip-Switch-Einstellung (Adresse) bei USB-Buskopplern an. Falls der BK9500 (und

seine Klemmen) durch ->"Gerate Suchen [P 99]" gefunden wurden, ist die korrekte Adresse hier automatisch
eingetragen worden.

Diagnosis: Diese Checkbox ist beim BK9500 deaktiviert.
2 Byte PLC Interface: Diese Checkbox ist beim BK9500 deaktiviert.

K-Bus Update: Anhand der angehangten Klemmen wird die voraussichtliche K-Bus Laufzeit berechnet und
angegeben.

Search: Das Betatigen dieser Schaltflache I6st ein manuelles Suchen des Device Handles aus
(normalerweise nicht notwendig).

Device Handle: Zeigt, bei aktivierter Konfiguration und gestartetem TwinCAT, das vom Betriebssystem
vergebene und momentan gtiltige USB Device Handle an.
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Karteireiter "ADS Commands"

Weitere Informationen zum -> "ADS Kommando-Eingabefenster [» 51]".

11.3.1.10 Sondertypen

11.3.1.10.1 CP68xx / CP78xx (USB Interface)

Das Beckhoff Control Panel CP68xx bzw. CP78xx besitzt eine USB-Schnittstelle (inkl. integriertem USB-
Hub), um die Kommunikation der Sondertasten oder jegliche sonstige, am Panel angeschlossenen USB-
Gerate, mit dem PC zu ermdglichen. Mit dem TwinCAT System kommunizieren die Sondertasten, bzw. am
Panel angeschlossene Beckhoff USB Feldbusgerate, via ADS.

Typen Beschreibung
CP68xx | CP78xx Beckhoff Control Panel mit DVI und USB-Interface

Karteireiter "BK95x0/CPx8xx"
Bllgemein  BEI5R0/CPxSmx |.-’-'-.-:|s Eummandsl

Diip-Switch: I 3: [T Diagnosis

[T 2 Byte ELE [nterface

Buttars: 0 -
LEDs: ] -
k-Bus Update: 150 P

Device Handle: Search... |

Dip-Switch: Gibt die Dip-Switch-Einstellung (Adresse) bei Beckhoff USB-Geraten an. Falls das USB Control

Panel (und eventuelle Busklemmen) mittels ->"Gerate Suchen [P 99]" gefunden wurde, ist die korrekte
Adresse hier automatisch eingetragen worden.

Buttons: Gibt die Anzahl der logisch vorhandenen Tasten an. Hierzu zahlen auch die in der
Tastererweiterung nicht bestiickten, logisch aber trotzdem vorhandenen, Eingange. Der voreingestellte Wert
is 27, was fir die meisten Beckhoff Control Panel gilt (siehe auch -> "BECKHOFF Knowledge Base").

LEDs: Gibt die Anzahl der logisch vorhandenen Ausgéange (LEDs/Leuchtmelder) in den Sondertasten an.
Hierzu zahlen auch die in der Tastererweiterung nicht besttckten, logisch, aber trotzdem vorhandenen,
Leuchtmelder. Der voreingestellte Wert ist 27, was fir die meisten Beckhoff Control Panel gilt (siehe auch ->
"BECKHOFF Knowledge Base").

K-Bus Update: Anhand der angehangten Klemmen wird die voraussichtliche K-Bus Laufzeit berechnet und
angegeben.

Diagnosis: Diese Checkbox ist beim CPx8xx deaktiviert.
2 Byte PLC Interface: Diese Checkbox ist beim CPx8xx deaktiviert.

Search: Das Betatigen dieser Schaltflache I6st ein manuelles Suchen des Device Handles aus
(normalerweise nicht notwendig).

Device Handle: Zeigt, bei aktivierter Konfiguration und gestartetem TwinCAT, das vom Betriebssystem
vergebene und momentan gtiltige USB Device Handle an.

Karteireiter "ADS Commands"

Informationen zum -> ADS Kommando-Eingabefenster [» 51].
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E/A-Variablen:

EEEE: 1 (CPRa)
L—‘_I%T Eingange
-4l PanelState
----- I
----- wfaz
----- wf a3

----- %1 Couplerstate
----- %l BoxState

----- %] MissedCnt
I';'I‘l Ausgange
-] PanelCtrl

----- % LED 1

Eingédnge:
PanelState: Dieses Bit-Array wird momentan nicht benutzt (reserviert).

S 1 - n: Hier kann der Status der Control Panel-Sondertasten sowie der Taster und Schalter von eventuellen
Tastererweiterungen abgefragt, und mit Eingangsvariablen der anderen Task (z.B. TwinCAT PLC) verknipft
[»_39] werden.

CouplerState: Siehe "Status Informationen - Beckhoff Feldbusknoten [»_305]1"

BoxState: Siehe "BK9500 (USB Interface) [»_300]"

MissedCnt: Siehe "Status Informationen - Beckhoff Feldbusknoten [» 305]"

® USB

1 USB ist spezifiziert flir Segmentlangen von bis zu 5 m (vom Hub zum Endgerat, bzw. ndchstem
Hub). Falls der -Wert im Normalbetrieb hochzahlt, sollte zu Testzwecken ein kurzes
handelsibliches USB-Kabel (z.B. mit einer Lange von 3 m) eingesetzt werden. Damit lief3e sich
ermitteln, ob das Problem eventuell durch eine grenzwertige USB-Kabellange (Gesamtlange)
hervorgerufen wird. MissedCnt

Ausgange:

PanelCtrl: Mit diesem Bit-Array kann das Control Panel gesteuert werden. Momentan ist nur das
Ausschalten der Hintergrundbeleuchtung implementiert (siehe auch zugehériges Kommentarfeld).

Variable (Bit in Datentyp Wert Beschreibung
DWORD)
PanelCtrl[5] BOOL 0 Display: Hintergrundbeleuchtung = AN
1 Display: Hintergrundbeleuchtung = AUS

LED 1 - n: Hier kdnnen die Ausgangsvariablen der anderen Task (z.B. TwinCAT PLC) verknipft [P 391, bzw.
deren Status Uberprift werden. Ein '1'-Signal an der jeweiligen Variable schaltet die zugehoérige LED der
Folientaste bzw. das Leuchtmittel des Leuchttasters an.

11.3.1.10.2 CX1100 Netzteil/Klemmenanschaltung (CX1100-BK)

Wenn der Embedded-PC CX1000 mit dem optionalen Netzteil CX1100-0002 oder CX1100-0003 bestellt
wurde, besitzt er automatisch eine Schnittstelle fiir die Anbindung der Beckhoff Busklemmen. Bei der
Konfiguration des CX1000 mit dem TwinCAT System Manager, wird die (K-Bus-)Schnittstelle zu den
Busklemmen als E/A-Gerat mit dem Geratenamen "CX1100-BK" behandelt.
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Dialog "Allgemein"

Allgemnein | Cx 1100 | Dizplay | DPRAR [Online)
Marne: Gerat 1 [C+1100-BK) Id |1
Top: C=1100 Metzteil/Klemmenanschaltung
K.ommentar: Hier kann ein sintvealler Kommentar eingegeben werdenl|
[] Dizabled Symbole erzeugen ]
Id

Gibt die Gerate-ID der CX1100-BK Anschaltung an. Dies wird hier besonders hervorgehoben, da diese
Identifikationsnummer bendtigt wird, um das 2-zeilige LC-Display im Netzteil ansprechen zu kénnen (z.B. mit

Funktionsbausteinen aus der SPS heraus).

Fir eine Beschreibung der restlichen Felder auf diesem Dialog, siehe: "E/A-Konfiguration | Anfligen eines E/

A-Gerates [» 99]".

Dialog "CX 1100"
Allgemein | T4 1100 |Displa_l,l DPR&AM [Online]

Adresze; | QxDoo00 M Suchen...

Dizplay Settings
Initializien
Schreibe
Zeile 1 |BECKHOFF

Zeile 2 | Cx 1000
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Adresse

Wird beim Suchen von EA-Geraten mit dem TwinCAT System Manager automatisch erkannt. Alternativ kann
die Schaltflache "Suchen..." verwendet werden.

Initialisieren

Bei Deaktivierung wird das Display beim Starten des CX nicht initialisiert. Siehe auch "Schreibe". In der
Grundeinstellung ist das Initialisieren aktiviert.

Schreibe
Falls aktiviert, werden die Zeichenketten, die unter "Zeile 1" bzw. "Zeile 2" angegeben wurden, bei
Systemstart auf das Display geschrieben. In der Grundeinstellung ist "Schreibe" aktiviert.

Zeile 1

16 Zeichen langer String, der zur oberen Zeile des 2-zeiligen LC-Displays geschrieben wird (falls "Schreibe"
aktiviert ist). Die hier angegebene Zeichenkette wird bei eventuell aktiviertem SPS-Programm ggfs. sofort
nach dem Start Gberschrieben.

Zeile 2

16 Zeichen langer String, der zur unteren Zeile des 2-zeiligen LC-Displays geschrieben wird (falls "Schreibe"
aktiviert ist). Die hier angegebene Zeichenkette wird bei eventuell aktiviertem SPS-Programm ggfs. sofort
nach dem Start Uberschrieben.
Dialog "Display”

Allgemein | T 1100 | Display | DPRAM [Online)

[ Digplay Off ] [ Curzor CIFf ] [ Clear Dizplay
[ Digzplay On ] [ Curzor On ]
| Backlight OF | | Curscr Bliek OF |
| Backlight On | | Cursor Blick On |
Wwrite Current ] [ ribe it ] I} {3] [ ]5econd Line

Dialog zur manuellen Ansteuerung des 2-zeiligen LC-Displays des CX1100 Netzteils.

Dialog "DPRAM [Online]"

Siehe "Online - Anzeige des DPRAMs [» 273]"
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11.3.1.10.3 BX Klemmenanschaltung (BX-BK)

Der Beckhoff BX Controller (BX3100, BX5100, BX5200) besitzt eine Schnittstelle flr die Anbindung der
Beckhoff Busklemmen. Bei der Konfiguration des BX mit dem TwinCAT System Manager, wird die (K-
Bus-)Schnittstelle zu den Busklemmen als E/A-Gerat mit dem Geratenamen "BX-BK" behandelt.

Dialog "BX Settings™

... in Vorbereitung ...

11.3.1.11 Allgemein

11.3.1.111 Statusinformationen - Beckhoff Feldbusknoten

Jedes Feldbusmodul besitzt Status-Informationen, welche in TwinCAT verknapft [»_39] werden kdnnen (z.B.
mit der SPS). Diese Statusinformationen sind bei Beckhoff Feldbusknoten grofitenteils identisch (siehe
nachfolgend CouplerState, MissedCnt) und werden hier daher, aufl’er dem spezifischen BoxState (siehe
jeweilige Komponente, z.B. BC9000 [»_298]) unter -> TwinCAT System Manager - Referenz), fur alle
Beckhoff Buskoppler, Busklemmen Controller und Feldbusboxen gemeinsam, erklart.

Diagnose Eingédnge

- i e
- %T Eingange
&1 Couplerstate
&1 BoxState
&l MissedCnt

Variable Wert Beschreibung
CouplerState 0x0000 Kein Fehler
0x0001 Klemmenbusfehler (weitere Informationen sind in der jeweiligen Hardware-

Dokumentation zu finden)

0x0002 Konfigurationsfehler (z.B. falsche Anzahl konfigurierter Klemmen. Weitere
Informationen sind in der jeweiligen Hardware-Dokumentation zu finden).

Variable Wert Beschreibung

MissedCnt numerisch |Wird inkrementiert in jedem 1/0-Zyklus [» 63], in dem keine neuen (aktuellen)
Eingange gelesen wurden.

11.3.1.11.2 Karteireiter "IP Address™

Ethernet-Komponenten benétigen eine eindeutige IP-Adresse im Netzwerk. Nachfolgend ist der, fiir die
Konfiguration des Feldbusknotens im TwinCAT System notwendige, Einstelldialog beschrieben. Der
gezeigte Dialog erscheint bei Anwahl / Anfliigen eines BK9000, BC9000 oder eines anderen Beckhoff
Ethernet Feldbusgerates im Baum der System Manager Konfiguration.

Allgemein | BKA000 | IP Address | Ads Commands

Hosztnarne: | RTE thermet_Bowl |
IP Address: | 135 . 122 . 57 . 200 | [ GetHostByName |
AMS Address: 1135.122.57.200.1.1 [ setlPaddess |

Communication S ettings

Os (e

@ R |
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Hostname: Hier kann der Name der Beckhoff Ethernet-Komponente editiert werden.

IP-Address: Hier muss die IP-Adresse der Komponente (z.B. eines BK9000 Ethernet Buskopplers)
eingetragen werden.

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0
Feste IP- |0 0 Letzte Stelle der IP Adresse z. B. 135.122.57. {Bit5-Bit0}
Adresse
Boot P 0 1 0-5 auf ON wird die BootP Adresse |0-5 auf OFF wird die BootP
Permanent gespeichert Adresse Flichtig gespeichert
DHCP 1 0 Die Einstellung flie3t in den DHCP-Namen ein

GetHostByName: Durch Betatigung dieser Schaltflache kann, ab BK9000 Firmware-Version "B2", eine IP-
Adresse von einem Windows 2000 DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) Server, bezogen werden.

Set IP Address: Bei TwinCAT Real-Time Ethernet [P 415] Busknoten kann diese Schaltflache betatigt

werden, um die IP Adresse konform zum Subnet des genutzten Ethernet Miniport (real-time) [P _244]
Adapters einzustellen.

AMS Address: Gibt die AMS-Net ID des Buskopplers an. Sie wird automatisch aus der IP-Adresse + zwei
zusatzlichen Byte-Werten (z.B.: ".1.1") generiert.

BootP: Diese Checkbox ist aktivierbar, falls der Beckhoff BootP Server installiert und gestartet ist (ab
TwinCAT Version 2.8).

New MAC Addresses: Bei gestartetem -> "Beckhoff Bootp Server", kénnen durch Betatigung dieser
Schaltflache die neuen MAC (Media Access Controller) -Adressen angezeigt werden. Die erhaltene MAC-
Adresse wird danach in dem Feld angezeigt, welches sich unter der Schaltflache befindet. Falls nur ein
neues Beckhoff Ethernet Feldbusgerat angeschlossen ist, wird dementsprechend auch nur eine neue MAC-
Adresse angezeigt, welcher dann eine gewlnschte IP-Adresse, im oben beschriebenem Feld IP Address,
zugewiesen werden kann. Bei Anschlul? einer weiteren Beckhoff Ethernet Feldbuskomponente, kann man
dann diesen Vorgang auf dem hier beschriebenen Karteireiter der neuen Box, wiederholen.

Communication Settings:

TCP: Wenn diese Option aktiv ist (Voreinstellung z.B. beim BC9000), wird die Kommunikation tber TCP
(Transmission Control Protocol ) abgewickelt. Dies bedeutet, die Telegrammpakete vom und zum
Buskoppler werden Uber einen gesicherten (bestatigten) Mechanismus ausgetauscht.

ADS (): verfiigbar bei TwinCAT Echtzeit Ethernet Komponenten Falls diese Option ausgewahlt wurde,...

UDP: Wenn diese Option ausgewahlt wurde, wird die Kommunikation tiber UDP (User Datagram Protocol )
abgewickelt. Im Gegensatz zum TCP sind hierbei die einzelnen Telegrammpakete nicht gesichert, d.h., sie
werden nicht jeweils nach deren Erhalt vom Empfanger bestatigt. Zerstorte oder in der Reihenfolge
vertauschte Telegrammpakete werden nicht erneut gesendet oder sortiert. Der Vorteil des UDP besteht aus
kalkulierbaren Telegrammlaufzeiten, da nicht erst auf eine Antwort vom Empfanger gewartet werden muss.
UDP ist im Gegensatz zu TCP/IP die schnellere Kommunikationsart, da hierfur kein TCP/IP Protokoll-Stack
bendtigt wird.

RAW (): verfiigbar bei TwinCAT Echtzeit Ethernet Komponenten Diese Option ist standardmafig bei
TwinCAT Echtzeit Ethernet [P 415] Komponenten voreingestellt.

Max. Warning Level: Diese Einstelloption ist nur bei UDP aktiv. Hier kann der maximale Wert des
Fehlerzahlers eingetragen werden. Bei Erreichen des eingestellten Maximalwertes, wird nicht mehr auf ein
Antworttelegramm des Feldbusknotens gewartet. Stattdessen werden nur noch Lesetelegramme, basierend
auf einer héheren Zykluszeit, zum Feldbusknoten geschickt.

No Auto Retries: Diese Checkbox ist auch nur bei aktivierter Option UDP anwahlbar. Bei Erreichen des
eingestellten Wertes unter Max. Warning Level, ist bei aktivierter Checkbox ein Ausfliihren der Funktion

"Online Reset [P 246]" notwendig.

Karteireiter "ADS Commands"

Fir Informationen zu diesem Karteireiter, siehe: "ADS Kommando-Eingabefenster".
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11.3.2 Beckhoff Lightbus

Nachfolgend aufgeflihrte Gerate werden im Beckhoff Lightbus eingesetzt und natirlich auch von TwinCAT
unterstitzt.
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Voraussetzungen
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Lightbus - Teilnehmer ("Box")

Beschreibung

Einschrankungen / Anmerkung

BK2000 [r 282

Buskoppler

BK2010 [» 282

Economy Buskoppler

BK2020 [r 282

"Economy plus" Buskoppler

IPxxxx-B200 [P 282]

Feldbus Kompakt Box: Lightbus

Ein-/Ausgabebaugruppe in
Schutzart IP67

ILxxxx-B200 [P 282]

Feldbus Koppler Box

: Erweiterbare Lightbus Ein-/
Ausgabebaugruppe in Schutzart
IP67

Allgemeine 32-bit Box [» 310]

Allgemeines 4 Byte Telegramm.
Hiermit kdnnen die Boxen bedient
werden, die nicht gesondert
aufgefuhrt sind

M1110

Digitales Ein-/Ausgabemodul mit
Lightbus Interface (IP65),

einzubinden als "Allgemeine 32-bit
Box [» 310]"

M1200, M1210

Lightbus - Interface Modul,
einzubinden als "Allgemeine 32-bit

Box [P 310]"

M1400 Box mit 32 digitalen Ein-/
Ausgangen, einzubinden als
"Allgemeine 32-bit Box [ 310]"

M1410 Box mit 16 digitalen Ein-/

Ausgangen, einzubinden als
"Allgemeine 32-bit Box [ 310]"

M2400 [» 311

Analoge Ausgangsbox (4-kanalig)

M2510

Analog Eingabe-Modul (12 Bit
Auflésung, £10 V, 0-10 V oder 4-20
mA einstellbar)

M3000

Absolut-Encoder (24 Bit Auflésung,
Multi-Turn, 4096 Schritte/
Umdrehung) mit Lightbus Interface,
konfigurierbar als M3000 [» 313]
Box

M3100

Inkremental-Encoder Interface (24
Bit Auflésung) mit Lightbus
Interface, Schutzart IP65,
konfigurierbar als 1-kanalige

M3120 [»_315] Box

M3120 [» 315

Inkremental-Encoder Interface Box
(1-4 kanalig), konfigurierbar als

M3120 [»_315] Box

M3200

Inkremental-Encoder (24 Bit
Auflésung) mit Lightbus Interface,
konfigurierbar als 1-kanalige

M3120 [»_315] Box

M63x0

Befehlsgerate M6310, M6320,
M6330 und M6350 mit Lightbus
Interface, konfigurierbar als

"Allgemeine 32-bit Box [» 310]"
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Lightbus - Teilnehmer ("Box") Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung
C1120 Schnittstelle zu Siemens S5

Steuerungen als Slave-Station fiir

das TwinCAT System
FOX 20 [» 316 Das Fox-20 Modul besitzt vier

Steckplatze, welche digitale und
analoge Submodule aufnehmen

kdnnen
FOX 50 [» 317] Das Fox-50 Modul ist ein
zweikanaliges SSI-Geber-Interface
FOX RK001/002 [» 317] Das Fox-Rk001 und Fox-Rk002

Modul sind Koppelmodule, die den
LWL-Ring mit einem anderen LWL-
Ring (Rk001) oder mit einem
Profibus (Rk002) koppeln.

AX2000-B200 [» 318] Digitaler Servo-Antriebsverstarker
mit Lightbus Interface

11.3.21 Allgemeines 32-Bit Gerat

Uber den Boxtyp "Allgemeine 32-Bit Box" kénnen alle die Beckhoff Lightbus Boxen bedient werden, die nicht
extra aufgefliihrt sind. Beim Lightbus werden pro Telegramm 32-Bit bzw. 4 Byte Daten zur Box geschickt
(Ausgange auf dem Feldbus) und wieder 32-Bit Daten eingelesen (Eingdnge auf dem Feldbus).

Die Bedeutung der einzelnen Bits bzw. Bytes bei den unterschiedlichen Boxen entnehmen Sie dem
jeweiligen Handbuch der Box.

Kontextmenii

Box Einfiligen...

Flgt eine weitere Box oberhalb der markierten ein.

Box Loschen... <Entf>

Loscht die momentan markierte Box und deren Unterelemente aus der E/A Konfiguration.

Box Importieren...

Flgt eine Box oberhalb der markierten ein. Die Beschreibung der neuen Box und deren Unterelemente wird
aus einer Datei mit der Endung "*.tce" gelesen. Diese Datei wird mit dem folgenden Menipunkt erzeugt.

Box Exportieren...

Exportiert die Informationen der momentan selektierten Box und die Informationen deren Unterelemente in
eine Datei mit der Endung "*.ioe".

Variablen

Unterhalb der Box werden automatisch je vier Byte Ein- und Ausgange definiert, die entweder als Bytes oder
als einzelne Bits angesprochen bzw. verknipft werden kdnnen.
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Karteireiter "32-Bit"
32 Bit |

buyteweize € bitweize;

AT

bypteweize © bitweize:

byteweize € bitweize;

oI B O

I'l I.‘ I'l I.‘

buyteweize € bitweize:

bypteweize © bitweize:

Pl

byteweize & bitweize:

buyteweize € bitweize:

O B IO

I'l I.‘ I'l I.‘

bypteweize & bitweise;

Die Verknupfung der einzelnen Variablen kann Uber den Karteikartenreiter "32 Bit" Gbersichtlich fur alle
Variablen gleichzeitig erfolgen. Naturlich bleibt die Moglichkeit erhalten, die Verknipfung Uber das
Kontextmenu oder die Karteiansicht der jeweiligen Variablen durchzufthren.

DO Eing...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir das erste Eingangsbyte bzw. fiir ein Bit des ersten
Eingangsbyte wenn bitweise angewahlt wurde. Bei bitweisem VerknlUpfen kann das jeweils relevante Bit
angewahlt werden.

D1 Eing...: dito.

11.3.2.2 M2400

Die M2400 ist eine bis zu vierkanalige analoge Ausgangsbox, die zusatzlich noch zwei digitale Datenbytes
besitzt. Ob die Datenbytes als Ein- oder Ausgang fungieren wird in der Box gejumpert (siehe Handbuch der
M2400). Besitzt die Box weniger als vier analoge Kanéle dirfen die entsprechenden DAC's nicht verknupft
werden.

@® Datentelegramm nur fiir die hoherpriore Task

Wird die Box mit mehreren Tasks verknipft (z.B. DAC's mit NC und Datenbytes mit SPS), so wird
das Datentelegramm nur fUr die hdherpriore Task erzeugt. Dies ist insbesondere wahrend der
Inbetriebnahme zu beachten, wenn z.B. nur die SPS lauft.

Kontextmenii

Box Einfuigen...

Fugt eine weitere Box oberhalb der markierten ein.

Box Loschen... <Entf>

Léscht die momentan markierte Box und deren Unterelemente aus der E/A Konfiguration.

Box Importieren...

Flgt eine Box oberhalb der markierten ein. Die Beschreibung der neuen Box und deren Unterelemente wird
aus einer Datei mit der Endung "*.tce" gelesen. Diese Datei wird mit dem folgenden MenUpunkt erzeugt.

Box Exportieren...

Exportiert die Informationen der momentan selektierten Box und die Informationen deren Unterelemente in

eine Datei mit der Endung "*.ioe".
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Variablen

-8 Box 2 (M2400]
= & Einginge

- E-l Bute2

= ‘l Auzgange
) DACT

) DAC2

) DAC3

| DAL 4

-l Eyte 3

Es werden vier 16-Bit Ausgangsvariablen mit den Bezeichnungen DAC 1 bis DAC 4 angelegt und kdnnen
verknipft werden. Die beiden Datenbytes werden entsprechend ihrer Zugehérigkeit unter Eingangen und/
oder unter Ausgangen angeordnet. Die Zugehdrigkeit wird im Karteireiter "Daten Bytes" angegeben. Die
Datenbytes sind sowohl byte- als auch bitweise anzusprechen.

Karteireiter "DAC's"

Die Verknipfung der einzelnen Variablen kann tber die Karteikartenreiter "DAC's" und "Daten Bytes"
Ubersichtlich fiir alle Variablen erfolgen. Natrlich bleibt die Moglichkeit erhalten, die Verkniipfung Gber das
Kontextmeni oder die Karteiansicht der jeweiligen Variablen durchzufiihren.

DAC 1...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir den ersten analogen Ausgangskanal.

DAC 2...: dito...

Karteireiter "Daten Bytes"

D 2...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir das erste Datenbyte (D2 im Telegramm).

Eingang / Ausgang: Bestimmt ob das Datenbyte als Ein- oder Ausgang behandelt wird (muss der
Hardwareeinstellung entsprechen).
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byteweise / bitweise: Bestimmt ob der Verknipfungsdialog fir das gesamte Byte oder fiir einzelne Bits
geoffnet wird.

11.3.2.3 M3000

Der M3000 Absolut-Encoder hat eine integrierte Beckhoff Lightbus - Schnittstelle und ermdglicht eine
ausfallsichere Wegerfassung mit einem Messumfang von 24-Bit.

Variablen
= 4, Box 1 (M3000)
= INC
&l Value
&l Datas
=4 Data
&/ Datal0]
&/ Dakal1]
&/ Datalz]
&/ Datals]

Variable Datentyp Beschreibung

Value UINT24 Diese 24-Bit breite Eingangsvariable enthalt den aktuell erfassten
Positions-Istwert des Encoders.

Data3 USINT Diese Eingangsvariable ist ein Full-Byte. Dies wird benétigt, da
Value sinnvollerweise ein 24-Bit Variable ist, Lightbus-Module aber
jeweils ein 32-Bit Interface fur die Ein- und Ausgangsrichtung
besitzen. Daher wird Data3 auch standardmassig mitgemappt
wenn der Encoder zu einer NC-Achse verbunden wird.

Data ARRAY [0..3] OF USINT |Die Datenbytes dieses Arrays sind Ausgangsvariablen* zum
Encoder.

* Die Verwendung dieser Bytes ist ausschliesslich fiir den
Programmierbetrieb des Encoders vorgesehen (wird unter
TwinCAT nicht bendtigt!).

TwinCAT NC Encoder

Wenn man im NC-Bereich des System Managers eine Achse einrichtet und dabei den Encoder-Typ festlegt,
kann man fur den M3000 die folgende Auswahl treffen (manipuliert den Wert 'Geber Maske (Maximalwert
des Gebers)' im Dialog 'Global', welcher weiter unten dargestellt wird):
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Voraussetzungen

Encoder-Typ

TwinCAT NC Einstell-
dialog

Beschreibung

Encoder an M3000
(24bit Multi-Turn)

Achse x_Enc | 'NC-
Encoder’

Wurde dieser Encoder-Typ in TwinCAT NC ausgewahlt
und zum M3000 Encoder gemappt, interpretiert die NC
das von Value erhaltene Bitmuster als 24bit Multi-Turn

Wert.

Encoder an M3000
(25bit Multi-Turn)

Achse x_Enc | 'NC-
Encoder’

Wurde dieser Encoder-Typ in TwinCAT NC ausgewahlt
und zum M3000 Encoder gemappt, interpretiert die NC
das von Value erhaltene Bitmuster als 25bit Multi-Turn

Wert.

Encoder an M3000
(12bit Single-Turn)

Achse x_Enc | 'NC-
Encoder’

Wurde dieser Encoder-Typ in TwinCAT NC ausgewahlt
und zum M3000 Encoder gemappt, interpretiert die NC

das von Value erhaltene Bitmuster als 12bit Single-Turn
Wert.

Encoder an M3000
(13bit Single-Turn)

Achse x_Enc | 'NC-
Encoder’

Wurde dieser Encoder-Typ in TwinCAT NC ausgewahlt
und zum M3000 Encoder gemappt, interpretiert die NC

das von Value erhaltene Bitmuster als 13bit Single-Turn
Wert.

Bei einem eventuellen Austausch des Encoders ist es wichtig, die Zahlrichtung und den Startwert des
Encoders anzupassen. Dies geschieht mit den im Achsinterface ( 'Axis x_Enc') auf dem Reiter 'Global'
verfigbaren Parametern:

* 'Nullpunktverschiebung/Positionsoffset' bzw.
» 'Geberzéhlrichtung invers (Polaritat)'

Im Betrieb sollten sich die Geberwerte innerhalb des mdglichen Verfahrweges unbedingt zwischen dem
minimalen Wert (0) und dem maximalen Zahlwert bewegen.

TwinCAT NC - Encoder 'Global’

Der entsprechende Dialog flir die mdgliche Anpassung von 'Nullpunktverschiebung/Positionsoffset' und
'Geberzéhlrichtung invers (Polaritét)' wird nachfolgend gezeigt.

Allgemein | MC-Encoder | Global | Online
ENCODER-Madus E 'POSVELD'
Geberzaklichtung invers [Polaritat] B FALSE
Skalierungsfaktar F0.00m a1 C
Hullpunktverschiebung/Positionsaffset F 00 11y
todulofaktar 2.8, 360.0°] F 3600 T
- Tolerenzfenster flir Modulo Start F 00 mm
BETRIEBSART: Min-Endageniibermachung B FALSE
- Software Endlage Min F oo T
BETRIEBSART: Mawr-Endagenubenmachung B FALSE
- Software Endlage b ax F oo T
Filterzeit |ztpozition [P-T1] F oo %
Filterzeit |stgeschwindigkeit [P-T1] F 0o z
Filterzeit |ztbezchleunigung [F-T1] F o1 %
Geber Maske [Maximalwert des Gebers) O O«00FFFFFF
BETRIEBSART: |stpositionskarrekiur B FALSE
Filterzeit |stpozitionskomektur [P-T1] F oo z
Referenz Syztem E IMC
Dovnload ] [ Ipload
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Die folgende Betriebsart wird nur der Vollstandigkeit halber erwahnt, da sie eigentlich beim Einsatz von
TwinCAT nicht benétigt wird.

Der M3000 Absolut-Encoder ist Giber den LWL programmierbar, welches somit auch tiber das SPS-
Anwendungsprogramm geschehen kann. Die programmierten Einstellungen werden innerhalb des Encoders
gespeichert.

Sollte dieser Programmiermodus wider Erwarten in TwinCAT genutzt werden, mul} die NC gestoppt werden
solange der Programmierbetrieb aktiv ist!

Programmierbetrieb:

Im Programmiermodus sind sowohl die Ausgangs- als auch die Eingangsvariablen/-bytes aktiv.
Die Funktion der 4 Ein-/ bzw. Ausgansbytes des 32-Bit Moduls teilt sich wie folgt auf:

Data[0] = Gewiinschter Datenwert zur Ubertragung zum Encoder (Ausgang)

Data[1] = Status-Bits (Quittung) der Programmierung/Datentbertragung vom Encoder (Eingang, Value) mit
folgender Bedeutung:

Bit 0: = Ruckmeldung fur Umschaltung Programmierbetrieb

Bit 1: Nicht belegt

Bit 2: = Quittierung Ubertragungsblock Ok., Daten (ibernommen
Bit 3: = Quittierung Ubernahme Datenbyte

Bit 4 -7: Nicht belegt

Data[2] = Datenriickmeldung (geschriebener Datenwert) vom Encoder (Eingang, Value). D.h., die von
Data[0] empfangenen Daten werden zurlickgesendet.

Data[3] = Control-Bits im Programmierbetrieb (Ausgang). Diese Bits steuern die Programmierfunktionen des
Encoders und damit das Handshake-Protokoll. Das Byte wird im Eingangsbereich unter Data3 gespiegelt.

Die entsprechende Bitbelegung teilt sich wie folgt auf:

Bit 0: '0' = Geberbetrieb, '1' = Programierbetrieb (Betriebsart)
Bit 1: = Preset 1 Ubernahmeanweisung an den Encoder

Bit 2: = Preset 2 Ubernahmeanweisung an den Encoder

Bit 3: = Strobe-Bit fiir Ubergabe Datenbyte

Bit 4-6: Nicht belegt

Sonderfunktion Bit 7: Freigabe Latch-Funktion.

Eine genauere Beschreibung finden Sie im Handbuch des M3000 Encoders, zu finden u.a. im Download-
Bereich unter www.beckhoff.com.

11.3.2.4 M3120

Die M3120 ist eine bis zu vier kanalige Inkremental-Encoder Box. Sie wird in vier verschiedenen Versionen
ausgeliefert, mit einem, zwei, drei und vier Kanalen. Beim Einfligen der Box ist die richtige Version
auszuwahlen, da jeder Kanal sich logisch als einzelne Box darstellt und daher bei einer Fehleingabe die
Gesamtzahl der Boxen differiert.

Die Kanale der M3120 sind mit INC 4, INC 3, INC 2 und INC 1 bezeichnet, diese Bezeichnungen
entsprechen der Beschriftung auf der Box!
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Variablen

T State_4
T Walug_4
@) Chl_4
@] Sefvalue_4
- INC3

- INC2

- @ INCT

Jeder Kanal der M3120 besitzt vier Variablen, zwei Eingangs- und zwei Ausgangsvariablen:

1. Statusbyte (8 Bit Eingangsvariable), zeigt den Status des jeweiligen Kanals an.
2. Wert (24 Bit Eingangsvariable), liefert den momentanen Zahlerstand bzw. den Latchwert .

3. Kontrollbyte (8 Bit Ausgangsvariable), ermdglicht u.a. das Umschalten zwischen Zahl- und
Latchwert.

4. Setzwert (24 Bit Ausgangsvariable), zum Setzen des Zahlwertes.

Eine genauere Beschreibung finden Sie im Handbuch der M3120

11.3.2.5 Fox20

Das Fox-20 Modul besitzt vier Steckplatze, die digitale und analoge Submodule aufnehmen kénnen (der
erste Steckplatz kann nur analoge Submodule aufnehmen).

Variablen
SR = o 3 (F020)
- %] Eingange

----- &1 Modl_Chnl
----- &1 Modl_Chn2
----- &1 Modl_Chn3
----- &1 Modl_Chnd
4T Mod2_Chnt
----- &l Mod2_Chnz
----- &1 Mod2_Chn3
----- &1 Mod2_Chnd
g7 Mod3 Chnt
----- &1 Mod3_Chnz
----- &1 Mod3_Chn3
----- &1 Mod3_Chnd
g7 Modd_Chnt
----- &1 Modd_Chn2
----- &1 Modd_Chn3
----- &1 Modd_Chnd
- .,I, Auzgange

----- %] Modl_Chnl
----- %] Modl_Chn2
----- %] Modl_Chn3
----- &l Modl Chrd

Im Baum werden alle mdglichen Variablen angezeigt. Je nach Bestlickung des Fox-20 Moduls mussen/
kénnen die Variablen verknlpft werden. Ist ein Steckplatz mit einem analogen Sub Modul besttickt, kdnnen
die Wort-Variablen Modx_Chny jeweils im Eingangs- und/oder Ausgangsbereich verknupft werden. Wobei x
fir den Steckplatz des Submoduls und y fiir den Kanal des jeweiligen Steckplatzes steht.

Bei digitalen Submodulen (nur ein Kanal moéglich) missen die Bit-Variablen unterhalb der Modx_Chn1
Variablen verknUpft werden.

Der TwinCAT System Manager erkennt anhand der Verknlpfungen ob er LWL-Telegramme fiir ein digitales
oder ein analoges Sub Modul erzeugt.
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11.3.2.6 Fox50

Das Fox-50 Modul ist ein zweikanaliges SSI-Gerber-Interface.

Variablen

[=B-==}E o 4 [FO:50]
-4 Kanal O
4l Status 0
el WertD
=-§ Kanal1
] Statuz 1
- &l wWert1

Im Baum werden je Kanal ein Status-Byte und ein 24-bit Wert eingefligt, diese kdnnen manuell oder aus der
NC-Konfiguration (Enkoder-Typ FOX50) verknUlpft werden.

11.3.2.7 FoxRk001/002

Das Fox-Rk001 und Fox-Rk002 Modul sind Koppelmodule, die den LWL-Ring mit einem anderen LWL-Ring
(Rk001) oder mit einem Profibus (Rk002) koppeln.

Variablen

B8 —-FE o 5 [FL<REO07 ]
= &1 Inputs
- &1 InDatal
----- &1 InDatal
----- &1 InDataZ?
----- &1 InData3

N i ldentMo
= §| Outputs

----- @] OutDatal
----- @] OutDatal
----- &) OutDataz
----- &) OutData3
----- & |dentMo

(RKOO1 mit je 4 Wortern)

Beim Einfiigen der Module erfolgt eine Abfrage der gewlinschten Anzahl von Eingangs- und
Ausgangswortern (maximal 254 Rk001 bzw. 16 Rk002).

Define Size

o
Output Size: |25-'1 3: Wiards Cancel |

[nput Size;

Die angegebene Anzahl Variablen werden im Baum erzeugt.

Bei dem Rk001-Modul wird zusatzlich noch je ein IdentNo-Wort im Eingangs- und Ausgangsbereich
angefigt, das mit dem Wort OxFE im Modul ausgetauscht wird.
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11.3.2.8 AX2000 / AX2500

11.3.2.8.1 AX2xxx-B200 Drive

Der Beckhoff AX2000 und AX2500 Antriebsverstarker wird mit verschiedenen (im Fall AX2000 optionalen)
Feldbusschnittstellen ausgeliefert. Nachfolgend werden die Einstelldialoge fiir den AX2000 mit Beckhoff
Lightbus Interface (z.B. Bestellbezeichnung: AX2003-B200) beschrieben. Diese sind identisch mit denen flr
den AX2500 Antriebsverstarker, da der AX2500 Software-seitig kompatibel zum AX2000 ist.

"AX2000" Tab

General 42000 | ADS/4MS | Online |

State... | I

K-Busz Update; |150 ps Firmware Update [via COMx] ... |

I~ 2EByte PLE Interface Firmware Werzion: I I

[T Check Teminals at Startup

¥ Check State while Online v Generate own E-Buz update [cti=0x30]
[ Show Messagebox on Ermor ' After own data

™ &fanabie 140 D ata [Fimmware B and abovet " After all dta
[T Optimized Tielegram Cournt

[T | Save Configuration to Flash
Reset Config and Clear Flash

State: Hier kann die Eingangs-Variable "State" des AX2xxx-B200 Servoverstarkers mit einer Variable eines
anderen Prozessabbildes (z.B. des Prozessabbildes der SPS) verkniipft werden.

K-Bus Update: Stellt die errechnete Zeit fir das Update der optional am Antrieb anschlie3baren
Busklemmen dar.

Firmware Update: Hiermit ist es moglich, den Firmware-Stand der Lightbus-Anschaltung im AX2xxx Antrieb
Uber die serielle Schnittstelle des PCs zu erneuern.

Firmware Version: Nach Betatigung dieser Schaltflache, wird im Feld rechts daneben der Firmware-Stand
der Lightbus-Anschaltung dargestellt.

2 Byte PLC Interface: Bei aktivierter Checkbox werden unterhalb der Ein- und Ausgangsvariablen des
Antriebs die Variablen fir das SPS-Interface eingeblendet.

Check Terminals at Startup: Uberprift wahrend der Initialisierungsphase, ob alle konfigurierten Klemmen
auch physikalisch vorhanden sind (diese Funktion hat bei Antrieben ohne K-Bus Erweiterung keine
Bewandnis).

Check State while Online: Uberpriift bei aktivierter Checkbox den Zustand der Status-Variable der
Lightbus-Anschaltung im AX2xxx Antrieb. Bei auftretendem Fehler wird eine Meldung in der Logger-Ansicht
[»_28] des System Managers angezeigt.

Show Message Box on Error: Gibt im Fehlerfall zusatzlich zur Meldung in der Logger-Ansicht eine
Messagebox aus
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Generate own K-Bus update: Aktivierung des K-Bus Zyklusses bei Erhalt des 0x30 Telegramms falls die
Lightbus-Karte kein Broadcast-Telegramm sendet. Checkbox ist default-maRig aktiviert beim AX2xxx
Antrieb.

After own data: Das Update erfolgt direkt nach dem Ubertragen der eigenen Daten.
After all data: Das Update erfolgt, nachdem alle Daten der aktuellen CDL Ubertragen worden sind.

Variable I/O Data: Ab der Firmwareversion 'B5' der Lightbus-Anschaltung im AX2000 Antrieb, kann der
Aufbau des Lightbus-Telegramms zum Antrieb optimiert werden (beim AX2500 Antrieb bei allen Firmware-
Versionen mdglich). Hierfir mufd diese und die folgende Checkbox aktiviert werden. Aus
Kompatibilitdtsgrinden wird die Checkbox "Variable I/0O Data" beim An-/Einfugen des AX2xxx Antriebs in die
Konfiguration nicht aktiviert. Bezgl. der bei Aktivierung erscheinenden Dialoge Eingange und Ausgénge,
siehe unten...

Optimized Telegram Count: Siehe: . Variable I/O Data

Save Configuration to Flash: Bei aktivierter Checkbox wird bei jedem TwinCAT-Start die Konfiguration (bei
Anderung eines Parameters) in den Flash-Speicher des Antriebs geschrieben (nur wenn sich mindestens ein
Patrameter geandert hat)

Reset Config and Clear Flash: Der Flash-Speicher des Antriebs kann durch Betatigung dieser Taste
urgeléscht werden.

Dialog "ADS/AMS™

Fur weiterfihrende Informationen hierzu, siehe: " ADS/AMS-Einstellungen bei E/A-Geraten [»_50]".

Dialog "Online"

Fur weiterfihrende Informationen hierzu, siehe: "AX2xxx Dialog - Online [» 460]".

Dialog "Eingédnge", Dialog ,,Ausgédnge“

Fur weiterfihrende Informationen hierzu, siehe: AX2xxx Dialog - Eingange/Ausgange [» 457]

Diagnose Eingange (optional)

el — —

=& Eingange
T DriveEmor
-4l DriveState
4T TemDiag
H-4T State

Falls die Variablen DriveError,DriveState (alternativ DriveState2 und DriveState3) durch Aktivierung von
Variable 1/0 Data hinzugefiigt wurden, kdnnen diese zu Diagnosezwecken verwendet werden (z.B. per
Mapping zum SPS-Prozessabbild um sie dort zu evaluieren).

Fir weitere Informationen zu den Status-, Fehler- und Warnmeldungen des AX2xxx Antriebs, siehe:
"AX2xxxx - Warnmeldungen und Fehlercodes [P 462]".

11.3.3 Profibus

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate mit Profibus Slave-Schnittstelle, werden aktuell von TwinCAT unterstitzt.

® Profibus-Gerate

Uber das ebenfalls aufgefiihrte "GSD-Gerat" werden selbstverstandlich alle Profibus-Gerate, fir die
eine gultige GSD-Datei vorhanden ist, unterstitzt.
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Voraussetzungen
Profibus - Teil- |Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung

nehmer ("Bo-
xen")

BK3000 [r 284

Buskoppler (max. 1,5 MBaud)

BK3100 [r 284

Buskoppler (max. 12 MBaud)

BK3010 [r 284

Economy Buskoppler (max. 1,5
MBaud)

BK3110 [r 284

Economy Buskoppler

BK3120 [r 284

"Economy plus" Buskoppler (max. 12
MBaud)

BK3500 [r 284

Buskoppler (LWL, max. 1,5 MBaud)

BK3520 [r 284

"Economy plus" Buskoppler (LWL,
max. 12 MBaud)

LC3100 [» 284

Low-cost Buskoppler max. 12 MBaud)

BC3100 [» 284

Busklemmen Controller mit integrierter
SPS (max. 12 MBaud)

IPxxxx-B310 Feldbus Kompakt Box: Profibus Ein-/

> 284] Ausgabebaugruppe in Schutzart IP67
(max. 12 MBaud)

ILxxxx-B310 Feldbus Koppler Box Erweiterbare

> 284] Ein-/Ausgabebaugruppe in Schutzart
IP67 (max. 12 MBaud)

ILxxxx-C310 Feldbus SPS Box: Koppler Box mit

> 284] integrierter

SPS in Schutzart IP67 (max. 12
MBaud)

AX2xxx-B310

Beckhoff Antriebsverstarker AX2000-
B310oder AX2500-B310 Profibus DP
Slave , unterstitzt durch

spezielle SPS Funktionsbausteine

AH200x [P 260

Beckhoff AH2001 bzw. AH2003 mit
Profibus MC Schnittstelle

Die AH200x [P_260] Beschreibung befal3t sich
ausschliesslich mit Dokumentation der internen
E/A-Status- und Control-Informationen. Sie
bezieht sich nicht auf die intern verwendeten
Regelungsalgorithmen oder die externe
PROFIBUS MC Konfiguration fiir diesen Slave-
Typ. Fur detaillierte Informationen Uber den
AH2001 / AH2003 und wie er an einer
Uberlagerten TwinCAT Master-Steuerung zu
konfigurieren ist, wird auf die BECKHOFF Drive
Technology | AH2000 Dokumentation
verwiesen.

Wird nicht unterstitzt von der CP5412-A2
(FC3000) bzw. den CIF Profibus-Karten

Simodrive 611u

Siemens Antriebsverstarker mit
Profibus MC Schnittstelle

Wird nicht unterstitzt von der CP5412-A2
(FC3000) bzw. den CIF Profibus-Karten

GSD-Gerat
» 321

Allgemeines Profibus Gerat (GSD-
Datei des Herstellers erforderlich)
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11.3.31 GSD Gerat

Profibusgerate, die nicht im TwinCAT System Manager bekannt sind, kénnen mit Hilfe ihrer
Geratestammdatendatei (GSD) eingelesen werden. Wenn eine Feldbusbox vom Typ "GSD-Box" eingefugt
wird, erscheint ein Datei Offnen Dialog, in dem die entsprechende GSD-Datei ausgewahlt werden muss.

Detailliert beschrieben ist das Vorgehen unter Auswahl von GSD- und EDS-Boxen [»_105].

Kontextmenii

" W odul Anfligen...

f Bow Einfligen...
'K' Box Loschen...

5" B Importisren...
‘I8 Box Exportisren..

.;',"o Auzschneiden Strg+=
K.opieren Strg+C
E Einfligen Strg+f

ﬂ Einfugen mit Yerkn, Al+Strg+

i+ Dizabled

Modul Anfiigen... <Einfg>

Flgt bei modularen GSD-Boxen Ein- bzw. Ausgangsmodule (Variablen) an. Nahere Erlauterungen hierzu
findet man unter Modulare Profibus-Gerate [»_324].

Box Einfligen...

Flgt eine weitere Box oberhalb der markierten ein.

Box Loschen... <Entf>

Léscht die momentan markierte Box und deren Unterelemente aus der E/A Konfiguration.

Box Importieren...

Flgt eine Box oberhalb der markierten ein. Die Beschreibung der neuen Box und deren Unterelemente wird
aus einer Datei mit der Endung "*.tce" gelesen. Diese Datei wird mit dem folgenden MenUpunkt erzeugt.
Box Exportieren...

Exportiert die Informationen der momentan selektierten Box und die Informationen deren Unterelemente in
eine Datei mit der Endung "*.tce".
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Karteireiter "Profibus™

General | Frafbus | Features | BK3w0A%8310| 4D5 | Diag |

Station Ma.: |4 3: Siet. |dent Mo IEI:-:BEI:E

CloData: 5343 21 E
< [
Own PrmDats: [0 0008 00000000 40 006301 20000000000000  [37
| | i

—wlatchdog—————  DP-Clazz 1

¥ Enatle [T Sync/Freeze enable
Timne: 200 ms

mDFY-Clags 2——— 1 DF-Clazz 2
% Dizabled
I Enable = Fead-Only
Timeaut: I-I ooo Mz ' Mo Coclic Connection Feset Slave

Stations-Nr.: Jeder Profibusteilnehmer bendétigt eine eindeutige Stations-Nr.

Watchdog: Schaltet eine Watchdog-Funktionalitat ein. Die Zeitdauer kann bei eingeschalteter
Ansprechiiberwachung eingestellt werden (in ms). Die Ansprechiiberwachungszeit sollte mindestens 6 x
groRer als die Zykluszeit eingestellt werden, der minimale Wert ist 10 ms.

PrmData: Erlaubt die Profibus-spezifischen Parameterdaten zu editieren (-> Dokumentation der Buskoppler
BK3xx0). Die Grolie der aktuellen Parameterdaten wird angezeigt. Die PrmData kdnnen auch textuell (->
PrmData (Text)) oder teilweise Uber den Karteireiter "BK3xx0 / BC3x00" eingestellt werden

CfgData: Die aktuellen Konfigurationsdaten (ergeben sich aus den angefiigten Klemmen) sowie deren
Lange werden angezeigt.

Die Einstellungen DP-Class 1, DP-Class 2, DPV1-Class 2, Set und Reset Slave sind nur bei der FC310x
aktiviert (-> PROFIBUS DP-Slaves an FC310x)

Karteireiter "PrmData (Text)"

4] SPS-nterface wird nicht benutzt

7 YWerhalten bei Klemmenbusfehler manueler Heszet

7 Klemmenbuzdiagnoze wird rnicht durchgefught

7 Reaktion auf Clear_Data auzgeschaliet

9 F.onfigurationzart Auto-K.onfiguration

9 Alzwertung analoger Klemmen rur Mutzdaten

| D atenformat Auto-Fonfiguration MOTOROLA

9 Prozeszzabbildalktualizierning freillavufend

10 Reaktion auf PROFIBLS-Fehler Flemmenbuzzykiuz wird gestoppt
10 Reaktion auf Flermmenbuz-Fehler Datenaustausch wird verlassen
11 max. Laenge der Diagnosedaten 16 Butez

13 Diagnioseaktualizierung in 10ms 10 [Dra]

Durch Anklicken einer Zeile kann der aktuelle Wert verandert werden.
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Diagnose

Die Diagnose der PROFIBUS DP-Slaves an der FC310x ist in einem gesonderten Kapitel beschrieben, im
Folgenden die Diagnose bei anderen E/A-Geraten beschrieben.

Diagnose Eingénge

El%‘l‘ Eingange
i b4 BoxState
%l DpState

Jede Profibus-Slave Box erhalt zwei Diagnose-Eingangsbytes, die den Status des jeweiligen Slaves zur
Laufzeit signalisieren und z.B. mit der SPS verknlpft werden kdnnen:

Tab. 15: BoxState

Wert |Beschreibung
0 No Error
1 Error - genauere Beschreibung im DpState

Tab. 16: DpState

Wert |Beschreibung

0 No Error - Station ist im Datenaustausch

1 Station deactivated - Slave wurde deaktiviert, tritt zurzeit nur temporar beim Hochlauf auf

2 Station not exists - Slave antwortet nicht am Bus -> Prifen, ob Slave eingeschaltet, ob PROFIBUS-
Stecker angeschlossen, ob Stationsadresse korrekt oder ob Busverkablung korrekt

3 Master lock - Slave ist mit anderem Master im Datenaustausch -> anderen Master vom Bus
nehmen oder Slave mit anderem Master wieder freigeben

4 Invalid slave response - falsche Antwort des Slaves, tritt temporar auf, wenn Slave aufgrund eines
lokalen Ereignisses den Datenaustausch beendet, hat

5 Parameter fault - Parametrierungsfehler -> Prifen, ob Buskoppler bzw. GSD-Datei korrekt, ob
Stationsadresse korrekt oder ob UserPrmData-Einstellungen korrekt

6 Not supported - DP-Funktion wird nicht unterstttzt -> Prifen, ob GSD-Datei korrekt oder ob
Stationsadresse korrekt

7 Config fault - Konfigurationsfehler -> Priifen, ob die angefiigten Klemmen bzw. Module korrekt sind

8 Station not ready -> Station im Hochlauf, wird wahrend des Hochlaufs temporar angezeigt

9 Static diagnosis - Slave meldet statische Diagnose und kann zur Zeit keine gultigen Daten liefern
-> Betriebszustand am Slave prifen

PROFIBUS-Diagnosedaten

Die PROFIBUS-Diagnosedaten, die ein PROFIBUS-Slave sendet, kdnnen per ADS von jedem TwinCAT
Programm gelesen bzw. an jedes TwinCAT-Programm gemeldet werden. Dabei sind die ADS-Parameter wie
folgt einzustellen:

Net-ID: Net-ID des PCs

Port: 300

IndexGroup: 0x5000 + Device-ID

IndexOffset: Hi-Word: Stationsadresse, Lo-Word: 0x100
Lange: 6 - 244

Die Diagnosedaten sind wie in der DP-Norm beschrieben aufgebaut.
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11.3.3.2 Modulare Profibus Gerate

Modulare Profibus Gerate erlauben die Variablen eines Gerates durch das Auswahlen eines oder mehrerer
Module zu definieren. Dazu sind in der GSD-Datei des entsprechenden Gerates Module und deren Ein- und
Ausgange definiert. Beim An- bzw. Einfligen eines Moduls erscheint folgender Dialog:

Einfugen eines Modules |
— kaodul Typen Okay I
17 i %g Egz ;I Abbruch

/ 23FZDs
/ 30FZDs

/31 F2Ds

/ 32 PZDs [
AKZ /0 FZD

4KZ /1 PZD

I
AKZ /4 FZDs
AKE /B FEDs
AkZ /B PDs hd
mehifach: |1 3:
Kommentar;
Variablen
=l Bow 3[GSD Bow)
.T E
=N .
El.T Eingange

- #1 BKZ  /23F2Ds 0.0

-7 AKZ /23FZ0s 01
-8 AKZ /23PZDs 02
El.,], Auzgange

T BKZ S 23P2Ds 1.0

Die Variablen eines Moduls kdnnen einen von sechs Typen annehmen:

Byte (8 Bit)

Wort (16 Bit)

Bytefeld (n * 8 Bit)

Wortfeld (n * 16 Bit)

Bytestring (n * 8 Bit, konsistent)
6. Wortstring (n * 16 Bit, konsistent)

a b=

Das Modul kann Ein- und/oder Ausgange - auch unterschiedlichen Typs - besitzen.

11.3.4 Interbus

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate mit Interbus Slave-Schnittstelle, werden aktuell von TwinCATunterstitzt:

® Slaves

Uber die ebenfalls aufgefiihrte "Allg. Interbus Box"", werden selbstverstandlich alle Interbus-
konformen Slaves mit entsprechenden Einstellungen fiir Ident.-Code und Langen-Code, unterstitzt.
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Interbus - Teilneh- |Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung
mer ("Boxen")

BK4000 [» 286] Standard Buskoppler

BK4010 [» 286] Economy Buskoppler

BC4020 [r 286] "Economy plus" Buskoppler

BC4000 [» 286] Busklemmen Controller mit Interbus Slave-

Schnittstelle

IPxxxx-B400 [» 286] |Feldbus Kompakt Box: Interbus Ein-/
Ausgabebaugruppe in Schutzart IP67 (max. 12
MBaud)

ILxxxx-B400 [P 286] Feldbus Koppler Box Erweiterbare Ein-/
Ausgabebaugruppe in Schutzart IP67 (max. 12

MBaud)
ILxxxx-C400 Feldbus SPS Box: Koppler Box mit integrierter  |(aktuell noch nicht verfligbar)
SPS in Schutzart IP67 (max. 12 MBaud)
Alla. Interbus Box Allgemeines Interbus Gerat. Es mussen der
[» 325] Ident.-Code und die Lédngen-Code angegeben
werden, bzw. vordefinierte Boxen ausgewahlt
werden.
11.3.41 InterBus-S Gerat

InterBus-S Boxen, die nicht im TwinCAT System Manager bekannt sind, kénnen durch die InterBus-S
spezifische Eingabe ihres Langen- und Ident-Codes eingefligt werden. Der Langen- und Ident-Code ist dem
Handbuch des jeweiligen Gerates zu entnehmen und ist auch haufig auf dem Geréat selbst vermerkt.

Beim Anfligen einer InterBus-S Box erscheint folgender Dialog:

Kontextmenii

" Bow Anfligen... |

Box Anfiigen... <Einfg>
Flgt bei InterBus-S Busklemmen eine Box an den Lokal- oder Fernbus an.

Definition von InterBuz-5 Modulen

Lange [Code]: 1 Bytes [0] Ck.ay

|dent-Code: & Dezimal |3 Abbruch |
O Hex: IEI3 Liste... |

Durch Betatigen des Buttons "Liste..." erscheint eine Liste von gebrauchlichen InterBus-S Boxen, deren
Langen- und Ident-Code bekannt sind:

IE
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InterBus-5 ldentifik ations-Code |
IB5 12001 Ident; 1.8 10 wordzl ﬂ Okap
IBS 12000 dert 137 T ward(s)] |—|
BS 230 BK-T ldert 52 0O [0'Ward(s)]
IES 230 DI dent- 134 1 [1 Ward(s]] —I’&bb'“':h
IES 230 D0 dert- 133 1 [1 Ward(s]]
IES 24 BKALC2 dent 48 0 [0'Wards]]
IES 24 BKAC2/SOML ldent 48 0 [0'Ward(s)]
IES 24 BKA/O-FLE-T Ident 11 2 [3wardis]
IES 24 BKA/0-LE Ident 11 1 [1 Ward(sl]
IES 24 BKA/O-T Ident: 11 1 [1 Ward(s]]
IES 24 BE-LWwWLK ldert 52 0O [0'Ward(s)]
IES 24 BK-T ldert 52 0O [0'Wards]]
IES 24 D dert- 130 1 [1 Ward(s]]
IES 24 DI/32 dent- 142 2 [2Ward(s]]
IES 24 DI/32/F2 dent- 142 2 [2'Ward(s)]
IES 24 DI dert 146 1 [1 Ward(s]]
IES 24 DIALC dent 150 1 [1 Ward(s]]
IES 24 DIO BE1/EFK-T ldent 15 2 [2'Ward(s]]
IES 24 DIO BB1/E-T Idert: 7 2 [2Ward(sl]
IES 24 DIO BB1/RELS-T ldent 15 1 [1wordsl] =)

Beim Anfligen einer weiteren InterBus-S Box erscheint folgender Dialog:

f Box Einfligen...
¥ BoxLoschen...

5" Box Importieren.
‘I Bow Exportisren..

Box Einfiuigen...

Fugt eine weitere Box oberhalb der Markierten ein.

Box Loschen... <Entf>

Ldscht die momentan markierte Box und deren Unterelemente aus der E/A Konfiguration.

Box Importieren...

Flgt eine Box oberhalb der Markierten ein. Die Beschreibung der neuen Box und deren Unterelemente wird
aus einer Datei mit der Endung "*.tce" gelesen. Diese Datei wird mit dem folgenden MenUpunkt erzeugt.

Box Exportieren...

Exportiert die Informationen der momentan selektierten Box und die Informationen deren Unterelemente in
eine Datei mit der Endung "*.tce".
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Karteireiter "InterBus-S"

Algemein InterBus-5 | Cac/cDF |

|nztallationstiefe: I':' Gruppe:; I 1 - I
|dent. -Code: |4 [0=04] ilternative: I 0 - I
Lange [Code]: ID [0 ards] D atenkonzistenz: I 1E Bit - I

Log. Mummer: |3-':|

™| Eeniphensbustelnetmer S:ft}_‘_ﬁ ___________ x_

¥ Busklemme * Default
i~ Segment OFf
" Segment On

Ident-Code: Zeigt den Ident-Code des Buskopplers an. Er wird dynamisch - in Abhangigkeit der
angeschlossenen Klemmen - berechnet.

Langen-Code: Zeigt den Langen-Code des Buskopplers an. Er wird dynamisch - in Abhangigkeit der
angeschlossenen Klemmen - berechnet.

Installationstiefe: Zeigt die Installationstiefe des Buskopplers an. Sie wird dynamisch - in Abhangigkeit der
hierarchischen Struktur des InterBus-S - berechnet.

Die folgenden Einstellungen sind nur bei der Phoenix IBS ISA ST-I/T [»_153] mdglich.

Gruppe: Ermdglicht die Zuordnung des Teilnehmers zu einer Gruppe (vergl. Interbus Anwenderhandbuch)

Alternative: Ermoglicht die Zuordnung des Teilnehmers zu einer Alternative (vergl. Interbus
Anwenderhandbuch)

Datenkonsistenz: Ermoglicht die Erhéhung der Datenkonsistenz fur diesen Teilnehmer

Startup: Ermdglicht beim Systemstart ein Control_Active Configuration Kommando fir diesen Teilnehmer
auszufuhren:

» Default: Es wird kein Kommando fur diesen Teilnehmer ausgefihrt
» Segment Off: Es wird ein Segment_Off ausgefihrt
+ Segment On: Es wird ein Segment_On ausgeflhrt

Karteireiter "CAC/CDF"
.ﬁ.llgemeinl InterBus-5 CAC/CDFE |

Log. Humber: I'I.EI
— Contral Active Configuration — Control Device Function
Segment On I Set Alarm |
Device Off | Device On I Reset Alarm |
Device Dizable | Device Enable I Canf Dey Em |

Ermdglicht einige Firmwaredienste der Phoenix IBS ISA ST-I/T [»_153] auszufiihren, wenn bei der Masterkarte
ein ADS-Port aktiv ist. Vergleiche Interbus Anwenderhandbuch. Zu beachten ist, dass ein
Control_Active_Configuration Kommando auch untergeordnete Teilnehmer betrifft!
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Diagnose Eingange

=M Box1I[BS Bax)
EI%T Eingange

- E-@l Byted
g Bytel
N 5 Ll
‘l Alzgange

Jede InterBus-S Box erhalt ein Diagnose-Eingangsbyte, das den Status des jeweiligen Slaves zur Laufzeit
signalisieren und z.B. mit der SPS verkn(pft werden kann:

Variable Wert Beschreibung

BoxState 0x01 Rec: Rekonfiguration

0x02 Mod: Modulfehler

0x04 W2Err: Fehler an der W2-Schnittstelle
0x08 WH1Err: Fehler an der W1-Schnittstelle
0x10 W2: Zustand der W2-Schnittstelle inaktiv
0x20 W1 Zustand der W1-Schnittstelle inaktiv

PCP - Kommunikation

Einige InterBus-S Gerate kdnnen neben dem zyklischen Prozessdatenaustausch auch azyklische
Kommunikation mit der Masterkarte durchfiihren (nicht CIF40-IBSM). Die Kommunikation wird beim
InterBus-S PCP-Kommunikation genannt (Peripherals Communication Protocol).

Die Gerate werden an ihrem Identcode erkannt und erhalten einen zusatzlichen Karteireiter:

.-'-‘-.Ilgemeinl InterBus-5 FCF I

W Enable PCP Commuricatior:

Part: IEBE?E [OmF 000 Change... |
CR: I2
FPaszward: IEI
Aocess Grp: IEI

Durch das "Enablen" der PCP-Kommunikation wird dem Gerat ein AMS-Port zugewiesen, Uber den per ADS
die PCP-Kommunikation abgewickelt wird.

InterBus-seitig erhalt die Kommunikationsverbindung zwischen diesem Gerat und der Masterkarte eine
Kommunikationsnummer (CR = Communication Reference). Es kdnnen zuséatzlich ein Passwort und eine
Access Gruppe angegeben werden (siehe Beschreibung der PCP-Kommunikation).

PCP-Dienste
Es werden z.Zt. folgende Dienste unterstitzt:

Read (0x0081)
Write (0x0082)
Start (0x0083)
Stop (0x0084)
Resume (0x0089)
Reset (0x008A)

o oA N =
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Der gewtinschte Dienst wird durch die Angabe der o.a. Diensterkennung im HIWORD des ADS-IndexGroup
angegeben (vergl. ADS-Dokumentation).

Zur Vereinfachung kann beim Read-Dienst bei einem AdsReadReq und bei einem Write-Dienst und einem
AdsWriteReq die Kennung 0 verwendet werden.

Index: Der gewtinschte PCP-Index wird im LOWORD des IndexGroup angegeben.

Subindex: Der gewinschte PCP-Subindex wird im IndexOffset angegeben.

11.3.5 CANopen

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate mit CANopen Slave-Schnittstelle, werden aktuell von TwinCATunterstitzt:

® Slaves

Uber den ebenfalls aufgefiihrten, allgemeinen "CANopen Node", werden selbstverstandlich alle
CANJ[open]-konformen Slaves mit entsprechenden Einstellungen, unterstitzt.

CANopen - Teilnehmer ("Bo-
xen")

Beschreibung

BK5100 [r 287

Buskoppler

BK5110 [r 287

Economy Buskoppler

BK5120 [r 287

Buskoppler (Nachfolger von BK5100)

LC5100 [» 287

Low-cost Buskoppler

IPxxxx-B510 [P 287]

Feldbus Kompakt Box: CANopen Ein/Ausgabebaugruppe in Schutzart
IP67

ILxxxx-B510 [» 287]

Feldbus Koppler Box:Erweiterbare CANopen Ein/Ausgabebaugruppe in
Schutzart IP67

AX2000-B510 [P _337]

Antriebsverstarker AX2000 mit integriertem CANopen Interface (X6)

CANopen Slave FC510x

Beckhoff Feldbuskarte FC5101 bzw. FC5102 als CANopen Slave-
Teilnehmer

CANopen Node [P 329]

Allgemeines CANopen Gerat oder allgemeines CAN Gerat (Zugriff Gber
CAN Schicht 2)

11.3.51

CANopen Gerit

CANopen Geréte, die nicht im TwinCAT System Manager bekannt sind, kdnnen durch Anwahl der Box
"CANopen Node" ins Netz aufgenommen werden. Fur diese Gerate kdnnen die CAN(open)-Nachrichten
(PDOs) direkt konfiguriert werden. Damit wird die maximale Flexibilitat dieser allgemeinen CANopen

Schnittstelle gewahrleistet.

Bei Verwendung der FC510x kdnnen mit Hilfe dieser Box auch beliebige CAN Identifier gesendet und
empfangen werden - damit ist die Kommunikation mit beliebigen CAN Knoten mdglich. Einzige

Voraussetzung ist die Unterstlitzung mindestens einer der von der FC510x unterstitzten Baudraten [»_ 401].
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Karteireiter "CAN Node"
Aligemein CAM Node | 500z | 4D5 | Diag | Online |

Mode Id: |1 :I ¥ &uto-tnpassen der FDO COE Ids
Prafil Mr.; IEI II:I:-:I:I v auto-Download der PDO Parameter
Info. zufligen: ||:| IEI:-:EI ~ Mode-Fehler-Reaktion

. 0 ¥ Mode stoppen
Guard Zeit [ms: I ™ keine Fleaktion
Life Time Faktor: I3
Emcy. COB 1d: [129 [T R

% Restart automatizch

Guard COB |d: IWEE IEI:-:?I:I'I ™ Restart manuell

¥ Use Heartbeat

— Metzwerk-R eakhion

— Uberpriife, wenn ungleich Mul———— % keine Reaktion
Wendar 1D I':' ID”D " Alle Modes stoppen
Produkt-Code: |0 [

) — Input-Reaktion bei Fehler
Serien Nr. ID ID”D % |nputs werden 0
Revision Nr.: |0 [ " keine Reaktion

[ Allgemeiner CAN-Mode [direkter Zugiiff auf 5 chicht 2, kein MMT]

Node ID: Hier wird die Knotenadresse des allgemeinen CANopen Gerates eingestellt. Wenn die Box "Auto
Anpassen der PDO COB lds" angewahlt ist, so werden die Default-Identifier der Prozessdatenobjekte bei
Anderung der Node-ID entsprechend nachgefihrt.

Profile No.: Nach CANopen enthalt der Parameter 0x1000 "Device Type" in den beiden niederwertigsten
Bytes die Nummer des vom Gerat unterstiitzten Gerateprofils. Diese wird hier eingetragen und beim
Systemstart mit dem im Gerat vorhandenen Parameter verglichen. Falls kein Gerateprofil unterstitzt wird, so
enthalt der Parameter den Wert 0.

Add Info: Die Additional Info steht in den beiden héchstwertigen Bytes des Objektverzeichniseintrages
0x1000 (Device Type).

FC510x: Der Vergleich Soll/lstkonfiguration erfolgt nur, wenn Profile No. oder Add. Info (also
Objektverzeichniseintrag 0x1000) auf Wert ungleich null konfiguriert sind. Falls die erwarteten Werte beim
Systemstart nicht mit den vorhandenen tbereinstimmen, so wird der Start dieses Knotens abgebrochen und
eine entsprechende Fehlermeldung im Diag-Reiter angezeigt.

CIFx0-CAN: Die Werte werden stets verglichen (auch wenn in beiden "0" eingetragen ist). Bei fehlender
Ubereinstimmung Abbruch des Knotenstarts.

Guard Time: Die Guard Time bestimmt das Intervall, in dem der Knoten Uberwacht wird (Node Guarding). 0
bedeutet keine Uberwachung.

Life Time Factor: Guard Time x Life Time Factor bestimmt die Watchdog-Lange fir die gegenseitige
Uberwachung von Karte und CANopen Knoten. 0 bedeutet, dass der CANopen Knoten die Karte nicht
Uberwacht. Bei 0 nimmt die Karte die Guard Time direkt als Watchdog-Lange.

FC510x: Diese Karte unterstltzt auch das Heartbeat-Protokoll und versucht zunéchst, diese Form der
Knotenliberwachung auf dem CANopen-Knoten zu starten (Schreibzugriff auf die Objekte 0x1016 und
0x1017 im Objektverzeichnis). Falls dieser Versuch fehlschlagt, wird Guarding aktiviert. Eingetragen werden
die Guard Time als Producer Heartbeat Time und (Guard Time x Life Time Factor) als Consumer Heartbeat
Time. Die Karte sendet dann ihr Heartbeat Telegramm mit der kleinsten konfigurierten Guard Time aus (die
Guard Times konnen ja fir jeden Knoten individuell eingestellt werden).

Emcy COB Id. und Guard COB Id. sind die Identifier fir Emergency Nachrichten bzw. Guarding Protocol.
Diese ergeben sich aus der Knotenadresse.

Automatic PDO... Gibt an, ob TwinCAT die PDO-Kommunikationsparameter beim Systemstart zum Knoten
downloaden soll.
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FC510x: Falls der Download der PDO Parameter fehlschlagt, versucht die Karte diese Parameter zu lesen
und mit den konfigurierten Werten zu vergleichen. Auf diese Weise werden auch Knoten unterstiitzt, die z.B.
die Default-Identifier als read-only Werte implementiert haben.

CIFx0-CAN: die PDO Parameter werden zwar zu den CANopen Knoten Ubertragen, es wird aber toleriert,
wenn die Knoten diese Eintrage nicht unterstitzen - erforderlich ist lediglich eine Bestatigung des SDO
Zugriffs (ein SDO Abort Response gentigt).

Vendor ID, Product Code, Serial Nr., Revision Nr. (nur FC510x): Falls hier Werte ungleich null
eingetragen sind, so werden diese Eintrage des Indentity Objektes (0x1018 im Objektverzeichnis) beim
Systemstart ausgelesen und mit den konfigurierten Werten verglichen. Nur wenn die Werte ibereinstimmen,
wird der entsprechende Knoten gestartet. Es ist auch mdéglich, nur einen Teil der Werte (z.B. die Vendor ID
und den Product Code) zu vergleichen - dann sind lediglich die nicht gewlinschten Parameter auf null zu
setzen.

Node-Fehler Reaktion (nur FC510x):

Stop Node: nach einem erkannten Knotenfehler wird der Knoten in den "Stopped" Zustand gesetzt (NMT
Kommando "Stop Remote Node"). Damit kdnnen die Knoten (je nach Gerateprofil) Uber die
Netzwerkstatusmaschine in einen sicheren Zustand gezwungen werden - ein Ansprechen tber SDO ist dann
allerdings nicht mehr mdglich.

keine Reaktion: kein NMT Stop Remote Node Kommando nach Knotenfehler
Node-Restart(nur FC510x):

Restart automatisch: nach einem erkannten Knotenfehler versucht die Karte automatisch, den Knoten
wieder aufzustarten. Der Aufstartversuch wird von einem Reset-Node Kommando eingeleitet.

Restart manuell: Nach Knotenfehler bleibt dieser Knoten im Fehlerzustand und wird nicht automatisch
gestartet. Ein Neustart ist Uber "lI/O-Reset" mdglich.

Netzwerk Reaktion(nur FC510x):
keine Reaktion: der Ausfall eines Knotens hat keine Auswirkungen auf die anderen Busteilnehmer

Alle Nodes stoppen: Nach Ausfall eines Knotens werden alle anderen zuvor gestarteten Knoten gestoppt
(NMT Kommando stop remote node). Ein Neustart des Systems ist dann erforderlich.

Allgemeiner CAN Node (nur FC510x): wenn diese Checkbox angewahlt ist, so ist das gesamte CANopen
Netzwerkmanagement fur diesen Teilnehmer deaktiviert: er wird nicht gestartet, Uberwacht etc.. Die PDO-
Eintrage werden als reine CAN (Schicht 2-) Telegramme aufgefasst und ereignisgesteuert der Steuerung zur
Verfuigung gestellt.

® CANopen Terminologie wird beibehalten

1 Da die CANopen Terminologie auch beim allgemeinen CAN-Knoten beibehalten wird ist zu
bertcksichtigen, dass RxPDOs die Telegramme sind, die von der Fc510x gesendet werden und
TxPDOs die empfangenen Telegramme sind.

Mit dieser Option lassen sich beliebige CAN Knoten an TwinCAT anbinden, falls die Baudrate [» 401] und die
Bit-Timing Parameter bereinstimmen. Das jeweilige Protokoll kann dann im SPS Programm nachgebildet
werden. Es ist auch mdglich, CANopen-Teilnehmer und allgemeine CAN Knoten im gleichen Netz zu
betreiben - falls es keine Identifier-Uberschneidungen gibt (Systembedingt kénnen keine Identifier doppelt
verwendet werden).

CANopen PDOs

Prozessdatenobjekte [P 392] (PDOs) sind CAN-Telegramme, die Prozessdaten ohne Protokoll-Overhead
transportieren. RxPDOs werden vom Knoten empfangen, TxPDOs werden vom Knoten gesendet. Diese
Bezeichnung wird im System Manager aus Sicht des konfigurierten Knotens beibehalten, d.h. RxPDOs
werden von TwinCAT gesendet, TxPDOs werden von TwinCAT empfangen.

TwinCAT 2 Version: 1.6 331



Referenz BEGKHOFF

Karteireiter "PDO"

Allgernein  PDO |
|T<FDO
COE 1d: | 385 |0x181
Tranz. Typ: | 256 [async) LI

i T ] i IEI :I

Inkibit Time: |0 —
Lange: IU
Ewvent Time: I':I :’

[ Priifung der PDO GroPe deaktivieren

COB Id: Der CAN-Identifier dieses PDOs. Fir jeweils zwei Sende- und Empfangs-PDOs je Knoten stellt
CANopen Default-Identifier [>_401] zur Verfligung. Diese kdnnen dann geandert werden.

Trans.Type: Der Transmission Type [P _392] bestimmt das Sendeverhalten des PDOs. 255 entspricht dem
ereignisgesteuerten Senden.

Inhibit Time: Sendeverzégerung [P 395] zwischen zwei gleichen PDOs. Wird in Vielfachen von 0,1 ms
angegeben.

Length: Die Lange des PDOs ergibt sich aus den gemappten Variablen und kann daher hier nicht editiert
werden.

Event Time (nur FC510x): Hier wird der Wert fir den Event Timer [P 396] in ms eingetragen. Bei Sende-
PDOs (hier: RxPDOs, siehe oben) I6st der Ablauf dieses Timers ein zusatzliches Senden des PDOs aus, bei
Empfangs-PDOs (hier: TxXPDOs) wird das Eintreffen eines PDOs innerhalb des eingestellten Wertes
Uberwacht und ggf. der Box-State des Knotens verandert. Bei 0 wird der Parameter nicht zum Knoten
Ubertragen.

TwinCAT erzeugt aus den hier eingegebenen Parametern entsprechende Eintrage im Objektverzeichnis des
Knotens, die beim Systemstart iber SDO Ubertragen werden. Die Eintrage kénnen beim Karteireiter SDOs
eingesehen werden. Ist dieses Verhalten unerwiinscht, so kann es Uber die Checkbox "Auto-Download der
PDO Parameter" beim Karteireiter CAN Node deaktiviert werden.

Baumdarstellung:

= Box 1 [CAMapen Node)
- 81 Einginge
@] Ausginge
R
L% Eingange
- § T«PD0O2
o %T Eingange
=} R«PDO1
L@l Ausgdnge
= 1 RwPDO 2

TwinCAT sieht fur einen allgemeinen CANopen-Knoten zunachst je zwei Sende- und Empfangs-PDOs vor,
die mit Default-ldentifiern [>_401] versehen sind. Uberzahlige PDOs kénnen angewahlt und entfernt werden.

TxPDOs werden vom CANopen Knoten gesendet und enthalten im allgemeinen Fall Eingédnge. RxPDOs
werden vom Knoten empfangen, also von TwinCAT gesendet
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Die PDOs werden mit Variablen gefillt, indem man "Eingange" bzw. "Ausgange" mit der rechten Maustaste
anklickt und die entsprechende(n) Variablen auswahlt. Werden mehrere Variablen des gleichen Typs mit
einer Aktion eingefligt, so wird der Offset innerhalb des PDOs automatisch erzeugt. Werden Variablen
hintereinander eingefigt, so ist der entsprechende Offset (Start-Adresse innerhalb des CAN-Telegramms)
fur jede Variable einzustellen.

® Aufdie Reihenfolge achten

1 TwinCAT ordnet die PDOs der angezeigten Reihenfolge nach den Objektverzeichniseintragen im
Knoten zu. So werden z.B. die PDO-Kommunikationsparameter des dritten aufgelisteten TxPDOs
stets auf Index 0x1802 geschrieben - unabhangig von der Bezeichnung des PDOs im System
Manager. Falls also nur PDO1 und PDO3 verwendet werden sollen, so ist ein PDO2 ebenfalls
einzutragen - in diesem Fall, ohne dass Variablen zugeordnet werden. PDOs ohne Variablen
werden nicht gesendet und auch nicht erwartet.

Kontextmenii:

Inzert TwPDO
[nzert RxPDO

f Inzert Bowx Befare...
'K' Delete Bowx...

ﬁ"‘ Import Box Befare...
‘B Export Box...

i Dizabled

Das nebenstehende MenU erhalt man, indem man den allgemeinen CANopen Knoten mit der rechten
Maustaste anklickt. Hier kdnnen weitere Tx- bzw. Rx-PDOs eingefugt werden.

Karteireiter "SDOs"

Obj. i« | Sub. id« | Length | value (dec] | Valie(hes) |
<0x1800> 1 4 305 M
<01 800> 2 1 255 04FF
<0x1601> 1 4 B41 0281
018073 2 1 255 OFF
<0x1400> 1 4 513 0201
<01 400> 2 1 255 04FF
<0x1401> 1 4 769 0307
0140713 2 1 255 OFF

max. SO0z in Send Queus: |5 3: max. Boot-Up Timeout [5); IIZI 5:
max. SO0 Timeout [mz]; |2EIEIEI

Anfiigen... I Einfiigen... Lozchen... | Eearl:ueiten...l

Auf dieser Seite werden SDO Eintrage angezeigt/verwaltet, die beim Startup zum Knoten geschickt werden.
Eintrédge deren Objekt-Index in spitzen Klammern stehen, sind automatisch aufgrund der aktuellen
Klemmenkonfiguration erzeugt worden. Weitere Eintrage kénnen Gber "Anfugen", "Einfligen", Léschen" und
"Bearbeiten" verwaltet werden.
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Karteireiter "ADS"

Um SDO-Objekte auch zur Laufzeit schreiben und lesen zu kénnen (z.B. aus der SPS heraus), kann dem
Knoten (Buskoppler) ein ADS-Port zugewiesen werden (CIFx0-CAN). Die FC510x verfugt stets tber einen
ADS-Port fiir jeden Knoten, da die Diagnoseinformationen (iber ADS transportiert werden. Uber diesen
kénnen SDO-Objekte per ADS Read Request bzw. Write Request gelesen und geschrieben werden.

Der ADS IndexGroup beinhaltet den CANopen Object Index und der ADS IndexOffset beinhaltet den
CANopen Sublndex.

CANopen-Emergency-Objekt

Einige CANopen-Statusdaten sowie bis zu 5 empfangene Emergency-Objekte eines Nodes kdnnen per ADS
von jedem TwinCAT Programm gelesen bzw. an jedes TwinCAT-Programm gemeldet werden. Dabei sind
die ADS-Parameter wie folgt einzustellen:

Port: 300

IndexGroup: 0x5000 + Device-ID

IndexOffset: Hi-Word: Node-ID, Lo-Word: 0x100
Lange: 8 - 48

Die Diagnosedaten sind wie folgt aufgebaut:
Offset: 0: Nodestatus-Bits

Bit 7: Node ist deaktiviert

Bit 3: Guarding-Protokoll ist aktiv

Bit 2: Parametrierfehler

Bit 1: Emergency-Buffer Uberlauf

Bit 0: Node antwortet nicht

Offset: 1,2: Node-Type (Index 0x1000)

Offset: 3,4: Profile-Number

Offset: 5: Node-State

1: Disconnecting

2: Connecting

3: Preparing

4: Prepared

5: Operational

127: Pre-Operational

Offset: 6: aktueller Fehler

30: Guarding fehlerhaft

31: Node hat Zustand verandert

32: Sequence-Fehler im Guarding-Protokoll

33: keine Antwort von einer Remote-Frame-PDO
34: keine Antwort wahrend der Konfiguration des Nodes
35: Profilnummer des Nodes stimmt nicht

36: Device Type des Nodes stimmt nicht
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37: unbekannte SDO-Response empfangen

38: SDO-Syntax-Fehler

39: Node in STOP-Modus

Offset: 7: Anzahl Emergency-Meldungen

Offset: 8-47: Emergency-Buffer (-> Node-Beschreibung)

Die Daten enthalten den aktuellen Status. Im Emergency-Buffer stehen die zuletzt empfangenen
Emergency-Meldungen. Die Node-Status-Bits sind im Diagnose-Eingang Box-State zusammengefasst.
11.3.5.2 CAN Box Reset

Der CAN Box Reset erfolgt in 8 Schritten.

1.Schritt:
Zunachst muss die Box angefligt werden. Dazu wird die Dialogbox unter dem Geréat, hier FC510x (CANopen
Master, PCI) gedffnet.

B EJA Gerite
B8 Zuo M Box Anfigen. .,

'K' Gerdt Lischen. ..

@ online Reset

2.Schritt:

Im Dialog 'Anfligen eines Gerates', wird unter 'Verschiedenes' CANopenNode ausgewahit.

=-E=2F Beckhoff Industie Elektronik,

i BKS100 [Buskoppler, CANoper
----- 1 ER5110 [economy Buskoppler,
il BKE120 (Buskoppler, CANope:

- - P10 [Kompakt Box, C2
=@ Yerschisdenes
- FCAMopen Mode

3.Schritt:

Die Box besitzt jeweils 2 Ein- und Ausgange. Bis auf den Ausgang RxPDO 1 werden alle geléscht.

=1- 8 Box 3 (CANopen Node)
%T Eingange

§| Ausgange Del

B ToFD0 1 ::f:f//

- 0 T=PDO 2

- | RxPDOL
- 0 RxPDO 2
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4.Schritt:

Im zugehorigen Karteireiter der Box CANopen Node ist folgende Einstellung vorzunehmen:

1 2= | ol | EE W B X |

Zllgemein  CAN Nade I Diag

Mode |d: 3
ild Prafile Ma.: am
Add. Infarmation:| 15

:

Guard Time [me];| 100
Life Time Factor: |2
Emcy. COB Id: |13

Guard COB |d;: |1755

AT

— Uberpriife, wenn ungleich
Wendaor |0 1]
Product Code: |0
Serial Mr: 0

Revizion Mr.: |0

R

'.
=
o,
S
@
=
7=,
o
[l
1]

5.Schrtt:
Im Karteireiter des AusgangsRxPDO 1, ist die COB ID, wie dargestellt, auf Null zu setzen.

6.Schritt:

Durch Offnen der Dialogbox unter RxPDO 1 'Ausgéange’ kénnen weitere Variablen eingefligt werden.

El- Box 3 (CAMNopen Mode)
- §T Eingénge
- @ Ausgange

= B RxPDO 1

.lﬁmm

&8 Zuordnungen '-.-'ar‘ial:nle Einfligen. ..

Adressen neu Berechnen

7.Schritt:

Im gedffneten Dialog 'Einfliigen von Variablen' sind folgende Einstellungen notwendig:
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e

TEIn

mernkar:

s Address: Byte: 1] = Bit: ] =

blentup
0.1 -
1.0

RITH 10
8.Schritt:

Daraus ergibt sich unter 'Zuordnungen' folgende Darstellung.

Image A: CAN_Box_Restat-Prozekabbild { z

|N|:ude_.ﬁ.dr_Ccummand |

TT T T T T T T T T T T T T T[T T T TTT
U" Box 1 (BES120) EIan(EAanIen
Imaae B: Gerdt 1-Prozekabbild ¢ 24 Bwtes)

Damit ist der CAN Box Reset beendet.

11.3.5.3 AX2000-B510 Achse (mit zyklischem CANopen Interface)

Der Beckhoff AX2000 Antriebsverstarker wird mit verschiedenen optionalen Feldbusschnittstellen
ausgeliefert. Neben diesen optionalen Feldbusschnittstellen bringt der Antriebsverstarker aber auch schon
von Haus aus ein CAN Interface mit (im weiteren Verlauf wird der AX2000, bei Einbindung dieser
Schnittstelle unter TwinCAT, als "AX2000-B510" bezeichnet). Der AX2000 (ab der Firmware Revision 4.94,
empfohlen wird hier die Revision 5.53) ist in der Lage, die von der FC5101 [»_173] bzw. FC5102 [»_173]
gemafl CANopen Spezifikation DS3071 V4.01 Ubermittelten SYNC [»_394]-Telegramme auszuwerten und
damit synchron die aktuellen Eingangsdaten bereitzustellen bzw. Ausgangsdaten zu Ubernehmen.
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Einleitung

Unter TwinCAT v2.9 kann ein AX2000-B510 genauso in die TwinCAT NC eingebunden und verknlpft
werden, wie jede andere unterstiitzte NC-Achstype. Dies bedeutet, eine Achse (z.B. "Achse 1") kann zur
NC-Task hinzugefiigt werden und der CAN-spezifische Achstyp "AX2000-B510 Drive (CANopen)" kann
danach unter "Einstellungen | Achstyp" ausgewahlit werden. Dieser kann dann mit einem bereits angefiigten
E/A-Knoten vom Typ "AX2000-B510" unterhalb einer konfigurierten "FC510x" (wichtig ist hier das es sich um
eine Beckhoff FC5101 oder FC5102 handelt), verkniipft werden.

Die nachfolgende Beschreibung stellt die Eigenheiten eines CANopen-Knotens im Bezug auf das CANopen
Antriebsprofil, und die hierzu auf der Antriebsseite notwendigen Einstellungen vor. Fir weitergehende
Informationen zum AX2000 in der CAN-Betriebsart, werden die Handbicher im Bereich Digital Kompakt
Servoverstarker AX2000 (zu finden z.B. auf der Beckhoff Webseite bzw. auf der Beckhoff Produkt CD)
empfohlen.

Karteireiter "CAN Node"
Aligemein AN Node | 4420008510 | 5D0s | ADS | Diag |

Node Id: 11 = ™ Autodnpassen der PDO COB |ds
Prafile Mo.: [402 [REE W asuto-Download der PDO Parameter
Add. InfDrmatinn:IE IEI:-:E ~ Node-Fail Heaction
) 00 * Stop Mode
Guard Time [ms]:l ™ keine Fieaktion
Life Tirme Factor. |3
Ermey. COB Id: I'ISEI IEI:-:EE — Mode-Restart .
{* Flestart automatizch
Guard LOB Id: |1 £ IDH?DE i~ Restart manuel
— Check, if none zemo — Mebwork, Reaction
VendorID: [0 [0x0 (% keine Raaktion
~
Product-Code: IEI IEI:-:EI ol b a5 sl
Cerial Mo IU IUHU — lnput-Fault-F eaction
R evizion Ma.; IEI IEI:-:EI * Inputs werden 0
" keine Fieaktion

[T allgemeiner Cakl-Mode [direkter Zugriff auf Schicht 2, kein NMT]

Node Id: Hier wird die Stationsadresse des Antriebs im CAN Netzwerk eingestellt. Die Einstellung der Node
Id kann entweder Uber die Konfigurationssoftware "Drive" erfolgen oder tber die ASCII - Kommunikation
vorgenommen werden.

Profile No.: + Add. Information : Dieses Objekt (0x1000) beschreibt den Geratetyp (Servoantrieb) und die
Geratefunktionalitat (DS402 Antriebsprofil).

Es setzt sich folgendermallen zusammen:

Beschreibung Wert Bit
Nummer des Gerateprofils: Antriebsprofil 402 (dezimal) |0x192 (hex.) |0 - 15
Typ: Servoantrieb 2 (dezimal) 0x2 (hex.) |16-23
Mode Bits: Hersteller-spezifisch |0 24-31

(Nicht sichtbar im Dialogfeld. Bits werden bei
Bedarf in das High-Byte des Hi-WORDs
einmaskiert):

Guard Time (ms): Ansprechtberwachung in Millisekunden.

Life Time Factor: Gibt die Art der Behandlung der "Guard Time" an. Wird hier der Wert "0" eingetragen, ist
die Ansprechiiberwachung inaktiv. Grundeinstellung ist "3".
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Restliche Parameter siehe allg. CANopen [» 329]

Einstellung der Adresse und Baudrate in der "Drive" Konfigurationssoftware
Einstellung der Adresse und Baudrate in der "Drive" Konfigurationssoftware

Fiar den CANbus relevanten Einstellungen (Node Id, Baudrate,..) kénnen ber die Basiseinstellungen der
"Drive" Software vorgenommen werden. Voreingestellt sind Adresse 1 und die Baudrate 500kb.
Anschliessend ist ein Speichern im EEPROM per SAVE-Befehl und ein nachfolgender
COLDSTARTerforderlich.

a Basiseinstellungen 11 "CAN x|

— Software PC —“erstarker

|v4.an KS262 Hardware

IDrive 38 Hardware Yersion 26.00

—Metztel———— | Firmware
I%”d [\/5.41 DRIVE Rev create.d Sep 26 16:26:07 2002
[rtern l
S enennummer Adrezze Baudrate CaM Buz
B allaztleiztun
FB_H. W | | [7E023104 [11 [1MBavd ]
Betriebsstunden Marme Auto Enable  Ext WD
max. Metzepannung |g49;33 h IE,.-.‘.,N I,&,ug j ISEIEI
I 480 - I
— Einkeiten
Eine Metzphaze fehlk Bezchleunigung Gezchw. /Drehzahl Lage
IKeine b eldung j Ims->"-"LIM j IKDmpatibiIitétstdus j ||J.IT| j

Ubermehmen

k. | Ahbbrechen

Einstellung der Adresse und Baudrate liber die serielle Schnittstelle (HyperTerminal)
Einstellung der Adresse und Baudrate (iber die serielle Schnittstelle (HyperTerminal)

Das MS Windows Hyperterminal (Start | Ausfiihren... | hypertrm.exe) starten. Interface-Einstellung : "9600
Baud, 8 Bit, 1 Stop Bit, kein Parity, kein Handshake'. In das Fenster klicken und Enter Taste betatigen.

Ist das serielle Kabel richtig angeschlossen (X6 ----- RS232), erscheint im Fenster der Cursor " -->".
KB RSZ32
Sub—D 9-Pol. Sub—0 g—Pal.
O
. . ¢ o
RD C a 9 o] |ro
4D I : -l ! L : o TeD
| | | | u
| | | |
PGHD — — ° GHD
L
Buchea

Briicke einloten

Wenn Sie bei dem seriellen Kabel an beiden Buchsen zwischen dem Pin 7 und 8 eine Briicke
einloten, ist das Kabel symmetrisch und es ist nachher egal, welcher Stecker an welches der
beiden Endgerate angeschlossen wird.

ji o
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. =0l

“§ COM_2 - HyperTerminal
ﬁa!:el Bearbeiten  Ansicht P.'nrljfen Ubertragung 3

D|e| 58] 05|

S

—:ADLR

11

—+ADDR 1

——»CBATD i

500

—>CBATD 1000

- il
4 | :
erbunden 00:00:50 Autom, Erkenn. BEODGAN-L [FF o

Moéchte man den aktuellen Parameter lesen, gibt man das ASCII - Kommando ohne Parameter an (z. B.
ADDR). In der nachsten Zeile wird das Ergebnis angezeigt.

Moéchte man die Adresse schreiben, wird hinter dem ASCII - Kommando die Adresse angehangt (z. B.
ADDRY).

Karteireiter "AX2000-B510"

Auf diesem Karteireiter wird die Betriebsart fir den AX2000 ausgewahlt. Es stehen zwei Operations-Modi
zur Verfligung.

Position Control: Per Default eingestellt ist "Position Control". In dieser Betriebsart gibt die NC zyklisch eine
neue Position vor. Das Verfahrprofil wird durch das TwinCAT NC generiert. Mit der Zykluszeit der SAF-Task
(z. B. 10ms) werden Positionswerte an den AX2000 Uber die CAN Schnittstelle Gbermittelt. Auf dem AX2000
sind 3 in einander kaskadierte Regler (Strom (65us), Drehzahl (250us), Position (entspricht der Zykluszeit
der triggernden SAF-Task)). Die Positionsregelung wird vollstandig vom AX2000 erledigt . Uber das
zyklische Interface meldet der AX2000 die Istposition an die NC zurlick.
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Aligemein | CAN Node  4X2000-B510 | 5D0s | ADS | Disg |

O peration Mode
¥ Position Control

" Welozity Control

SAVE |

COLDSTART |

Velocity Control: Optional kann "Velocity Control" aktiviert werden. In dieser Betriebsart dient die
Geschwindigkeit als StellgréRe fur den AX2000. Dadurch reduziert sich die Anzahl der internen Regelkreise
des AX2000 auf 2, namlich den Strom- (65us) und Drehzahl-Regler (250us). Die Einhaltung der Sollposition
wird in der TwinCAT NC kontrolliert. Die Istposition wird tber das zyklische Interface Ubertragen. Da die
Geschwindigkeitsregelung auf der TwinCAT NC kirzere Abtastzeiten bendtigt, wird die Zykluszeit der SAF-
Task auf 2ms eingestellt.

Save: Beim Wechsel der Zykluszeit der Triggernden Task (Im Regelfall ist dies die NC SAF - Task ) oder
beim Wechsel des Operations-Modes (OPMODE), sollte hier jeweils der "SAVE" Button betatigt werden.

Coldstart: Sind die Daten gespeichert (ca. 3s nach "SAVE" ) ist ein Kaltstart ("COLDSTART") des Reglers
notwendig.

(
Die Kommandos SAVE und COLDSTART kénnen auch bei freigeschaltetem Regler ausgefihrt
werden!

Karteireiter "SDOs"

Auf diesem Karteireiter besteht die Méglichkeit den CAN Node in der Aufstartphase Uber die Service Daten
Objekte (SDQO's) zu parametrieren. Eintrage, deren Objekt-Index in spitzen Klammern stehen, sind
automatisch, aufgrund der aktuellen Klemmenkonfiguration, erzeugt worden. Weitere Eintrage kdnnen Uber
"Anfugen", "Einfigen", Loschen" und "Bearbeiten" verwaltet werden.
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Allgemein | CAN Node | 4420008510 $D0s |ADS | Disg |

Obj. id= | Sub. ids | Length | Value [dec) | Value[hex) | =
<0w18005 1 4 395 0158
018005 2 1 1 01
014003 1 4 523 0x208
<01 4003 2 1 1 01 -
OG040 0 2 0 00
%3653 1 1 3 03
0%363b 1 1 3 03
(355 1 1 40 %23 r
M RN n 1 a7 MR
Anfiigen... Einfiiger... Lozchen... Bearbeiten... |

Die SDO's werden in erster Linie zur Parametrierung des CAN Nodes und der CAN PDOs [P_392]. Mit den
ersten zwei Eintragen werden die Eigenschaften des TxPDO1 festgelegt:

Object In- |Sub Idx |Length Value Description

dex

0x1800 1 4 0x18B  |Cob ID (Adresse fiir die Sende Nachricht von Knoten 11) Default
Identifier [» 401]

0x1800 2 1 1 Transmission Type [P 392]

Analog hierzu wird das RxPDO konfiguriert.

Selbst definierte SDO's

Regler Konfiguration

Object In- |Sub Idx |Length Value Description

dex

0x6040 2 2 0 Setzt das Antriebs-Contro/Word auf Null. Damit ist der Regler im
Zustand "Switch On Disable". Der AX2000 ist einschaltbereit,
Parameter kdnnen Ubertragen werden, Zwischenkreisspannung
kann eingeschaltet werden, Fahrfunktionen kénnen noch nicht
ausgefihrt werden

0x3683 1 1 3 ASCIIl-Kommando: SYNCSRC

0x363b 1 1 3 Synchronisierungs Mode speziell auf die CAN Schnittstelle
abgestimmt ASCIll-Kommando: FPGA

0x35d5 1 1 40 Wert = Task Cycl / Drehzahlregler Cycl 40 = 1000us / 250us
ASCII-Kommando: PTBASE

0x6060 0 2 OxFA Hiermit wird der OPMODE des Antriebs festgelegt: OxFA =
Position Control OXxFE = Velocity Control

0x3672 1 1 2 Beeinflussung der CANopen-Zustandsmaschine durch Enable/
Disable.

PDO Mapping [P 392]
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Der AX2000 besitzt 4 Sende- (TxPDO1..4) und 4 Empfangs-PDOs (RxPDO1..4). Womit diese Nachrichten
(PDOs) geflillt werden hangt von der Betriebsart und dem Mapping ab. Es existieren 7 vordefinierte RxPDOs
und 6 vordefinierten TxPDOs. Daneben besteht die Mdglichkeit die Zusammensetzung der Nachricht selbst
vorzunehmen.

® Nicht jedes Objekt mappen
1 Nicht jedes Objekt kann in einem frei definierbaren PDO gemappt werden.

Beim "Position Control" wurde sowohl das RxPDO als auch das TxPDO frei konfiguriert. Beim "Velocity
Control" wurde das TxPDO aus dem Pool der vordefinierten PDOs genommen. Das RxPDO wurde frei
definiert.

Beispiel:

Object In- |Sub ldx Lengt |Value Description

dex h

0x2600 0 1 0x25 Anwahl eines frei definierbaren RxPDOs (37..40)

0x1600 0 0 0 Das Mapping lI6schen

0x1600 1 4 0x60400010 Das erste Element der Nachricht ist das ControlWord
(0x6040) Unterelement Sl (0x00) Lange (0x10) 16 Bit

0x1600 2 4 0x20220420 Das erste Element der Nachricht ist das SollPosition
(0x2022) Unterelement S| (0x04) Lange (0x20) 32 Bit

Karteireiter "ADS"

Uber die hier angegebene AmsNetID + Port Adresse besteht die Moglichkeit, Parameter vom AX2000 z.B.
von der SPS aus zu lesen bzw. zu schreiben.

Allgemein | CAN Node | 420008510 | 5D0s  AD5 | Diag |

A0S Address: INetId: 172165221  Pork: 4107 [02100k)

Beispiel: Zum Lesen des Geratetyps wird Objektinformation Index: 0x1000, SI 0x0 genutzt.

Karteireiter "DIAG"

Unter diesem Karteireiter werden eventuelle Fehlermeldungen im Klartext angezeigt. Bei einer falsch
konfigurierten Additionional Information erkennt der CANopen Master z.B. die Differenz zwischen dem
konfigurierten, und den im Regler vorhandenen Wert.

Allgemein | CAM Mods | 420008510 | 5D0s | 405 Diag

BoxState: SDO data mizmatch at Startllp
S00-Upload-Fehler Ok 1000, 51 0 epvarteter Wiert: 030132, empfangener Werk: Dx200192
Feceived Profile-Mo: 402 [0x192), received Add. Information: 2 [0x2), zee sheet CAM Mode

Diagnose - Eingdange des AX2000-B510

-l Axis 1 (A%2000-B510)
= & Eingénge
4T ModeState
----- %1 DiagFlag
i3] EmergencyCounter

Die Diagnose-Eingange [P_182] eines AX2000-B510 unterscheiden sich nicht von denen anderer TwinCAT
CANopen-Teilnehmer (siehe hierzu auch: "EC510x: Box-Diagnose [»_181]").
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Prozessabbild

Die TxPDQO's und die RxPDOs sind aus der Sicht der Slaves zu sehen. Das Eingangsprozessabbild
(TxPDO) besteht aus einem "State" und "ActualPos". Das Ausgangsprozessabbild (RxPDO) besteht aus
einem "Ctrl" und "NominalPos".

=l Axis 1 (AXZ000-B510)
%T Eingange
‘l Asgange
=BT T«PDO 1
= &1 Eingange
vl State
vl ActualPos
= Bl RxPDO 1
= .l Ausgange
el Ctrl
bl NominalPos

"State": Objektinformation Index: 0x6041, Sl: 0x0, Len: 2

Bit Name Bit Name

0 Ready to 8 Manufacturer specific (reserviert)
switch on

1 Switchedon |9 Remote (nicht unterstitzt)

2 Operation 10 Target reached
enable

3 Fault (i.V.) 11 Internal limit active (nicht unterstitzt)

4 Disable 12 Operation mode specific (reserviert)
voltage

5 Quick stop 13 Operation mode specific (reserviert)

6 Switch on 14 Manufacturer specific (reserviert)
disabled

7 Warning 15 Manufacturer specific (reserviert)

"ActualPos": Istposition. Objektinformation Index: 0x2070, SI: 0x3, Len: 4

Uber diesen Index kann der Inkrementalwert der Istposition gelesen werden. Eine Umdrehung wird dabei mit
einer Inkrementzahl von 20 Bit aufgeldst. Es gilt also: 1 Umdrehung 2 expt 20 Inkremente = 1048576
Inkremente. Die eingestellte Auflosung pro Umdrehung kann tber den ASCII - Befehl "PRBASE" Uberpruift
werden. Voreingestellte Wert 20 bit/U.

"Ctrl": Objektinformation Index: 0x6040, SI: 0x0, Len: 2

Bit Name Bit Name

0 Switch on 8 Halt (Zwischenstopp)

1 Disable Voltage 9 (reserviert)

2 Quick Stop 10 (reserviert)

3 Enable Operation 11 Schleppfehler und Ansprechiberwachung quittieren

4 Operation mode- 12 Rucksetzen der Position
specific

5 Operation mode- 13 Manufacturer specific (reserviert)
specific

6 Operation mode- 14 Manufacturer specific (reserviert)
specific

7 Reset Fault (nur 15 Manufacturer specific (reserviert)
wirksam bei
Fehlern)

"NominalPos": Sollposition. Objektinformation Index: 0x2022, Sl: 0x4, Len: 4
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Uber diesen Parameter wird der Inkrementalwert der Sollposition vorgegeben.

"NominalVelo": Sollgeschwindigkeit. Objektinformation Index: 0x2060, Sl: 0x0, Len: 4

Uber diesen Parameter wird die skalierte Sollgeschwindigkeit vorgegeben.

11.3.6 DeviceNet

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate mit DeviceNet Slave-Schnittstelle, werden aktuell von TwinCAT unterstutzt.

® DeveiceNet-Gerite

Uber den ebenfalls aufgefiihrten, allgemeinen "DeviceNet Node" werden alle DeveiceNet-Gerate,
fur die eine glltige EDS-Datei vorhanden ist, unterstitzt.

DeviceNet - Teilnehmer |Beschreibung

("Boxen")

BK5200 [r 289] Buskoppler

BK5210 [r 289] Economy Buskoppler

BK5220 [r 289] "Economy plus" Buskoppler

LC5200 [»_289] Low-Cost Buskoppler

IPxxxx-B520 [P 289] Feldbus Kompakt Box: DeviceNet Ein-/Ausgabebaugruppe in Schutzart IP67

|Lxxxx-B520 [» 289] Feldbus Koppler BoxErweiterbare DeviceNet Ein-/Ausgabebaugruppe in
Schutzart IP67

FC5201 Slave Externe FC5201 bzw. FC5202 als Slave-Teilnehmer am Bus

DeviceNet Node [ 345] |Allgemeines DeviceNet Slave-Gerat

11.3.6.1 DeviceNet Gerit

Uber die Auswahl DeviceNet Node kénnen allgemeine DeviceNet Gerate integriert werden. Fir diese Gerate
mussen dann die Verbindungsparameter angegeben werden.
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Karteireiter "DeviceNet Node"

General DeviceMet-Hode | Startup .-’-'-.ttril:uutesl F'arameterl Diag I

MAC 1D | =] ~ Polled

™ Produced ™ Consumed
Cycle-Time I'IEIEI E: s
— Bit-Strobed
I~ Produced [T Use Consumed Eit
— Electranic key—————— = Change of State / Cpclic
[ Check YendorID ™ Produced [T Conzumed
[T Check Device Type & Change of State
[ Check Product Code " Cyclic

I Check Major Revision Heartbeat-R ate / Scan-Fate: |'| oo 3: ms
Iibiit-T ires ID E: s

v fcknowledge

Acknowledge-Timeout; 0 =l mz

fcknowledge-Fety-Limit; |0 :

MAC Id: Stellt die Node Id des DeviceNet Teilnehmers ein (zwischen 0 und 63). Dieser Wert muss mit dem
am Knoten eingestellten Wert Gbereinstimmen.

Cycle Time: Legt die Zykluszeit der |O-Verbindung fest. Dieser Wert wird zudem in das Expected Packet
Rate (EPR) Attribute des DeviceNet Slaves eingetragen und dient der Timeout-Uberwachung von 10-
Verbindungen.

Electronic Key: Dient der Uberpriifung der sich im Netz befindlichen Geréate beim Systemstart. Der
Electronic Key wird bei jedem Systemstart aus den Geraten ausgelesen und mit der gespeicherten
Konfiguration verglichen.

Polled: Produced/Consumed: Aktivierung der Betriebsart "Polling", zyklisches Schreiben und Lesen von 1/0O-
Daten

Bit-Strobed: Produced/Consumed: Aktivierung der Betriebsart "Bit-Strobe". Mit einer Broadcast Message
werden alle Knoten aufgefordert, Ihre Bit-Strobe Message (bis 7 Bytes Eingangs- oder Statusdaten) zu
senden

Change of State / Cyclic: Produced/Consumed: Aktivierung der Betriebsart "Change of State",
ereignisgesteuertes Senden von I/O-Daten oder "Cyclic", zyklisches Senden von 10-Daten.

» Change of State / Cyclic: Auswahl der entsprechenden Betriebsart

» Heartbeat Rate / Scan Rate: Die Heartbeat Rate gibt bei der Betriebsart "Change of State" die Cycle-
Time an mit der I/O-Daten untergelagert, d.h. zusatzlich zum ereignisgesteuerten Senden, zyklisch
gesendet werden. Die Scan Rate gibt bei der Betriebsart "Cyclic" die Cycle-Time an mit der I/O-Daten
gesendet werden.

 Inhibit Time: Vezdégerungszeit bei der Betriebsart Change of State, 1/0-Daten werden nach einem
Zustandswechsel frihestens nach der hier eingestellten Zeit gesendet

» Acknowledge Timeout: Zeitspanne bis zur Sendewiederholung bei fehlendem Acknowledge auf eine
Change of State / Cyclic Nachricht

» Acknowldege Retry Limit: Maximale Anzahl Sendewiederholungen bis 1/0-Verbindung in
Fehlerzustand tbergeht.

K-Bus Update: Berechnet die voraussichtliche Dauer fir ein vollstandiges Update des Klemmenbusses (ist
abhangig von den angeschlossenen Klemmen).
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Diagnose Eingange:

Jeder DeviceNet Feldbusknoten erhélt ein Diagnose-Eingangsbyte, das den Status des jeweiligen Slaves
zur Laufzeit signalisiert und z.B. mit der SPS verknipft werden kann:

Tab. 17: BoxState

Error Description Troubleshooting

Code

0x02 Station not exists, device is not Inspect the device, verify connections, check cabling
responding

0x05 Parameter fault Check explicite access to devices attributes, check object

class, instance and attribute id
0x07 Configuration fault Check configuration settings of device
0x09 Device is deactivated Check master and device configuration

Tab. 18: DataExchange

Error Description Troubleshooting

Code

0x00 No data exchange between node and |Inspect the field device, verify connections, check cabling
master

0x01 Data Exchange is active

Karteireiter "Attribute"

.ﬁ.llgemeinl DeviceMet-Mode  Startup Attribute | F'arameterl Ciag I

Clazzdlnzt. At 1d | Length | Y alue

| M ame |

100.1.18 2 01 aa

Output Size Pall/COS/Cye. ..

Lazcher... Bearbeiten...

Auf dieser Seite werden DeviceNet Attribute/Parameter angezeigt/verwaltet, die beim Startup zum Knoten
geschickt werden. Die Eintrage kdnnen Uber "Neu", "Léschen" und "Bearbeiten" verwaltet werden.
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Karteireiter "ADS"
&llgemein | BKS240 | Attribute ADS

¥ Enable 405 Communicatior Part: IEBEIEEI [O=71071] Change... I

Um Attribute auch zur Laufzeit schreiben und lesen zu konnen (z.B. aus der SPS heraus), kann dem Knoten
(Buskoppler) ein ADS-Port zugewiesen werden. Uber diesen kdnnen die Attribute per ADS Read Request
bzw. Write Request gelesen und geschrieben werden.

Der ADS IndexGroup beinhaltet die Classld und der ADS IndexOffset beinhaltet Instanceld und Attributeld
(Instanceld * 256 + Attributeld).
Diagnosedaten

DeviceNet-Statusdaten eines Nodes kdnnen per ADS von jedem TwinCAT Programm gelesen bzw. an jedes
TwinCAT-Programm gemeldet werden.

Karteireiter "Parameter"

.ﬁ.llgemeinl DeviceNet-NudeI Startup Attribute Parameter |Diag I

fHum | M ame | Flagz | " alie -

1 [nput Size Poll Mode L 1[0x1] Byte

2 Input Size Bit Strobe Mode ur 1 [0x1] Eyte

3 [nput Size COS/Cye Mode Lr 1[0x1] Bute

4 Output Size Pall/COS/Coc Mode L 1[0x1] Bute

a FB Box Status LI =0

B Table Mo u Table 0: FB Box configuration |
7 Reqgizter Ha. 1 [ [0=0]

a Get Register data+status L [ [0w0]

9 Set Register data 1 [ [0=0]

10 Walue Output 1 u OFF

11 Walue Output 2 1 aFF

12 Walue Output 3 1 aFF

13 Walue Output 4 1 aFF -

‘ | _"I_I

Flags: u = unknown walue; default value displayed, 1= read only
m = pozgibly modified by device in real time, * = modified by uzer

wite | | Bead SetDefauk | Selact Al |

Copy o Startup Atributes | I.-i'-.ll j

Die Parameter werden beim Anlegen der Box aus dem EDS ausgelesen. Ist das System noch nicht
gestartet, werden unter dem Value-Eintrag immer die im EDS hinterlegten Default-Werte angezeigt.

11.3.7 SERCOS Interface
Nachfolgend aufgefihrte Gerate mit SERCOS Interface, werden aktuell von TwinCATunterstltzt:
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Voraussetzungen

SERCOS - Teilnehmer|Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung

("Boxen")

SERCOS Achse [» 349] |Allgemeine Sercos Achse Die TwinCAT SERCOS Implementierung ist
generisch ausgefihrt, d. h. unabh&ngig vom
jeweiligen SERCOS Antrieb.

BK7500 [P 293] Beckhoff Standard Buskoppler

BK7520 [» 293] Beckhoff "Economy plus

Buskoppler

11.3.71 SERCOS Achse

Karteireiter "Sercos Achse"

&llgemein  SERCOS Achse | Startupl Istwertkanall Sullwertkanall ADS I I:Inlinel

Hdresse; |1 j

Betriebzart: I Gezchwindighkeit j

T elegrammtyp: I K.onfigurierbares Telegrammm j

SIEFFICIoTS)

Adresse: SERCOS Achsadresse, die mit der auf dem Antriebsverstarker eingestellten Ubereinstimmen
muss.

Betriebsart: Stellt die SERCOS Betriebsart der Achse ein. Unterstitzt werden z.Zt. die
Geschwindigkeitsbetriebsart, in der Geschwindigkeitssollwerte an den Antrieb gesendet werden und die
Lageregelung im PC erfolgt. Zusatzlich wird die Positionsbetriebsart unterstiitzt, bei der Positionen zum
Antrieb gesendet werden und die Lageregelung im Antrieb erfolgt.
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Betriebsart Beschreibung

Geschwindigkeit |Der Antrieb erhalt digitale Geschwindigkeitssollwerte, welche per Lageregelung durch den
TwinCAT NC Regler auf dem PC generiert werden.

Position 1 Der Antrieb erhalt zyklisch digitale Positionssollwerte, generiert durch den TwinCAT NC,
die Lageregelung erfolgt im Antrieb. Als Encoder wird der eingebaute Resolver (Lage-
Istwert 1, Motorgeber, S-0-0051) verwendet.

Position 2 Der Antrieb erhalt zyklisch digitale Positionssollwerte, , generiert durch den TwinCAT NC,
die Lageregelung erfolgt im Antrieb. Als Encoder wird ein extern angeschlossener Geber
(Lage-Istwert 2, S-0-0053) verwendet.

Position 1+2 Der Antrieb erhalt zyklisch digitale Positionssollwerte, die Lageregelung erfolgt im Antrieb.

Als Encoder werden sowohl der Motorgeber (Resolver) als auch der externe Geber
verwendet.

Position 1 ohne
Schleppabstand

Antriebsinterne Interpolation (bei Einbindung der Achse ohne Verknipfung zum TwinCAT
NC Regler). Als Encoder wird der eingebaute Resolver (Lage-Istwert 1, Motorgeber,
S-0-0051) verwendet.

Position 2 ohne
Schleppabstand

Antriebsinterne Interpolation (bei Einbindung der Achse ohne Verknipfung zum TwinCAT
NC Regler). Als Encoder wird ein extern angeschlossener Geber (Lage-Istwert 2,
S-0-0053) verwendet.

Position 1+2
ohne
Schleppabstand

Antriebsinterne Interpolation (bei Einbindung der Achse ohne Verknipfung zum TwinCAT
NC Regler). Als Encoder werden sowohl der Motorgeber (Resolver) als auch der externe
Geber verwendet.

HINWEIS

In der Positionsbetriebsart ist darauf zu achten, dass bei Endlosachsen in der Wichtungsart fur Lagedaten
(S-0-0076) die Modulofunktion eingeschaltet ist und der resultierende Modulowert (S-0-0103) in TwinCAT
bekannt ist (vergl. Kartenreiter "SERCOS).

HINWEIS

In der Geschwindigkeitsbetriebsart ist darauf zu achten, dass die Ausgabeskalierung fur den Antrieb im
TwinCAT System richtig eingestellt wird (vergl. Karteireiter "SERCOS").

Telegrammtyp: Stellt den Telegrammaufbau zum/vom Antrieb ein. Defaultmafig ist der Typ
"Konfigurierbares Telegramm" ausgewahlt (siehe nachfolgende Tabelle).

Telegrammtyp

Beschreibung

Vorzugstelegramm 1
(807/-)

Das Telegramm zum Antrieb enthélt nur den Dehmomentsollwert (IDN 80). Ein
Rucktelegramm vom Antrieb gibt es bei diesem Telegrammtyp nicht.

Vorzugstelegramm 2
(36 /40)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Geschwindigkeits-Sollwert (IDN 36)
Geschwindigkeits-Istwert (IDN 40)

Vorzugstelegramm 3
(36/51)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Geschwindigkeits-Sollwert (IDN 36)
Lage-Istwert (IDN 51)

Vorzugstelegramm 3 ext.
(36 /53)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Geschwindigkeits-Sollwert (IDN 36)
Lage-Istwert vom externen Geber (IDN 53)

Vorzugstelegramm 4
(47 /51)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Lage-Sollwert (IDN 47)
Lage-Istwert (IDN 51)

Vorzugstelegramm 4 ext.
(47 /53)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Lage-Sollwert (IDN 47)
Lage-Istwert vom externen Geber (IDN 53)

Vorzugstelegramm 5 (47
36 /51 40)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Lage- und Geschwindigkeits-Sollwert
Lage- und Geschwindigkeits-Istwert

Vorzugstelegramm 5 ext.
(47 36 /53 40)

Telegramm zum Antrieb:
Telegramm vom Antrieb:

Lage- und Geschwindigkeits-Sollwert
Lage- (externer Geber) und Geschwindigkeits-Istwert

Vorzugstelegramm 6
(36/-)

Das Telegramm zum Antrieb enthalt nur den Geschwindigkeits-Sollwert (IDN 36).
Ein Rlcktelegramm vom Antrieb gibt es bei diesem Telegrammtyp nicht.

Konfigurierbares Es kann eine eigene Telegrammkonfiguration mit allen gewilinschten Soll- und
Telegramm Istwerten vorgenommen werden.
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e Die bei der EC750x [P_195] im Bereich Karteireiter "Timing Offline" beschriebene Berechnung geht
1 von einer Basistelegrammart (Telegrammtyp 2-4) aus.

Karteireiter "Startup”
.-'-‘-.Ilgemeinl SERCOS achse  Startup I Istwertkanall Snllwertkanall I:Inlinel

Id. Mr. | M arne | Grofe | W'ert |
32 Hauptbetriebszart KT 16 2
7E Wichtungzart fur Lagedaten IMT 18 1
44 Wichtungzart fur Geschwindigkeitzdat...  UINT 16 1
123 Waorzchubkongtante IMT 32 1000000
141 Lastgetriebe-E ingangzumdrehungen IMT 32 1
122 Lastgetriebe-dusgangsumdrehungen IMT 32 1
Mew... [azchen.. Bearbeiten...

Hier kdnnen SERCOS Parameter eingetragen werden, die bei jedem TwinCAT Start Gber den NC-Service
Kanal an den Antrieb gesendet werden und somit die im Antrieb vorhanden Werte Uberschreiben.

Karteireiter "Istwertkanal

.-'-‘-.Ilgemeinl SERCOS .-'-‘-.n::hsel Startup  |sbwertkanal Sallwertkanall Dnlinel

Id. Mr. | Mame | Grine |
a1 Lage-lzhwert-1 [intern] INT 32
Meu... e = Bearteten..

Hier werden die SERCOS Parameter eingetragen, die im Istwertkanal der jeweiligen Achse ausgetauscht
werden. Es werden automatisch entsprechende Variablen unterhalb der Achse im Baum angelegt, die
entsprechend verknipft werden kénnen.

Ein Lageistwert ist in jedem Fall n6tig!

Neu...: Zusatzliche Variablen kdnnen mit dem folgenden Dialog in die obige Liste aufgenommen werden:
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SERCOS Wert

051 Lage- stwert Geber 1

a-0- Oka
5-0-0053 Lage-lstwert Geber 2 [—y]
S-0-0040 Geschwindighkeits-lzhwert

5-0-0084 Drebrmomentfraft- stwert
S-0-0130 Mezzwert 1 pozitiy
S5-0-013 Mezswmert 1 negativ
5-0-
5-0-
5-0-
5-0-

I

a2 Meszwert 2 pozitiv
33 Mezswert 2 negativ
1133 Schleppabstand

1144 Sianal-5 tatugwart hal (INT 16
(3 UIMT 18
ld. No.: |5-0-0000 (&) INT 32
(I UIMT 32
M arne: | |
{IBIM1E
| | (I BIM 32

Bei Id. No.: wird ein vom Antriebsverstarker unterstitzter S- bzw. P-Parameter spezifiziert, unter Name:
kann der gewiinschter Name (sinnvollerweise der echte Name des Parameters) editiert werden. Zusatzlich
muss der Datentyp in der rechts dargestellten Auswahl selektiert werden.

Karteireiter "Sollwertkanal"

Ahnlich wie im Istwert Kanal werden hier Variablen angegeben, die im Sollwertkanal ausgetauscht werden.
Je nach Betriebsart der Achse muss der Geschwindigkeits- oder der Lagesollwert im Sollwertkanal
vorhanden sein.

Karteireiter "ADS"

Auf diesem ADS-Einstelldialog [P 49] wird die ADS-Port Nummer eingestellt, Gber die alle ADS-Zugriffe auf
die antriebsinternen Parameter erfolgen.

Karteireiter "Online"

Allgernein || SERCOS Achee || Startup | |stwertkanal | Saollwertkanal | ADS |Dﬂ|iﬂE

[ Diagnoss [1d.95) ] | Dirive dizabled |
[Feset  (1d99)] [ Updateliste | [AutoUpdate
[d.Mr. M arne Einheit | wert L
S-0-0030 MFGwer - Pd5 4142 43
S-0-0032  Prode0 - Q0000000 Q0004010
S5-0-0033 Smodel - Q0000000 Q0000000
5-0-0036 YELcom - 1] 0
S-0-0038  VlMpos - 30000000
S0-0039  YLliMneg - 30000000
S-0-0040  WELfhEk - 37407
5-0-0041  WELhome - 5592803
S-0-0042  ACChaome - 10
S0-0043  YELpala - Q0000000 Qo00a000
S-0-0044  WELmthd - Q0000000 00007 010
5-0-0045  WELscal - 1
S-0-0045 “ELexpo - -4
S-0-0047  POScom - BR4595
S5-0-0043 SWEZ - 10737415824
S-0-0050 SWwWE1 - 073741824
S-0-0051  POSrBET - 554530 h

Uber den Online-Reiter kann der NC-Service Kanal bedient werden. TwinCAT muss dazu gestartet sein und
der SERCOS Ring muss mindestens in der Phase 2 sein.
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Diagnose: Durch Betatigung dieser Schaltflache kann eine Diagnoseanforderung ausgelost werden (vergl.
S-0-0095). Das Ergebnis wird im Feld rechts neben der Schaltflaiche dargestellt.

Reset: Hiermit kann SERCOS-spezifischer Reset der Achse bzw. des Antriebverstarkers durchgefihrt
werden (vergl. S-0-0099).

In der unteren Liste werden alle SERCOS Parameter mit ihren aktuellen Werten angezeigt. Diese Daten
werden online aus dem Antrieb gelesen (inkl. Texte und Einheiten), so dass das Blattern in der Liste etwas
Zeit bendtigt. Wenn der Antrieb dieses unterstitzt, kann zwischen englischer und deutscher Ausgabe
gewechselt werden (siehe hierzu auch...)

Das Andern der Parameter erfolgt durch einen Doppelklick auf die jeweilige Id-Nr., es geht ein
entsprechender Dialog auf.

Kontextmenti:

Die Liste der SERCOS Parameter kann auch gedruckt und exportiert werden (auch per Drag and Drop z.B.
in Excel). Uber die rechte Maustaste wird folgendes Kontextmeni gedffnet:

&F Print List... Chrl+P
Liste Eopieren Skrg+C

W= | Liste Exportieren. .. (S
Liste Exportieren... (PAR-DriveTop Format)
Backupdaten Sichern (5-0-0192)...  (PAR-DriveTop Format)
Backupdaten Laden {3-0-0192)...  (PAR-DriveTop Format)

Print List: Ausgabe der Parameterliste auf einen Drucker.

Liste Kopieren: Kopiert die Liste in die Windows Zwischenablage

Copy selected IDN to Startup: Sofern aktiv, kann hiermit die ausgewahlte IDN zu den Startup [P 351]-
Parametern hinzugefiigt werden.

Liste exportieren (CSV): Nach dem Export in eine sogenannte CSV-Datei, kdnnen die Daten in beliebigen
Programmen, die das *.csv Format unterstiitzen, weiterverarbeitet werden.

Liste exportieren (PAR): Export der Parameterdaten ins TS6371 | DriveTop Server*.par Format.
Update Liste: Uber diesen Button kénnen die Werte der aktuellen Ansicht neu vom Antrieb geladen werden.

Auto Update: Nach Aktivierung dieser Checkbox wird ein automatisches, per Timer gesteuertes, Update
durchgefiihrt (Update-Rate ca. 2sec.).

Advanced: Nach Betatigung dieser Schaltflache wird folgender Dialog fur die erweiterten Einstellungen
aufgerufen:
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Advanced Online Settings

[d Filker [ 0K ]
A |Os-0-0001 ~
irbelriebnahme 7| 500002 =
Qzikan un 230
Regl I s
MeBlaster | [LE0UE v

Language Select [|d. Mo 265]

Backup/Restore [Id. Mo 132]

Backup... ] [ Restare. ..

Die obere, linke Listbox erlaubt eine Eingrenzung der in der unteren Liste dargestellten Werte. Hierzu
werden eine Reihe von Gruppen vom System vorgeschlagen, die in bestimmten Situationen sinnvoll
zusammenhangende Werte definieren. Als letzte Gruppe ist eine benutzerdefinierte Gruppe aufgelistet, hier
kann in der rechten Liste eine beliebige Zusammenstellung vorgenommen werden.

Backup / Restore: Hiermit kdnnen die vom Antrieb vorgeschlagenen Parameter (definiert in S-0-0192) in
einer Datei gespeichert (Backup) und spater eventuell in einem ausgetauschten Antrieb wieder restauriert
werden (Restore). Das Format der Backup Datei entspricht dem Parameter Format (*.par ), das bei dem

DriveTop-Tool der Firma Rexroth-Indramat genutzt wird. Dadurch ist ein Austausch mit diesem Tool mdglich.

SERCOS IDs per ADS

SERCOS IDs kénnen auch zur Laufzeit per ADS gelesen und geschrieben werden (z.B. aus der SPS

heraus). Dazu muss der Achse Uber den ADS-Reiter [P 49] ein ADS-Port zugewiesen werden, welches
standardmafig durchgefihrt wird.

Uber diesen Port kann ein ADS Read oder Write Request durchgefiihrt werden. Der IndexGroup entspricht
der gewilinschten SERCOS ID und der IndexOffset dem Element des SERCOS Wertes:

Port No.: Nummer von der ADS-Seite (Karteireiter)
IndexGroup: SERCOS-ID, z.B.:

S-0-0123 = 123 (0x007B)

S-7-0101 = 101 + 0x7000 = 0x7065
P-0-0002 = 2 + 0x8000 = 0x8002

P-7-0004 = 4 + 0x8000 + 0x7000 = OxF004
IndexOffset gewlinschtes Element:

0 oder 7 = Wert,

1 = DatenStatus,

2 = Name (nur lesen),

3 = Attribut (vergl. SERCOS Spezifikation),
4 = Einheit,
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5 = Minimum,
6 = Maximum

Reset per ADS

Ein Reset der Antriebsverstarkers (z.B. nach einem Schleppfehler) kann ebenfalls Gber ADS erfolgen, und
zwar indem ein ADSWrite-Kommando an die ID S-0-0099 bei Verwendung der

- EC7501 [»_195] bzw. FC7502 [» 195]:

per IndexGroup: 0x0063, IndexOffset: 8, eine 3 (also die Adresse der Konstanten 3), gesendet wird und
zwar "ByRef" (SrcAddr).

oder bei einer

- SERCANS SCS-P Master-Karte:

per IndexGroup: 0x0063, IndexOffset: 7, hintereinander die Werte 3, 0, 3 und wieder 0 gesendet werden,
natirlich ebenfalls "ByRef" (SrcAddr).

(genau dieses wird vom TwinCAT System Manager durchgefiihrt, wenn der -Button auf dem Karteireiter
"Online" betétigt wird).

Diagnose Eingédnge

ElH- Achse 2 (Sercos Drive)
EI%T Isk-vw'erte
-4l Antrishs Status Wort
----- w1 Antriebs Status Wwaork[0]
----- w1 Antriebs Status waort[1]
----- w1 Antriebs Status wart[2]
----- w1 Antriebs Status Wwark[3]
----- w1 Antriebs Status Wwaort[4]
----- w1 Antriebs Status Wart[5]
----- w1 Antriebs Status Wart[5]
----- w1 Antriebs Status Wart[7]
----- w1 Antriebs Status Wwaort[5]
----- w1 Antriebs Status Wwark[9]
----- w1 Antriebs Status Wort[10]
----- w1 Antriebs Status wort[11]
----- w1 Antriebs Status Wort[12]
----- w1 Antriebs Status Wort[13]
----- w1 Antriebs Status Wort[14]
----- w1 Antriebs Status Wort[15]
----- %l Lage-Istwert Geber 1
- @] Soll-werte

Das Antriebsstatuswort (Antriebs Status Wort) ist ein in SERCOS spezifiziertes Rucktelegramm, welches
jeder Antrieb liefern muss.
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Variable Datentyp Bit Beschreibung
Antriebs UINT16 0.2 Steuerinformationen fiir Service-Kanal
Status Wort 5 Kommando: Bit Statuswechsel

6+7 Real-Time Statusbits 1 + 2

8+9 Aktueller Betriebsmodus

00: Hauptbetriebsart aktiv
01: Nebenbetriebsart aktiv

11 Bitwechsel Klasse 3 Diagnose
12 Bitwechsel Klasse 2 Diagnose
13 Antriebssperre, Fehler in Klasse 1 Diagnose

14+15 Betriebsbereit

00: Antrieb nicht einschaltbereit, da interne Priifung
fehlgeschlagen

01: Antrieb einschaltbereit

10: Steuer- und Lastkreis betriebsbereit, keine Lageregelung
11: In Betrieb, Lageregelung aktiv

11.3.7.2 AX2xxx-B750 Achse

Der Beckhoff AX2000 und der AX2500 Antriebsverstérker wird mit verschiedenen (optionalen)
Feldbusschnittstellen ausgeliefert. Eine Variante ist hierbei das SERCOS-Interface (Bestellbezeichnung:
AX2000-B750).

Der AX2000-B750 bzw. AX2500-B750 ist in TwinCAT wie eine allgemeine "SERCOS Achse [»_349]"
implementiert, wie dies auch im folgenden Bild am Karteireiter "SERCOS Achse" erkennbar ist.

Im Folgenden wird daher nur darauf eingegangen, wie sich die internen Objekte (Parameter) des AX2000/
AX2500 als SERCOS IDNs in der Online-Anzeige darstellen.

Karteireiter "Online"

Allgemein | SERCOS Achse | Startup | lstwertkanal | Sollwertkanal | ADS Online

Diagnose [1d.95]| |Drive dizabled
|Reset  (d99)| | UpdateListe | [Jiuto Update

[d.Mr. M ame Einheit  ‘wert ~
S-0-0001 THeowe - 2000

S-0-0002  TScyc - 2000

S0-0003  Timin - 12

S-0-0004  TATMT - 12

S-0-0005  Tdmin - 200

S-0-0008  T1 - a2

S0-0007 T4 - 1734

S-0-0008 T3 - 1930

S5-0-0009  Bamdt - 13

S-0-0010  LEMmdt - 20

S0-0011 CiD - Q0000000 Qo000
S0-0012  C2D - 00000000 Do000000
500013 C3D - 10000000 Qo000
S-0-0014  Comm_5Stat - 00000000 000007 00
S5-0-0015  TGMiwp - Q0000000 00000111
S-0-0016  ATeonfig - [list]

S-0-0017  OPlist - [list] L

Die Schaltflachen auf dem oben gezeigten Dialog sind, wie bereits erwahnt, innerhalb des Kapitels " SERCOS
Achse [P 349]" dokumentiert.

Die im Bild dargestellten, sowie sonstige, vom Antrieb unterstiitzten SERCOS S - und P - Parameter, sind im
Bereich "Drive Technology: AX2000-B750 - IDN Reference" aufgefiihrt.
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Im Anhang ist die Beschreibung der AX2000-Fehlermeldungen.

11.3.8 Ethernet Interface

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate mit Ethernet TCP/IP-Schnittstelle, werden aktuell von TwinCAT unterstitzt:

Beckhoff Ethernet - Teilnehmer |Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung
("Boxen")
BK9000 [» 296] Beckhoff Ethernet Standard

Buskoppler
BC9000 [» 298] Beckhoff Ethernet Busklemmen

Controller
IPxxxx-B900 Beckhoff Ethernet Kompakt Box (aktuell noch nicht verfligbar)
ILxxxx-B900 Beckhoff Ethernet Koppler Box (aktuell noch nicht verfligbar)
ILxxxx-C900 Beckhoff Ethernet SPS Box (aktuell noch nicht verfligbar)

11.3.9 Real-Time Ethernet Interface

Nachfolgend aufgefiihrte Gerate fiir Beckhoff TwinCAT Real-Time Ethernet [P 415], werden aktuell von
TwinCAT unterstutzt:

Real-Time Ethernet - Teilnehmer |Beschreibung Einschrankungen / Anmerkung

("Boxen")

BK9000 [» 296] BK9000 fir Beckhoff Real-Time BK9000 Firmware-Version ab 'B8'
Ethernet erforderlich

AX2000-B900 [» 363] AX20xx drive with optional Real- |AX2000-B900 Firmware ab 'B8'
Time Ethernet interface card erforderlich (Ethernet Interface)

Netzwerkvariable "Subscriber" Beckhoff TwinCAT
Zielsystemvariable als "Subscriber"

Netzwerkvariable "Publisher" Beckhoff TwWinCAT
Zielsystemvariable als "Publisher"

o
1 Eine Anleitung zur Installation des Beckhoff Real-Time Ethernet Treibers finden Sie hier... [> 419

11.3.9.1 Network Variable Publisher

Die Beckhoff TwinCAT Realtime-Ethernet [P 415]-Ldsung beinhaltet ab TwinCAT v2.9 die Mdéglichkeit,
Variablen fir den deterministischen Datenaustausch zwischen mehreren TwinCAT-basierten Steuerungen
zu konfigurieren. Letztere kdnnen andere TwinCAT PCs oder CX Controller sein. Diese Variablen sind die

sogenannten Network Variables. Fur diese Losung ist es erforderlich, zunachst den Ethernet Miniport
(Realtime) [P 244] I/O Geratetyp zu konfigurieren.

Fir eine Ubersicht [» 357] iber TwinCAT-Realtime-Ethernet-Gerate, siehe.. [P 357

Die Publisher ist die Netzwerkvariable des Sendetyps. Er sendet seine Informationen aus, ohne auf eine
Bestatigung zu warten. Die Kommunikation wird nur vom Subscriber [»_360] Uberwacht.
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Dialog "Allgemein"

General | Publish

Mame: MY 1 [Publizher)
Type: Metwaork, Y ariable Publisher
Comment:

[] Dizabled

Standarddialog wie bei allen TwinCAT-I/O-Geraten. Dennoch sollte hier ein beschreibender Name fiir diesen
Publisher (Sender) eingegeben werden. Darliber hinaus kénnte ein nitzlicher Kommentar (z. B. Uber Ziel/
Subscriber, an den dieser Publisher seine Daten sendet) sehr hilfreich sein.

Id: Ident. Nr. eines Realtime-Ethernet Publishers .

@ Mussen mehrere Publisher Variablen im gleichen Netzwerk an anderen TwinCAT-Steuerungen
eingerichtet werden, so ist darauf zu achten, dass sie alle netzwerkweit eindeutige Id's haben

1 (bedeutet im obigen Fall z.B., dass die '1' bereits verwendet wird und nicht einer zweiten Publisher-
Netzwerkvariablen zugewiesen werden kann).

Dialog "Publishen"

General Publizh |

Sending Options

[ata Exchange

() Broadcast Diivider a6l
) Multicast Modula: 0
: W0LAN Suppart
S [|Enable
(%) MAC Address | 0002 b3 b6 Oc 8c e
() AMS Netld 4
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Sende Optionen

Broadcast: Wenn diese Option ausgewahlt ist und der Knoten den Ethernet-Frame in seiner
Empfangswarteschlange empfangt, wertet er aus, ob die Daten an ihn adressiert sind oder nicht. Dies ist
keine sehr "wirtschaftliche" Art der Kommunikation.

Multicast: Wenn diese Option ausgewahlt ist, wird der Ethernet-Frame von allen angeschlossenen Knoten
des Subnetzes ausgewertet. Aber anstatt sie mit der Empfangswarteschlange zu verarbeiten, erkennt der
Ethernet-Controller, ob die Daten fur "ihn" bestimmt sind oder nicht.

Unicast: Wenn diese Option ausgewahlt ist, 6ffnet der Switch parallele Kommunikationspfade und leitet den
Ethernet-Frame direkt an den entsprechenden Subscriber [P_360] (Empfanger) weiter.

MAC-Adresse: MAC-Adresse des Subscribers. Flr weitere Informationen, siehe: Ethernet-Miniport
(Realtime) [P 244]

AMS Netid: ...

Datenaustausch: siehe:BK9000

BK900O0 [» 296

VLAN Support: siehe: BK9000
BK9000 [r 296

Diagnose

=-3% Boy 1 (Publisher)
= & Inputs
%1 FrameState
= | Outputs
] Framectrl

Tab. 19: Eingénge

Variable Beschreibung

FrameState Realtime-Ethernet-Frame-Statusinformationen als WORD- (oder UINT-) Variable, nimmt
die folgenden Werte an:

0x0001 = Nicht gesendet (Frame Ubersprungen), bedeutet FrameCitrl ist aktuell ='1'
0x0002 = Fehler (Uberdimensionierter Frame)

Tab. 20: Ausgénge

Variable Beschreibung

FrameCirl Realtime-Ethernet-Frame-Control als WORD- (oder UINT-) Variable, akzeptiert die
folgenden Werte:

0x0001 = Senden deaktivieren

Wenn FrameCtrl einen héheren Wert erhalt (z.B. von einer gemappten SPS-Variablen),
wird dieser Frame nicht gesendet. Das Senden wird fortgesetzt, wenn FrameCtrl wieder
freigegeben wurde (= '0"). Die Variable FrameState nimmt in der Zwischenzeit den Wert
'"1" an. Die zugehorigen Subscriber-Variablen Cyclelndex [P _363] und Quality [> 363]
werden auf der anderen Seite bemerken, dass die Frame-Ubertragung unterdriickt wurde.
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Kontextmenii

*‘ Metzwerk Wariable einfligen

f Box einflgen..,
¥ Box laschen

I§* Box importieren. ..
"ﬁ B expartieren, ..

c',"o Ausschneiden Skrg+¥
Eopieren Skrg+C
E, Einfligen Skrg+y

BB Einfigen mit Yerkn,  Al+Strg+y

X Disabled

Netzwerk Variable einfiigen: Siehe Beschreibung unter Subscriber [»_360]

Andere Menlipunkte: Siehe Anfligen von Ein-/Ausgabe-Modulen [P_102]

Variable Publisher - Ausgange

= &4 Pub-var 1
%T Inputs
= ‘l Cutputs
&) varCrl
2l varData

Anforderungen

Variable Datentyp Beschreibung

VarCtrl UINT Kann auf 0x0001 =
Veroffentlichung deaktivieren
gesetzt werden
Die Ubertragung dieser Publisher-
Variable wird in obigem Fall
unterdrtckt (bis VarCtrl wieder '0'
wird). Die Variable Cyclelndex
[»_363] bleibt statisch und die
Variable Quality [P 363] zahlt hoch
(bis zu einem Maximum von
65535).

VarData wie angeqgeben [» 363] Zur VerknUpfung mit der
Ausgangsvariablen (z. B. SPS-
Ausgang), die Uber TwinCAT
Realtime-Ethernet Ubertragen
werden soll.

11.3.9.2 Network Variable Subscriber

Die Beckhoff TwinCAT Realtime-Ethernet [P 415]-Lésung beinhaltet ab TwinCAT v2.9 die Mdglichkeit,
Variablen fUr den deterministischen Datenaustausch zwischen mehreren TwinCAT-basierten Steuerungen
zu konfigurieren. Letztere kdnnen andere TwinCAT PCs oder CX100x Controller sein. Fur diese Losung ist
es erforderlich, zuerst den Ethernet Miniport (Realtime) [»_244] I/O-Geratetyp zu konfigurieren.

Fir eine Ubersicht [»_357] der TwinCAT-Realtime-Ethernet-Geréte, siehe. [>_357]
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Der Subscriber ist die Receive-Type-Variable des TwinCAT-Zielsystems. Er erhalt Werte von der Publisher
[»_357]-Variable der vernetzten TwinCAT-Steuerung.

Dialog "Allgemein"

Standarddialog wie bei allen TwinCAT-I/O-Geraten. Dennoch sollte hier ein beschreibender Name fiir diesen
Subscriber eingegeben werden. Zusatzlich kdnnte ein nitzlicher Kommentar (z. B. Gber den Publisher, von
dem die Daten stammen) sehr hilfreich sein.

Diagnose

Tab. 21: Eingénge

Variable Beschreibung
FrameState Diese Variable wird derzeit nicht von den Subscribern verwendet

Tab. 22: Ausgénge

Variable Beschreibung
FrameCtrl Diese Variable wird derzeit nicht von den Subscribern verwendet
Kontextmenii

" Metzwerk Variable einfligen

# By sinfiigen. ..
B Box éschen

ﬁ"‘ Bowx importieren. ..
‘B Box exportieren. .

.:',"o Ausschneiden Skrg+¥
Kopieren Skrg+C
E Einfiigen Skrg+y

BB Einfigen mit Yerkn.,  Al4+-Strg+y

> Disabled

Netzwerk Variable einfligen: Ruft den folgenden Dialog auf:
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Hetzwerk Variable importieren
[ Suchen nach Camputer... ]
[ Suchen nach Datei... ] Abbruch
[ Meu ariable erzeugen.. ]
Mame Id Grafe Tvp K.omm...

Suchen nach Computer: Ruft den Dialog Auswahl des Zielsystems [P 23] auf.

Suchen nach Datei: Ruft den Dateiauswahldialog fir bestehende TwinCAT System Manager Projektdateien

(*.tsm) auf. Wenn Publisher [P 357]-Variablen in der ausgewahlten Datei gefunden wurden, werden diese
Variablen im Abschnitt Name, Id, Gré8e, Typ des obigen Dialogs aufgeflhrt.

Neue Variable erzeugen: Ruft den unten beschriebenen Dialog Einfliigen Netzwerk Variable auf.

Dialog "Einfiigen Netzwerk Variable"

Dialog "Einfigen Netzwerk Variable"

Einfiigen MNetzwerk Variable

M arme: Sub-ar 2

&

F.ommentar = Beispielkommentar; &ktueller D atensatz der Zelle v =

Typ: UIMTS
INTS
BITS
BITARRS
BYTE
HIMT16
IMT1E
HINTEARRZ
BITARR1G

2 WiORD 20
Sortiert nach ENLIM 50
{:}Name HINT24 30

g IMT24 30

ST 40 vl

a0 PO e — = —L — —
ooooooooao
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Name: Hier sollte ein beschreibender Name fiir die Subscriber-Variable eingegeben werden.

Id: ...

Kommentar: Platz fiir einen hilfreichen Kommentar zu dieser Subscriber-Variable.

Typ: Listet die verfiigbaren Datentypen [P 49] fur diese Variable auf. Hier muss der entsprechende Typ
ausgewahlt werden. Dies kann ein Standarddatentyp, ein Array oder eine komplexe Struktur sein.

Wenn z.B. das Prozessabbild des konfigurierten SPS-Projekts einen benutzerdefinierten Datentyp (d.h. eine
Struktur) mit dem Namen 'MyType' enthélt, wirde dieser in der Liste wie oben gezeigt erscheinen.

Subscriber-Variable - Eingédnge

SR Sub-Var 1
= &1 Inputs
&1 WarState
&l Quality
&1 Cyclelndesx
gyl varData
Variable Datentyp Beschreibung
VarState UINT Diese Variable wird derzeit nicht verwendet
Qualitat UINT Diese Variable zeigt an, wie "alt" der Wert dieser Subscriber-Variable ist.
Das bedeutet, dass alle 100 s die Datenvariable nicht aktualisiert wird,
sondern der Wert um 1 erhoht wird, z. B. wenn die Verbindung zum
Netzwerk unterbrochen wird. Nach der Wiederherstellung der
Verbindung wird der Wert wieder auf 0 gesetzt. Der maximale Wert von
Qualitat betragt 65535.
Cyclelndex UINT Dieser Variablenwert erhéht sich mit jedem 1/O-Zyklus, den der Publisher
durchfihrt. Der Subscriber extrahiert diesen Wert aus dem Ethernet-
Frame.
VarData wie angegeben |Zu verknupfen mit einer Eingangsvariablen (z. B. mit einem SPS-
Eingang).
Variable Datentyp Beschreibung
VarCitrl UINT Diese Variable wird derzeit nicht
verwendet
11.3.9.3 AX2xxx-B900 Achse (Realtime-Ethernet-Schnittstelle)

Der Beckhoff AX2000 bzw. AX2500 Antrieb ist mit verschiedenen (optionalen) Feldbusschnittstellen

erhaltlich. Eine Variante ist der AX2000 mit der TwinCAT-Realtime-Ethernet-Schnittstelle [P 415] (Teile Nr.:
AX20xx-B900). Die AX2xxx-B900 ist in TwinCAT als echtzeitfahiges Gerat implementiert, wenn sie in einem

Ethernet Miniport [P_244] Subnetz eingesetzt wird. Fiir eine Ubersicht [ 357] aller derzeit unterstiitzten
Geréte fir Ethernet Miniport, sieche [P 357

@® Wenn Realtime-Ethernet und "normales” Ethernet auf demselben System mit zwei verschiedenen
Netzwerkadaptern verwendet werden, missen sich die Subnetzadressen dieser Adapter (NICs)

1 unterscheiden! Der AX2xxx-B900 muss in diesem Fall natlrlich mit der gleichen Subnetzadresse
(die ersten beiden Quadrupel) konfiguriert werden wie der Ethernet-Miniport-Adapter.
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Registerkarte "AX2000-B900"
Gerneral | A<2000-B900 | |P Address | Ad: Commands | Inputs | Outputs | Online

[ ata Exchange

Divider 1T 5
[ Mo Real Time Flag f adulo;
WLAR Support
k-Buz Update: G
R H [ Enable

[ F.-Bus Reset ]

Ll | e

| Firmware Update [UDP/COM:) .. |

Diagnose: Dieses Kontrollkastchen ist beim AX2000-B900 deaktiviert.
2 Byte PLC Interface: Dieses Kontrollkastchen ist beim AX2000-B900 deaktiviert.

No Real Time Flag: Wenn die AX2000-B900 zu einem Ethernet-Miniport-Subnetz gehért, aber nicht fur
den Echtzeitdatenaustausch verwendet werden soll, muss dieses Feld aktiviert werden.

K-Bus Update: Geschatzte interne Updatezeit fiir die -B900-Schnittstelle.

Firmware Update: Der Firmware-Update-Dialog wird durch Betatigen dieser Schaltflache aufgerufen. Mit
dieser Funktion kann die aktuellste Firmware-Version fir das -B900 Slot-Interface geladen werden (lUber
LAN oder COM-Port).

Data Exchange:
- Divider: siehe:BK9000 [» 296

- Modulo: siehe:BK9000 [» 296

VLAN Support:

» Enable: Aktiviert den VLAN Support (siehe: IEEE 802.1Q,RFC3518) fur die Kommunikation mit diesem
Gerat. Wenn aktiviert, wird der Ethernet-Frame um 4 Byte erweitert. Diese Erweiterung wird als VLAN-
Tag bezeichnet und enthalt z.B. Informationen Gber ID und Prioritat.

* Priority: Ein 3-Bit-VLAN-Prioritatswert gemal IEEE 802.1D. Die meisten Switches enthalten zwei
Warteschlangen, eine mit hoher und eine mit niedriger Prioritédt. Daher werden bei diesen Switch-
Typen Prioritdten zwischen 0..3 der Warteschlange mit hoher Prioritdt und 4..7 der Warteschlange mit
niedriger Prioritat zugewiesen.

 Id: 12-Bit-VLAN-Kennungsnummer gemaf /[EEE 802.1Q.

Registerkarte "IP Address"

Far weitere Informationen zu dieser Registerkarte, siehe -> "Registerkarte I[P-Adresse" [»_305].

Registerkarte "ADS Commands"

Far weitere Informationen zu dieser Registerkarte, siehe -> "ADS Command Window [» 51]".
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Registerkarte "Online"

Online

Fir weitere Informationen zu dieser Registerkarte, siehe: "AX2xxx Dialog - Online [P 460]".

Registerkarte "Eingange"
Eingange

Fir weitere Informationen zu dieser Registerkarte, siehe: "AX2xxx Dialog - Eingdnge [P 457]"

Registerkarte "Ausgange"
Ausgange

Fir weitere Informationen zu dieser Registerkarte, siehe: "AX2xxx Dialog - Ausgange"

Diagnose Eingange

Die unten gezeigte Variable DriveError wurde manuell hinzugefugt!

SR 5xis 3 (4%2000-B300)
= %T Inputs

%1 DriveStatez
%1 DriveStates
%1 BctualPos0
%1 DriveErrar
%1 Couplerstate
%] BoxState
%1 MissedCnt

Werden die Variablen DriveError, DriveState2 (Default) und DriveState3 (Default) wie unter AX2xxx Dialog -
Eingange [P 457] beschrieben hinzugefugt, kdnnen sie zu Diagnosezwecken verwendet werden. Werden sie
z. B. mit einem TwinCAT-SPS-Prozessabbild verknipft, kdnnen sie innerhalb des SPS-Laufzeitsystems
ausgewertet werden.

Fur weitere Informationen zu den Fehler- und Warncodes des AX2xxx-Antriebsverstarkers, siehe: "AX2xxxx -
Warnmeldungen und Fehlercodes [» 462]".

11.3.10 EtherCAT

Mit EtherCAT gibt es die Aufteilung in Boxen und Busklemmen nicht mehr. Jede Klemme hat einen
EtherCAT Slave Controller (ESC) integriert und ist damit ein vollwertiges EtherCAT-Slave-Gerat. Ein
EtherCAT-Slave-Gerat kann entweder zum EtherCAT(Direct Mode) [P 202] Gerat oder zum Realtime-
Ethernet Gerat hinzugefligt werden. Die grundlegenden Eigenschaftsseiten fir die EtherCAT-Slave-Gerate
sind fiir jedes angeschlossene Gerat, sei es eine Klemme, ein Antrieb oder ein Buskoppler, gleich.

Registerkarte Beschreibung

Allgemein Allgemeine Informationen.

EtherCAT [» 366] EtherCAT-spezifische Konfiguration.

Prozessdaten [P 367] Konfiguration der Prozessdaten.

Online [» 368] Zeigt Online-Informationen Uber das EtherCAT-Slave-Gerat an.

Intelligente Gerate (z. B. Laufwerke), die ein Mailbox-Protokoll fir asynchrone Kommunikation unterstutzen,
haben eine oder mehrere der folgenden zusatzlichen Registerkarten:
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Registerkarte

Beschreibung

Mailbox [P 370

Mailbox Konfiguration

Startup [P 374

Die Registerkarte "Startup" wird angezeigt, wenn das Slave-Gerat Uber eine
Mailbox verfligt und entweder das Protokoll CANopen over EtherCAT(CoE) oder
das Protokoll Servo Drive over EtherCAT(SoE) unterstitzt. Mit Hilfe der
Registerkarte "Startup” kann der Benutzer konfigurieren, welche Download-
Anforderungen beim Start an die Mailbox gesendet werden.

CoE-Online [» 372]

Wenn das EtherCAT-Slave-Gerat das CANopen over EtherCAT(CoE)-Protokoll
unterstitzt, erscheint die zusatzliche Registerkarte "CoE-Online". Diese
Registerkarte ermoglicht es dem Benutzer, den Inhalt des Objektverzeichnisses
des Slaves (SDO-Upload) einzusehen und den Inhalt eines Objekts im
Verzeichnis zu andern (SDO-Upload).

SoE-Online Wenn das EtherCAT-Slave-Gerat das Servo Drive over EtherCAT(SoE)-Protokoll
unterstitzt, erscheint die zusatzliche Registerkarte "SoE-Online".
11.3.10.1 EtherCAT Slave Device

EtherCAT-Slave-Gerit Registerkarte "EtherCAT":

| General | EtherCAT | Pracess Data | Oniline |

Type: -ELEEI_EM ﬁ-ﬁj.ai;.ﬁ.usgang 24, 0,54

EtherCAT Addr [] |[EEE

Previouz Part:

Product/R evizion; ._E L2004-0000-0000

[ Advanced Settings...

http: A deman, beckhoff, dedenglish/ default. htm ?E ther CAT AE L2004 hitmn
Type: Name des EtherCAT-Slave-Gerats.

Product/Revision: Produkt- und Revisionsnummer des EtherCAT-Slave-Gerats.

Auto Inc Addr: Die Auto-Inkrement-Adresse des EtherCAT-Slave-Gerats. Mit der Auto-Inkrement-
Adressierung kann jedes Slave-Gerat Uiber seine physikalische Position im Kommunikationsring
angesprochen werden. Die Auto-Inkrement-Adressierung wird wahrend der Startphase verwendet, in der der
Master die EtherCAT-Adresse an die Slaves vergibt. Der erste Slave im Ring hat eine Adresse von 0 und fir

jeden folgenden wird die Adresse dekrementiert (OXFFFF(-1),0xFFFE(-2) usw.).

EtherCAT Addr: Die feste Adresse des EtherCAT-Slave-Gerats. Diese Adresse wird vom Master wahrend
der Startphase eingestellt. Um den Standardwert zu andern, missen Sie das Kontrollkastchen links neben

der Adresse aktivieren.

Erweiterte Einstellungen...: Offnet den Erweiterte Einstellungen [»_374] Dialog.
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Previous Port: Der Port und der Name des EtherCAT-Slave-Gerats, an das dieses Gerat angeschlossen ist.
Wenn es maoglich ist, dieses Gerat mit einem anderen zu verbinden, ohne die Reihenfolge der EtherCAT-
Slave-Gerate im Kommunikationsring zu andern, wird das Kombinationsfeld aktiviert, und man kann das
EtherCAT-Gerat auswahlen, mit dem dieses Gerat verbunden werden soll.

EtherCAT-Slave-Gerit Registerkarte "Prozessdaten™:

Zeigt die Konfiguration der Prozessdaten an. Die Eingangs- und Ausgangsvariablen des Slave-Gerates
werden als CANopen-Prozessdatenobjekte (PDO) dargestellt. Falls vom Slave-Gerat unterstitzt, ermdglicht
dieser Dialog dem Benutzer, Gber PDO Assignment ein anderes PDO auszuwahlen und den Inhalt eines
einzelnen PDOs zu andern.

Sync Manager FOO List:
| S Size Type  Flags | |z Size hame Flags St 51
0 26 MbwOut Ox1&00 30 Chanirel 1 :
1 26 Mbxin 0a1801 30 Channel 1 F 3 I
2 1 Outpuits 01810 4.0 Chatngl 1 F 1
3 B Inputs
4 2] | |
FOO Azsignment [0x1C13): FOO Content [Ox1400];
EDHWDD Index Size Offs M ame Type
EIII:-:MEH 031011 1.0 0.0 Status BYTE
(1061810 [exchided by 0x1401] w3tz 20 1.0 Walye HINT
a0
Download [ Load PO infa from device ]
FOO Azsignment ——
o [ Sync Unit Assignment... ]
FD0 Configuration

Sync Manager: Listet die Konfiguration der Sync-Manager auf. Wenn das Gerat tber eine Mailbox verfugt,
wird der Sync Manager 0 fir den Mailbox-Ausgang und der Sync Manager 1 fir den Mailbox-Eingang
verwendet. Der nachste Sync Manager wird fiir die Prozessdatenausgange und der letzte Sync Manager flr
die Prozessdateneingange verwendet. Wenn ein Element ausgewahlt ist, wird die entsprechende PDO-
Zuordnung in der Listenansicht "PDO Assignment(0x1C1Sm)" angezeigt (wobei Sm die Nummer des Sync
Managers ist).

PDO Assignment (0x1C1Sm) (wobei Sm die Nummer des Sync Managers ist): PDO-Zuweisung fiir den
ausgewahlten Sync Manager. Hier werden alle PDOs, die fur diesen Sync Manager-Typ definiert sind, mit
ihrem Index aufgelistet. Wenn der Outputs Sync Manager in der Listenansicht "Sync Manager" ausgewahlt
ist, werden alle TxPDOs angezeigt. Wenn der Inputs Sync Manager ausgewahlt ist, werden alle RxPDOs
ausgewabhlt. Die gepriften Elemente sind die PDOs, die an der Prozessdatenkommunikation teilnehmen.
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Diese PDOs werden in der Baumansicht des Systemmanagers als Variablen dieses EtherCAT-Slave-
Gerates angezeigt. Der Name der Variablen ist identisch mit dem Parameter "Name" des PDOs, wie er in
der Listenansicht "PDO Liste" angezeigt wird. Wenn ein Element in der Liste "PDO Assignment" deaktiviert
ist (nicht aktiviert und grau), bedeutet dies, dass dieses Element fir die aktuelle PDO-Zuordnung
ausgeschlossen ist. Um dieses PDO auswahlen zu kdnnen, muss man die derzeit aktivierten PDOs
abwahlen.

PDO List: Listet alle PDOs auf, die von diesem EtherCAT-Slave-Gerat unterstutzt werden. Der Inhalt des
ausgewahlten PDOs wird in der Listenansicht "PDO Content (index of PDO):" angezeigt. Durch Doppelklick
auf einen Eintrag kann man die Konfiguration des PDOs andern.

Spalte Beschreibung:
Index Index des PDOs.
Grole Grolie des PDOs in Byte.
Name Name des PDOs. Wenn dieses PDO einem Sync-Manager zugewiesen ist, erscheint es als
Variable des Slave-Gerats mit diesem Parameter als Name.
Flags F |Fester Inhalt. Der Inhalt des PDOs ist fest und kann vom Systemmanager nicht gedndert
werden.

M |Obligatorisches PDO. Dieses PDO ist obligatorisch und muss daher einem Sync Manager
zugewiesen werden. Daher kann man diesen Eintrag in der Liste "PDO-Zuordnung"

deaktivieren.
SM Der Sync Manager, dem dieses PDO zugewiesen ist. Wenn dieser Eintrag leer ist, nimmt das
PDO nicht an der Prozessdatenkommunikation teil.
SuU Sync Unit, dem dieses PDO zugewiesen ist.

PDO Content (Index of PDO ): Zeigt den Inhalt eines PDOs an. Wenn das Fixed Content Flag (Flag = F)
des PDOs nicht gesetzt ist, kann der Inhalt vom Benutzer geandert werden.

Download: Wenn das Gerat ein intelligentes Gerat ist und Uber eine Mailbox verfugt, kdnnen die
Konfiguration der PDOs und die PDO-Zuordnungen in das Gerat heruntergeladen werden. Dies ist eine
optionale Funktion und wird nicht von allen Slave-Geraten unterstitzt.

PDO Assignment: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird die in der Listenansicht "PDO
Assignment" konfigurierte PDO-Zuordnung wahrend des Starts in das Slave-Gerat heruntergeladen. Die
notwendigen Kommandos, die an das Gerat gesendet werden, kénnen in der Registerkarte "Startup"” [P 374]
eingesehen werden.

PDO-Konfiguration: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird die Konfiguration der einzelnen PDOs,
wie sie in den Ansichten "PDO Liste" und "PDO Inhalt" angezeigt wird, auf das EtherCAT-Slave-Gerat
heruntergeladen.

Registerkarte EtherCAT-Slave-Gerat "Online™:

Zeigt Online-Informationen Uber das EtherCAT-Slave-Gerat an.
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State Machine
T | G |
M
Curment State: !EF' |
Fre-Op Safe-lp L
' Requested State: | OF |
Op | Clear Ermor '
DLL Statug

Part &: Carrier / Open

Part B: Canmer / Open
Fart C; Mo Camer / Clozed

File Access over EtherCAT

II.' - 1 - - | | L
Lhownioad... Uploaad...

Status Maschine:

Init: Versucht, das EtherCAT-Slave-Gerat in den Init-Status zu setzen.

Pre-Op: Versucht, das EtherCAT-Slave-Gerat in den Pre-Operational-Status zu setzen.
Safe-Op: Versucht, das EtherCAT-Slave-Gerat in den Safe-Operational-Status zu setzen.
Op: Versucht, das EtherCAT-Slave-Gerat in den Operational-Status zu setzen.
Bootstrap: Versucht, das EtherCAT-Slave-Gerat in den Bootstrap-Status zu setzen.

Clear Error: Versucht, das Fehlerflag zu I6schen. Wenn ein Slave-Gerat nicht in einen anderen Status
wechselt, setzt es das Fehlerflag. Zum Beispiel befindet sich ein Slave-Gerat gerade im Status Pre-
Operational, dann fordert der Master den Safe-Operational-Status an. Wenn das Slave-Gerat nicht in Safe-
Operational wechselt, setzt es das Fehlerflag. Der aktuelle Status wirde als "ERR PREOP" angezeigt. Nach
dem Driicken der Schaltflache "Clear Error" wird das Fehlerflag geldscht und der aktuelle Status wird wieder
als "PREOP" angezeigt.
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Current State: Aktueller EtherCAT-Status des Slave-Gerats.

Requested State: EtherCAT-Status, auf den der Master den Slave zu setzen versucht.

DIl Status:

Der Data Link Layer (DLL) Status enthalt Statusinformationen zu den einzelnen Ports (A, B und C) eines
Slave-Gerats. Es sind vier verschiedene Werte fiir den DLL-Status mdglich:

Status Beschreibung

Carrier / Open Kein Carrier-Signal am Port vorhanden, der Port ist aber offen.
Carrier / Closed Kein Carrier-Signal am Port vorhanden und der Port ist geschlossen
Carrier / Open Carrier-Signal ist am Port vorhanden und der Port ist offen.

Carrier / Closed

Carrier-Signal ist am Port vorhanden, der Port ist aber geschlossen.

EtherCAT-Slave-Gerat Registerkarte "Mailbox":

Wenn das EtherCAT-Slave-Geréat ein oder mehrere Mailbox-Protokolle unterstutzt, erscheint die zusatzliche
Registerkarte "Mailbox". In diesem Dialog werden die unterstltzten Mailbox-Protokolle aufgelistet, und die
Konfiguration der Mailbox kann geandert werden.
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General | EtherCAT | Frocess Data| Malbok | Startup | CoE - Oniine | Orline

M ailbiow Paling Ethernet aver EtherCAT [Eok]
(] Cyclic i

CaNapen over EtherCAT [Cof)

State Change
= : 500 Inbo Support

M ailbow Configuration

[ Special Boatstrap Config

Outdckd fhes: |041800

In Addr [hex) 08F6 File &ccess over EtherCAT [Fof)

Out Size == In Size
Ll DHDDFE | Servo Dive Profle over EtherCAT [SoE]

ADS Infa ADS Port 172.16.2.131.2.1, Port 1004

Mailbox Polling:
Zyklisch: Wenn das Kontrollkdstchen angewahlt ist, liest der Master zyklisch die Mailbox aus.

Zykluszeit (ms): Wenn das Kontrollk&stchen ,Zyklisch“ angewabhlt ist, gibt dieser Wert an, wie oft der Master
die Mailbox des Slaves ausliest.

Statusanderung: Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, Gberprift der Master ein Statusbit des
Slaves um festzustellen, ob ungelesene Daten in der Mailbox zur Verfiigung stehen. Nur dann liest der
Master die Mailbox aus. Dieser Modus ist effizienter als der zyklische Modus, weil der Master den Status der
Mailboxen mehrerer Slaves mit einem einzigen EtherCAT-Kommando (LRD) uberprufen kann.

CANOpen tiber EtherCAT(CoE): Wenn dieses Kontrollkdstchen angewahlt ist, unterstiitzt der Slave das
Mailbox-Protokoll "CANopen over EtherCAT (CoE)".

SDO Info Support: Wenn dieses Kontrollkdstchen angewahlt ist, kann das Objektverzeichnis des Slave-
Gerates vom Master geladen werden.
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Dateizugriff Giber EtherCAT (FoE): Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, unterstiitzt der Master das
Mailbox-Protokoll "File access over EtherCAT (FoE)".

Servo Drive over EtherCAT(SoE): Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, unterstltzt der Slave das
Mailbox-Protokoll "Servo Drive over EtherCAT".

Konfiguration..: Offnet einen Dialog zur Konfiguration des Mailbox-Protokolls "Servo drive over EtherCAT".

ADS Info: ADS-Identifizierung des EtherCAT-Slave-Gerates. Die ADS Net id entspricht der Netld [P 205]
des EtherCAT-Geréates, der ADS Port entspricht der festen Adresse des EtherCAT-Geréates (siehe
EtherCAT Addr). Mit Hilfe von ADS kdnnen Sie mit der Mailbox des Slave-Gerates kommunizieren (zum
Beispiel SDO Upload Request).

Registerkarte EtherCAT-Slave-Gerét "CoE-Online™:

Wenn das EtherCAT-Slave-Gerat ein oder mehrere CANopen over EtherCAT(CoE)-Protokolle unterstitzt,
erscheint die zusatzliche Registerkarte "CoE-Online". Diese Registerkarte ermdglicht es dem Benutzer, den
Inhalt des Objektverzeichnisses des Slaves (SDO-Upload) einzusehen und den Inhalt eines Objekts im
Verzeichnis zu andern (SDO-Upload).

General EtherE&T F‘rnn::essData Ma|I|:u:|:-: Startup E'I'E Unline |Eln||ne

[ Update List ] [ ] &uto Update

[ Select Dichionan... ] !ﬂll[ll:niects

e Mame Flags W allg o
+- 14010 T#PD0 002 mapping R » 24
18100 T«PD0 017 mapping R s
+- 100000 S hupe RO »d
+- 10130 St 3 P00 assign [inputs] R R
+-3101:0 puts ROF $ 24
+ 31020 |rputts ROF » 24

4040 Froducer codeword R (000 (0]
+- 4041:0 A0C raw value RO i
+- 40420 Calibration data R v 24

+- 4061:0 Feature bits R/ 2R
+- 40620 User scale R/ ¥ 2¢
= 40E5 Filter settings A0Hz FIR (0]

40030 Producer codeward R (w0000 (D)

+ 4081:0 A0C raw value RO »1¢
+ 40820 Calbration data R/ » 24
+- 4041:0 Feature bits R/ » 24
+ 40820 User scale R/ » 24
+- B401:0] |rpts ROPF ya

(2]

Objekt Listenansicht:
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Spalte Beschreibung
Index Index und Subindex des Objekts.
Name Name des Objekts.
Flags RW  |Das Objekt kann ausgelesen werden, und es kdnnen Daten in das Objekt geschrieben
werden.
RO Das Objekt kann ausgelesen werden, aber es ist nicht mdglich, Daten in das Objekt zu
schreiben.
P
Wert Wert des Objekts.

Update List: Aktualisiert alle in der Listenansicht angezeigten Objekte.

Auto Update: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird der Inhalt der Objekte automatisch
aktualisiert.

Select Dictionary...: Offnet den Dialog Select Dictionary. Hier kann man festlegen, welche Objekte in der
Listenansicht angezeigt werden.

Select Dictionary

(%) Driine - via SO0 Information

[ Cancel ]

i appable Dbjects [RxPDO)
Mappable Objects [TePDO]
Backup Objects
Settings Objects

() Offine - via EDS File

[ |
| DIOWEE..
|

Online - via SDO Information: Wenn dieses Kontrollkastchen angewahlt ist, wird die Liste der im
Objektverzeichnis des Slaves enthaltenen Objekte vom Slave Gber SDO-Informationen hochgeladen. In der
Listenansicht unten kann man angeben, welche Art von Objekten hochgeladen werden soll.

Offline - via EDS-Datei: Wenn dieses Kontrollkastchen angewahilt ist, wird die Liste der im
Objektverzeichnis enthaltenen Objekte aus einer vom Benutzer bereitgestellten EDS-Datei gelesen.
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EtherCAT-Slave-Gerit Registerkarte "Startup™:

Die Registerkarte "Startup" wird angezeigt, wenn das Slave-Gerét Uber eine Mailbox verfugt und entweder
das Protokoll CANopen over EtherCAT(Coe) oder das Protokoll Servo Drive over EtherCAT(SoE)
unterstitzt. Mit Hilfe der Registerkarte "Startup” kann der Benutzer sehen, welche Download-Anforderungen
beim Start an die Mailbox gesendet werden. Es ist auch mdéglich, neue Mailboxanfragen in die Listenansicht
aufzunehmen. Die Download-Anforderungen werden in der gleichen Reihenfolge an den Slave gesendet,
wie sie in der Listenansicht angezeigt werden.

Gerneral | EtherCaT | Process Data | Mailbox | Startup | CoE - Online | Online

Tranzition | Protocol [nidex Data Commet
<P5> CoE O1C12:0 =00 [0 clear zm pdos (0101 2]
<P5z CoE 01C13:0 =00 (0] clear zm pdos [0x1C1 3]
PS> CoE 010731 01400 [BESE) download pdo 0x1C13:07 ...
PS> CoE 010732 01407 [BEST) download pda 0x1C13:02 ...
<P5> CoE 01C13:0 =02 [2] dovwnload pdo Ox1 C13 count
e
Spalte Beschreibung
Transition Ubergang gesendete Anfrage. Dies kann entweder Pre-Operational bis Safe-Operational

(PS) oder Safe-Operational bis Operational (SO) sein. Wenn der Ubergang in "<>"
eingeschlossen ist (z. B. <PS>), ist die Mailbox-Anfrage fest und kann vom Benutzer nicht
geandert oder geldscht werden.

Protokoll Mailbox Protokoll.
Index Index des Objekts.
Daten Daten, die auf das Objekt heruntergeladen werden.

Kommentar |Beschreibung der an die Mailbox gesendeten Anfrage.

Nach oben: Bewegt die markierte Anfrage in der Liste um eine Position nach oben.
Nach unten: Bewegt die markierte Anfrage in der Liste um eine Position nach unten.

Neu..: Flgt der Liste eine neue Mailbox-Download-Request hinzu, die wahrend des Starts gesendet werden
soll.

Loschen...: Loscht das ausgewahlte Element

Bearbeiten...: Editiert eine existierende Anfrage.

11.3.10.1.1 Dialog Erweiterte Einstellungen

Um die 'Erweiterten Einstellungen' eines EtherCAT-Slave-Gerats zu 6ffnen, wahlen Sie den Slave in der
Baumansicht des Systemmanagers aus und 6ffnen Sie die Registerkarte 'EtherCAT' auf der rechten Seite.
Klicken Sie auf "Erweiterte Einstellungen...", um den Dialog "Erweiterte Einstellungen" zu 6ffnen. Die
folgenden Dialoge sind im Dialog 'Erweiterte Einstellungen' enthalten:
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Dialog Beschreibung
Allgemein |Verhalten [» 376] Allgemeine Einstellungen Verhalten

FMMU/SM [» 377] Der Dialog "FMMU/SM" zeigt die aktuelle Konfiguration der
FMMUs und Sync-Manager an und erméglicht es dem
Benutzer, diese Konfigurationen zu &ndern.

Init Kommandos Zeigt die vom Master wahrend eines bestimmten
ZustandslUbergangs gesendeten Init-Kommandos an.

Distributed |Einstellungen [» 382] Mit Hilfe des Dialogs "Distributed Clock Einstellungen" kann
Clock der Benutzer das Referenzuhr-Gerat auswahlen und die
Sync-Signale des Slaves konfigurieren.
ESC E?PROM Smart View Zeigt den Inhalt des E2PROMSs an.
Access [» 374]
Hex View Zeigt den Inhalt des E2PROMs im Hex-Format an.

FPGA Ermoglicht dem Benutzer das Auslesen des aktuellen FPGA
und die Aktualisierung des FPGA.

Speicher [»_374] Der Speicher-Dialog ermdglicht es dem Anwender, Daten aus
dem Speicher des EtherCAT-Slave-Controllers auszulesen
und in diesen zu schreiben.
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Verhalten-Dialog

Advanced Settings

- General
= vior

X]

[ JUse LRD/LWR instead of LR

FMML | 5M Startup Checking Etate Machine
- Init Commands [ ] Check Vendor Ids Ao Restore States
- Distributed Clock .
5 ESC Access [] Chieck Praduct Codes Relrit after Carnm. Enor
= EXPROM [ Check Revision Numbers
3 Smart.ﬂiew [] Check Serial Numbers
oo Hex Yiew
- FPGA
Memary Process Data Irfo Data

[melude State

Inchude wC State Bit Inclide Ads Address

YWatchdog
[ Enatle

’ 0K H Cancel l

Startup Uberpriifungen: Der Benutzer kann festlegen, welche Slave-Informationen vom Master wahrend
des Starts Uberprift werden sollen.

+ Uberpriife Vendor Ids: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, priift der Master, ob die Vendor Id des
Slave-Gerats mit der konfigurierten Gbereinstimmt.

+ Uberpriife Produktcodes: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, priift der Master, ob der
Produktcode des Slave-Gerats mit dem konfigurierten tbereinstimmt.

+ Uberpriife Revisionsnummern: Wird dieses Kontrollkistchen aktiviert, priift der Master, ob die
Revisionsnummer des Slave-Gerats mit der konfigurierten Ubereinstimmt.

+ Uberpriife Seriennummern: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, priift der Master, ob die
Seriennummer des Slave-Gerats mit der konfigurierten Gbereinstimmt.

Status Maschine:

+ Auto Status Wiederherstellung: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, versucht der EtherCAT-
Master, den Zustand des Slaves automatisch wiederherzustellen. Wechselt ein EtherCAT-Slave-Geréat
vom Fehlerzustand (ERR SAFE-OP, ERR OP usw.) in einen giltigen Zustand (SAFE-OP, OP usw.),
versucht der EtherCAT-Master, das Gerat auf den aktuellen Zustand des Masters zu setzen.

* Relnit nach Komm. Fehler: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, setzt der Master den Slave nach
einem Kommunikationsfehler zuriick auf "Init".
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Prozessdaten:

* Nutze LRD/LWR statt LRW: Wird dieses Kontrollkdstchen aktiviert, wird ein LRD-Kommando (Logical
Read) zum Auslesen der Eingange dieses Geréts und ein LWR-Kommando (Logical Write) zum
Schreiben von Daten auf die Ausgange dieses Gerats verwendet. Andernfalls wird ein LRW-
Kommando (Logical Read Write) zum Auslesen der Eingange und Schreiben von Daten in die
Ausgange verwendet.

+ WC State Bit(s) einfligen: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird dem Slave-Gerat eine
Eingangsvariable hinzugefugt, die Working Counter des EtherCAT-Slave-Gerats anzeigt:

=™ Term 2 (EL2004)
$| Charnel 1
$| Charnel 2
$| Charnel 3
| Charnel 4
§ Westate

[ ] ][]

Dialog FMMU/SM

Der Dialog "FMMU/SM" zeigt die aktuelle Konfiguration der FMMUs und Sync-Manager an und erméglicht es
dem Benutzer, diese Konfigurationen zu andern.
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Advanced Settings

m

| Genetal
- Behavior
- Topology
- R
“Init Commands
[=J- Distribited Clock
- Settings
[=-ESC Arcess
[=}-E2PROM
- Smart View
L e View
-~ FPGA
= Memary

L Start

0x00080000.0

Length

1

0:0000000.0 &

L EndBit F Start Flags

0 008000  RE
7 01000  RE

Delete..

Start

01800
Ow15FE
01000
01100

Length

246
246
0
b

Data b aster

000010026 (1w/PE)
000010022 [RPE)
0x00000024 (/P

0<00010020 (3RPE)

Delate..

[.

aK H Cancel l

Die erste Listenansicht zeigt die Konfiguration der FMMUs

Spalte Beschreibung

L Start Legt fest, von welcher logischen Adresse an, die FMMU anfangt, die Daten abzubilden. Das
Start-Bit wird gemaf der Nummer, die dem Punkt folgt gesetzt. (OXnnnnnnnnn.StartBit.)

Length Legt fest, wie viele Bytes von der logischen Adressierung abgebildet werden.

L EndBit End-Bit der logischen Adresse. Soll die logische Adresse auf ein Byte konfiguriert werden,
dann muss das Start-Bit auf 0 (L Start = Oxnnnnnnnn.0) eingestellt werden und muss dieser
Eintrag auf 7 gesetzt werden.

P Start Legt die physikalische Adresse fest, auf die die logische Adresse zeigt.

Die zweite Listenansicht zeigt die Konfiguration des Sync Managers:

Spalte Beschreibung

Start Legt fest, von welcher Adresse ausgehend der SyncKanal aktiv ist.

Length Lange des SyncKanals in Bytes. Falls die Lange 0 ist, ist der SyncKanal nicht aktiviert.

Data Konfigurationsdaten, die zum SyncManager geschrieben werden.
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Smart View

Der Dialog Smart View zeigt die im E2Prom des EtherCAT-Slave-Controllers gespeicherten Einstellungen an.
Um den binaren Inhalt des E?Prom anzuzeigen, wahlen Sie den Dialog Hex View.

Advanced Settinps

=) Gemeral
. Behavior
- Tapology Config Data [evaluated from ESC) Device |dentity [hes)
ML 5 EPROM Size Byte} | 128 v Vendorld 0400000002
- e Init Commanids T —
5 Distributed Clock PDI Type: 5P save ¥ o Code 2 |
G e ———
| osehm [] Devics Emulation [state machine emulatior) Rievisan No: 0x00000000 |
[=F-ESC Arcess e
5 EPROM 5P/ 8216 pC Interface Cerial Mo |IJ:-:IJIJDEIEIIJIJD |
O Vi [1BUSY OpenDrain [ BUSY High Active
- HexView [INT OpenDrain [JINT High Active Produtheviion:  ELTS200000000 |
- FRGA
gl 32 Bit Interface Mt
[]WD OpenDrain ~ []WD High Active HE A Fof
[ input Latch (ke
Bootstrap Configuration
Sync Signal Configuration Dut Start/Length: ‘IJ | ‘IJ '|

[ 15YNCO Dpen Drain - [] 5YNCO High Active —
|1y Start/Length: ‘IJ | ‘IJ |
[]SYNCOEnabled  []SYNCOta PDIIRG —
[ 15YNCT OpenDrain - []SYNCT High Active —
Standard Configuration

[]5YNCT Enabled ] 5YMC1 taPDIIRG . S
Out Start/Length: |E144 |

[mpulse Length [l :EI ‘

In Stat/Length 60|

Wite EFROM.. | | Fead EEPROM.. |

[, ak H Cancel l

E2Prom schreiben...: Offnet den Dialog "EEPROM schreiben":
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Write EEPROM

tvallable EEPROM Descriptions: [ ] Shiow Hidden Devices 0K
ELGONT Schnittstelle (R5232) [15 Bute] (ST 0+1] ELA0-0000-3332 A
ELGOM Schnittstelle (R5232) [15 Bute] ELA0M-0000-9355 "
ELGROT 1 Port Swatch [Ethemet] ELAR1-0000-9935
ELGE731 Profibus Master (12 MBaud) ELG731-0000-9955
ELG731-0010 Prafibus Slave [12 MBaud) ELG731-0010-9955
ELEYA1 CAMopen Master ELE751-0000-3335
ELG7R2 DeviceM et Master ELA7H2-0000-9355
EL330016 K. Dig. Ein-fbusgang EL 38001200000
EL3300 1681t pC [BusyHA InkHA) EL3300-0810-000
EL3300 168t pC (BusyHA InkLA) EL3300-0802-0001
EL3300 168t pC (BusyLA IntHA) EL3800-0808-0001
EL3300 6Bt pC [BusyLA InkLA] EL3300-0800-0001
EL3300 32 K. Dig. Ausgand EL3300-1400-0001
EL9800 32 k. Dig. Ausgang EL 380014000002
EL3300 32 K. Dig. Ausgang EL3300-1400-0003
EL3300 32 K. Dig. Einganag EL3800-1000-0001
EL3300 8Bit pC [Busy:HA InkHA) EL3300-0910-000
EL3300 88t pC [BusyHA InkLA) EL3300-0302-0001
EL3300 88it pC [BuswLA IntHA) EL3800-0308-0001
EL 3300 88t pC [BusyLA InkLA] EL3300-0300-000
EL3800 551-5lave (FIC Dema] EL3800-0500-0002
EL3800 551-5lave EL3800-0500-000
F5001-8100 Encoder FRB001-0000-9355

W Browse...

Um eine EEProm-Beschreibung in das Gerat zu schreiben, wahlen Sie eine Beschreibung in der
Listenansicht aus und driicken Sie OK.

E?Prom lesen...: Ermdglicht es dem Benutzer, den Inhalt des E?Proms im Binarformat zu speichern.

Der Memory-Dialog ermdglicht es dem Anwender, Daten aus dem Speicher (DPRAM) des EtherCAT-Slave-
Controllers auszulesen und in diesen zu schreiben. Die folgende Listenansicht zeigt den Speicher des
EtherCAT-Slave-Controllers. Der Start-Offset ist gleich dem Wert, der im Eingabefeld "Start Offset"
konfiguriert wurde. Jeder Eintrag zeigt ein Register (2 Byte) an. Wenn der Systemmanager eine
Beschreibung fiir ein Register hat, wird diese in der Spalte "Offs" der Listenansicht angezeigt. Um einen
Wert in ein Register zu schreiben, muss man das Feld "Dec", "Hex" oder "Char" des Registers bearbeiten.
Nach der Auswahl eines anderen Registers oder dem Setzen des Fokus auf ein anderes Steuerelement im
Dialog wird der bearbeitete Registerwert rot angezeigt und die Schaltflache "Write" wird aktiviert. Nun kann
man die "Write"-Schaltflache driicken, um die Daten in den Slave zu schreiben.
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Memory

Advanced Settings

= General
- Behavior .
- Tapology Shat Offet a0 [ ] duto Reload
'. IF:;ItMCU Dl{lnfnhln i Lenagth: i_'DdDEI - Compact Yigw /it
=) Distributed Clock. Working Counter [1—‘
- Settings R
[= ESC Acress Offs Dec |Hex Char A
= EHPROM 0000 SocCom Rev/Type 257 0101 .
:Z:r;:ﬁw 0002 SocCom Buld 2 [z ]..
;-FPGF\ 0004 SMFMIL Crit 1026 040z
L 0006 DPRAM Size 4 0004
0005 Features 0 nooo
0010 Phys Addh 100+ O3
0020 Reqgister Protect 0 'IJIJDEI
0030 Access Protect 0 'IJIJDEI
0100 SocCom Chrl 0 0oao i =
0110 SocCom Status 657 Ll
0120 Device Chrl i lIJIJDS
0130 Device Status g 000G
0134 Device Status Code 0 'DDDEI
0140 POI Cttl 5 lIJIJDS
0150 POI gl 0 lDDDEI
0152 POICRg2 0 lIJIJDEI
0154 POICFg 3 0 nooa
0160 Inputlatch Mask L 0 IIJIJDEI
0162 Inputlatchd Mask H 0 lDDDEI b

o J o

Start Offset: Startadresse des ersten Registers, das in der Listenansicht angezeigt werden soll. Das Format
der Nummer ist hexadezimal.

Length: Lange der anzuzeigenden Daten in Bytes. Das Format der Nummer ist hexadezimal. Die maximale
Lange betragt 0400(=1024).

Working Counter: Konnte der Master erfolgreich in den Slave schreiben oder von ihm lesen, ist der
Working Counter 1, andernfalls ist er O.

Auto Reload: Wird dieses Kontrollkastchen aktiviert, wird der Speicher zyklisch ausgelesen.

Compact View: Wird dieses Kontrollkdstchen markiert ist, werden nur die Register angezeigt, fir die der
Systemmanager eine Beschreibung hat.

Write: Es wird versucht, die geanderten Registereintrage (rot dargestellt) in den Slave zu schreiben.
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11.3.10.1.2 Distributed Clocks Einstellungen

Um den Dialog 'Distributed Clock Einstellungen' zu 6ffnen, 6ffnen Sie den 'Erweiterte Einstellungen [P 374]'
Dialog des EtherCAT-Slave-Gerats und wahlen Sie den Eintrag 'Distributed Clock/Einstellungen' in der
Baumansicht des Dialogs:

Advanced Settings E‘
[#- General
=) Distributed Clack
. Setlings Reference Clack
[£-ESC Acress Reterence Clack Device: |Term1 (ELS300] ‘

Cycle Time [us) !EDEIIJ |

Cyclic Mode

Enable
SYNC O

®Pel. CockCoce  y2 v CockTimelist 10000 J
() User Defined Shift Time [us): 1 -‘

Enable SYNC

SNC 1

SYNC 0 Cycke ¥ w| CxeTmeps 300 |
ShitTmefush 1000 |

Enable SYNC 1

’ 0K H Cancel l

Reference Clock:

+ Reference Clock Device: Zeigt den Namen des EtherCAT-Slave-Gerats an, das als Referenzuhr
verwendet wird. Wenn das linke Kontrollkastchen aktiviert ist, wird dieses Slave-Gerat als Referenzuhr-
Gerat verwendet. Wenn bereits ein anderes Slave-Gerat als Referenzuhr eingestellt ist, ist das
Kontrollkdstchen deaktiviert. Um dieses Gerat als Referenzuhr einstellen zu kdnnen, musste man das
aktuelle Referenzuhr-Gerat auswahlen und das Kontrollkastchen "Reference Clock Device" im obigen
Dialog deaktivieren.

» Cycle Time (ps): Die Zykluszeit der Referenzuhr in Mikrosekunden. Dieser Wert kann nur gelesen
werden. Um die Zykluszeit der Referenzuhr zu andern, wahlen Sie das aktuelle Referenzuhr-Gerat in
der Baumansicht des Systemmanagers aus und 6ffnen Sie das Fenster "Distributed Clocks Andern Sie
dann die Einstellungen fir SYNC 0 entsprechend.
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Cyclic Mode:

» Enable: Aktiviert/deaktiviert den zyklischen Modus. Wenn das Kontrollkastchen "Enable" aktiviert ist,
sind die Einstellungen fir SYNC 0 und SYNC 1 aktiviert.

« SYNC 0:
Hier kann man die Zykluszeit und die Shiftzeit des SYNC 0 Signals einstellen. Wenn das aktuelle Gerat
das Referenzuhr-Gerat ist (Kontrollkastchen "Reference Clock Device" aktiviert), wird die Zykluszeit
der Referenzuhr auf denselben Wert wie die Zykluszeit von SYNC 0 gesetzt.

o Task Cycle (wenn Referenzuhr-Gerat) : Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird die
Zykluszeit von SYNC 0 auf ein Vielfaches der Task-Zykluszeit gesetzt. Der Multiplikator kann in
dem Kombinationsfeld neben dem Kontrollkastchen festgelegt werden.

o oder Ref. Clock Cycle (wenn kein Referenzuhr-Gerat): Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist,
wird die Zykluszeit von SYNC 0 auf ein Vielfaches der Zykluszeit der Referenzuhr gesetzt. Der
Multiplikator kann in dem Kombinationsfeld neben dem Kontrollkastchen festgelegt werden.

o Anwenderdefiniert: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, kann die Zykluszeit vom Benutzer
im Eingabefeld "Zykluszeit (us)" definiert werden.

o Cycle Time (ps): Die Zykluszeit des SYNC 0-Signals in Mikrosekunden. Wenn das
Kontrollkastchen "Anwenderdefiniert" nicht aktiviert ist, ist dieser Wert schreibgeschitzt.

o Shift Time (pus): Shiftzeit in Mikrosekunden zwischen dem Task-Zyklus (wenn Referenzuhr-Gerat)
oder Referenzuhr-Zyklus und dem SYNC 0-Signal.

o Enable SYNC 0: Aktiviert/deaktiviert das SYNC 0 Signal. Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert
ist, ist das SYNC 0-Signal aktiviert.

« SYNC 1:
Hier kann man die Zykluszeit und die Shiftzeit des SYNC 1-Signals einstellen. Die Zykluszeit ist immer
ein Vielfaches der Zykluszeit des SYNC 0-Signals.

o Task Cycle (wenn Referenzuhr-Gerat) : Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird die
Zykluszeit von SYNC 1 auf ein Vielfaches der Zykluszeit von SYNC 0 gesetzt. Der Multiplikator
kann in dem Kombinationsfeld neben dem Kontrollkastchen festgelegt werden.

o Cycle Time (ps): Die Zykluszeit des SYNC 1-Signals in Mikrosekunden.
o Shift Time (ps): Shiftzeit zwischen dem SYNC 1 und dem SYNC 0-Signal in Mikrosekunden.

o Enable SYNC 1: Aktiviert/deaktiviert das SYNC 1-Signal. Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert
ist, ist das SYNC 1-Signal aktiviert.

Der erste Schritt besteht darin, das EtherCAT-Slave-Gerat einzustellen, das als Referenzuhr verwendet
werden soll. Dies sollte normalerweise das erste Slave-Gerat sein ( Auto Inc Addr. = 0 ), das am EtherCAT-
Master-Gerat angeschlossen ist.

Referenzuhr-Gerat einstellen

1. Wahlen Sie in der Baumansicht des Systemmanagers das erste EtherCAT-Slave-Gerat, das mit dem
Master verbunden ist, aus. .

TwinCAT 2 Version: 1.6 383



Referenz BEGKHOFF

2. Wahlen Sie dann die Registerkarte "EtherCAT" dieses Gerats:

-y Untitled - TwinCAT System Manager
Fie Edit Actions Wiew Options Help
DewHd =4 s BE

it B8] SYSTEM - Configuration

P S a/HR R ® e EQ W oD

I C - Configuration :_G_@gr_a_li EtherE.f-‘«T-% Process Dats ,;.Elnline!
: ! PLC - Configuration , ,
: # Cam - Configuration Type: ‘ELSEDD 32 Ch Dig. Output [Build »= 21) |
= A 10 - Confguration Product/Revison: | EL3300-1400-0002 |
Cil ?g g:::i:i (EtherCAT) Auto Inc Addr: |1
| o= Device -Image EtherCAT Addi: [] ‘ [ fdvanced Settings. . ]

E %TInputs

® § Outputs

= B Term 1 (EL300)

@ @ ByteD

R N0

- ® §Byte2

- # §Byte3

E§ Westate

= Term 2 (EK1100)
#® Term 3 (EL2004)
# B Tem 4 (EL2004)
# % Tems (EL3152)
® § Tem6 (ELI014)
w B Tem 7 (EL2004)

B Term @ (EL9010)

e i"ﬁ Mappings

bttp: v beckhoff. de/englishedefault htm ?E therCAT EL 3800 him

Ready Local (172,16.2,131.1.1)  [eliefilel]

3. Klicken Sie auf die Schaltflache "Erweiterte Einstellungen...", um das Dialogfeld "Erweiterte
Einstellungen" zu 6ffnen.

4. Wahlen Sie in der Baumansicht den Punkt "Distributed Clocks/Einstellungen” (siehe Distributed Clock
Einstellungen [P _382]) in den "Erweiterten Einstellungen"”.
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5.

Aktivieren Sie das Kontrollkastchen "Reference Clock Device", um dieses Geréat als Referenzuhr
einzustellen:

Advanced Settings |Z|
[#- General
[=- Distributed Clock
. - Seltings Reference Clock
[#-ESC Access Reference Clock Device: ‘Term 1 [EL9R00) ‘

Cpcle Tine (us) (5000 |

Cyclic Mod

[ser Defined St Time (] |0 -‘

Enable 5YWC 0

SYNCT

e ] S BT
T T ] e 5 Pt dem 10
il | R g uzle e (pel R0

Chift Time (uz)

Enahle 5YHC T

L aK H Canicel I

Standardmafig ist die Zykluszeit der Referenzuhr auf die Task-Zykluszeit eingestellt. Um diese Zykluszeit zu
andern, muss man die Zykluszeit des SYNC 0-Signals andern (siehe Distributed Clock Einstellungen

[».382]).

Konfigurieren der SYNC 0- und SYNC 1-Signale

Jetzt kdnnen wir die SYNC 0- und SYNC 1-Signale der anderen EtherCAT-Slave-Gerate einstellen:

1.

ok~ ownN

Wahlen Sie das EtherCAT-Slave-Gerat aus, fur das Sie die SYNC 0- und SYNC 1-Signale aktivieren
mochten

Zur "EtherCAT"-Seite dieses Gerats gehen

Den Dialog "Erweiterte Einstellungen" 6ffnen

Wahlen Sie im Dialog "Erweiterte Einstellungen" den Eintrag "Distributed Clock/Einstellungen”.
Aktivieren Sie den zyklischen Modus, indem Sie "Enable" aktivieren.
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6. Aktivieren Sie das SYNC 0-Signal, indem Sie "Enable SYNC 0" aktivieren:

Advanced Settings

[#- General
=) Distributed Clock
e

[#-ESC Access

X]

Reference Clock
Reference Clack Device:

Cyclic Mode

Enable
SYMCD

(%) Task Cycle
() User Defined
Enable 5YHC 1

SYNC1
SYMC 0 Cycle

[ ] Enable SYNC 1

ne

hd

\Tenn1[ELsaum

Cycle Time [pa;

Cycle Time [ps)
Shift Time [pe]

’E s | Cycle Time (us)

Shift Time (pe]

10000

10000 ]
oo
oo
P ]

aK ” Cancel I

7. Stellen Sie die gewlinschte Zykluszeit und Shiftzeit des SYNC 0-Signals ein (siehe Distributed Clock
Einstellungen [P_382]). Standardmalfig ist die Zykluszeit gleich der Zykluszeit der Referenzuhr. Um

eine andere Zykluszeit einzustellen, kann man den Multiplikator im Kombinationsfeld "Ref. Clock

Cycle" andern.

Wenn auch SYNC 1 erforderlich ist:
8. aktivieren Sie "Enable SYNC 1".

9. Stellen Sie die gewlinschte Zykluszeit und Shiftzeit des SYNC 1-Signals ein (siehe Distributed Clock
Einstellungen [»_382]). Die Zykluszeit von SYNC 1 ist immer ein Vielfaches der Zykluszeit des

SYNC 0-Signals. Zuséatzlich kdnnen Sie eine Shiftzeit zwischen dem SYNC 0- und SYNC 1-Signal

einstellen.

11.3.11

USB Interface

Nachfolgend aufgefihrte Gerate mit USB-Anschlul3, werden aktuell von TwinCATunterstutzt:
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USB - Teilnehmer ("Boxen™) Beschreibung

BK9500 [» 300] Beckhoff USB Buskoppler

Control Panel (USB) [» 301] Beckhoff Control Panel / Control Panel PC CP68xx / CP78xx
, CP63xx

, CP64xx und CP65xx
mit DVI und USB-Interface

11.4 Busklemmen / Feldbus Box

Kontextmenii

f Klemme Einfligen...
'H' klemme Lozchen...

Klemme Einfiigen... <Einfg>

Flgt eine weitere Klemme vor der momentan markierten Klemme ein. Es 6ffnet sich der entsprechende
Dialog.

Klemme Loschen... <Entf>

Loscht die momentan markierte Klemme.

Digitale Klemmen

Digitale Klemmen erzeugen automatisch dem jeweiligen Typ entsprechende Bit-Variablen. Diese Variablen
sind in Kanalen angeordnet, deren Anzahl vom Typ der Klemme abhangig sind.

Variablen

SRR B =i 7 (KL1002)
-8 Kanall
- %l Eingang
-8 Kanal2
-1 Eingang

Links ist beispielhaft die Baumansicht der digitalen Eingangsklemme KL1002 mit zwei Kanalen dargestellt.
Es sind zwei Kanale erzeugt worden, die jeweils eine binare Eingangsvariable beinhalten.

Karteireiter "Variablen"
Y anablen |

Kanal1... | |
Kanalz.. | |
Rerazn]
e |

Die Verknipfung der einzelnen Variablen kann ber den Karteikartenreiter "Variablen" tibersichtlich fir alle
Variablen gleichzeitig erfolgen. Natirlich bleibt die Méglichkeit erhalten, die Verknlpfung Uber das
Kontextmeni oder die Karteiansicht der jeweiligen Variablen durchzufihren.
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Kanal 1...: Offnet den Verknipfungsdialog fiir die binére Variable des ersten Kanals.

Kanal 2...: dito.

Analoge Klemmen

Analoge Klemmen erzeugen automatisch dem jeweiligen Typ entsprechende Variablen. Diese Variablen
sind in Kanalen angeordnet, deren Aufbau und Anzahl vom Typ der Klemme abhangig sind.

Variablen

Elernme 3 [KL4032)
-8 Kanall

. &1 Status

----- &1 Daten Ein
----- %] Kontrolle
Pohe &/ Daten Aus
=-§ Kanal2

----- &1 Status

----- &1 Daten Ein
----- %] Kontrolle
----- &] Datenbuz

Links ist beispielhaft die Baumansicht der analogen Ausgangsklemme KL4032 mit zwei Kanalen dargestellt.
Es sind zwei Kanale erzeugt worden, die jeweils zwei Eingangs- und zwei Ausgangsvariablen besitzen (/0
Lightbus und Profibus).

Analoge Ein- und Ausgangsklemmen besitzen pro Kanal ein Statusbyte (8 Bit Eingang), ein
Eingangsdatenwort (16 Bit Eingang), ein Kontrollbyte (8 Bit Ausgang) und ein Ausgangsdatenwort (16 Bit
Ausgang). Beim InterBus-S entfallen das Status- und Kontrollbyte.

Die Anzahl der angebotenen Variablen pro Kanal ist abhangig vom verwendeten Feldbus!

Karteireiter "Kanal X"

K.anal 1 | k.anal 2 I

Status... I I
Daten Ein... | I

F.ontrolle... I I
Daten.-’-‘-.us...l I

Die Verknupfung der einzelnen Variablen eines Kanals kann tber den Karteikartenreiter "Kanal X"
Ubersichtlich fur alle Variablen gleichzeitig erfolgen. Natdrlich bleibt die Mdglichkeit erhalten, die
VerknUpfung tUber das Kontextmeni oder die Karteiansicht der jeweiligen Variablen durchzuflhren.

Status...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir das Statusbyte.
Daten Ein...: Offnet den Verknlpfungsdialog fiir das Eingangsdatenwort.
Kontrolle...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir das Kontrollbyte.

Daten Aus...: Offnet den Verkniipfungsdialog fiir das Ausgangsdatenwort.
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11.4.1

Beckhoff Busklemmen - Ubersicht Signaltypen

Eine Ubersicht (iber die verschiedenen Beckhoff Busklemmen kénnen mit Hilfe der Links in der folgenden
Tabelle erreicht werden. Die spezifische Busklemme kann dann innerhalb der jeweiligen Kategorie selektiert

werden.

Kategorie

Kurzbeschreibung

Busklemmen - Digital Input

Klemmen fur 5V, 12V, 24V, 120 V und 230 V
Eingangsspannungspegel, Zahler, ...

Busklemmen - Digital Output

Klemmen fir 5V, 24 V Ausgangspannungspegel,
Relais, Triac, PWM, Schritt-/DC-
Motoransteuerung, ...

Busklemmen - Analog Input

Klemmen fiir diverse analoge Eingangspegel,
Widerstandssensoren, Thermoelemente,
Leistungsmessung, ...

Busklemmen - Analog Output

Klemmen fiir diverse analoge Ausgangspegel

Busklemmen - Sonderfunktionen
o KL/KS5xxx: Winkel-/Wegmessung
e KL/KS6xxx: Kommunikation

e KL8xxx: Handbedienmodule

Klemmen zur Wegerfassung, Kommunikation,
Elektronische Motorschutzrelais, ...

Safety-Klemmen KLx90x

TwinSAFE Busklemmen: Eingangs-, Ausgangs und
Safety-Logik-Busklemme

Systemklemmen KL/KS9xxx

Klemmen zur Potenzialeinspeisung, ...

Sonderklemmen KL/KSxxxx-yyyy

Applikationsspezifisch angepasste Klemmen und

Sondervarianten

Weitere Informationen dazu finden Sie auf unserer Webseite unter Busklemmen.

11.4.2

Beckhoff EtherCAT-Klemmen - Ubersicht Signaltypen

Eine Ubersicht (iber die verschiedenen Beckhoff EtherCAT-Klemmen kénnen mit Hilfe der Links in der
folgenden Tabelle erreicht werden. Die spezifische EtherCAT-Klemme kann dann innerhalb der jeweiligen

Kategorie selektiert werden.

Kategorie

EtherCAT-Klemmen - Digital Input

Klemmen fur5V, 12V, 24V, 120 V, 230 V
Eingangsspannungspegel, Zahler, ...

EtherCAT-Klemmen - Digital Output

Klemmen fir 5V, 24 V Ausgangspannungspegel,
Relais, Triac, PWM, ...

EtherCAT-Klemmen - Analog Input

Klemmen fiir diverse analoge Eingangspegel,
Widerstandssensoren, Thermoelemente,
Leistungsmessung, ...

EtherCAT-Klemmen - Analog Output

Klemmen fiir diverse analoge Ausgangspegel

EtherCAT-Klemmen - Sonderfunktionen

e EL/ES5xxx: Winkel-/Wegmessung

» EL/ES6xxx: Kommunikation

« EL/ELM7xxx: kompakte Antriebstechnik

Klemmen zur Wegerfassung, Kommunikation,
Motion, ...

EtherCAT-Klemmen - Systemklemmen EL/ES9xxx

Klemmen zur Potenzialeinspeisung, ...
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12 Anhang

121 Anhang A: Feldbus Know-How

12.1.1 PROFIBUS-Verkablung

Ein PROFIBUS-Kabel (bzw. ein Kabel-Segment bei Verwendung von Repeatern) kann mit ein paar
einfachen Widerstandsmessungen Uberprift werden. Dazu sollte das Kabel von allen Stationen abgezogen
werden:

1. Widerstand zwischen A und B am Anfang der Leitung: ca. 110 Ohm

2. Widerstand zwischen A und B am Ende der Leitung: ca. 110 Ohm

3. Widerstand zwischen A am Anfang und A am Ende der Leitung: ca. 0 Ohm
4. Widerstand zwischen B am Anfang und B am Ende der Leitung: ca. 0 Ohm

5. Widerstand zwischen Schirm am Anfang und Schirm am Ende der Leitung: ca. 0 Ohm

Falls diese Messungen erfolgreich sind, ist das Kabel in Ordnung. Wenn trotzdem noch Bus-Stérungen
auftreten, liegt es meistens an EMV-Stérungen, dann sollten die Installationshinweise der PROFIBUS-
Nutzer-Organisation beachtet werden (www.profibus.com).

12.1.2 CANopen

CANopen

CANopen ist eine weit verbreitete CAN-Anwendungsschicht, die im CAN-in-Automation Verband entwickelt
und inzwischen zur internationalen Normung angenommen wurde.

Geratemodell

CANopen besteht aus der Protokolldefinition (Kommunikationsprofil) so wie den Gerateprofilen, die den
Dateninhalt fir die jeweilige Gerateklasse normieren. Zur schnellen Kommunikation der Ein- und
Ausgangsdaten dienen die Prozessdatenobjekte (PDO) [P 392]. Die CANopen Gerateparameter und
Prozessdaten sind in einem Objektverzeichnis strukturiert. Der Zugriff auf beliebige Daten dieses
Objektverzeichnisses erfolgt Uber die Servicedatenobjekte (SDO). Weiter gibt es einige Spezialobjekte (bzw.
Telegrammarten) fur Netzwerkmanagement (NMT), Synchronisation, Fehlermeldungen etc.
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kormmunikation Anplikatian
Chjektverzeichnis

| Statu=maschine |, ,I Statu=maschine |

e 1

Ppplikations
Objekt

& Foplikations ™, =
- Objekt 7
2t PoO i
é =]
o [f FOO Ppplikations ™, . o
Objekt
. ROO

J

Ppplikations ™, .
a1 SWMC 4 - Objekt

Kommunikationsarten
CANopen definiert mehrere Kommunikationsarten fir die Ein- und Ausgangsdaten (Prozessdatenobjekte):

« Ereignisgesteuert [» 394]: Telegramme werden versendet, sobald sich der Inhalt geandert hat. Hier
wird nicht standig das Prozessabbild, sondern nur die Anderung desselben Ubertragen.

« Zyklisch synchron [»_394]: Uber ein SYNC Telegramm werden die Baugruppen veranlasst, die vorher
empfangenen Ausgangsdaten zu Gbernehmen und neue Eingangsdaten zu senden.

+ Angefordert [» 394]: Uber ein CAN Datenanforderungstelegramm werden die Baugruppen veranlasst
ihre Eingangsdaten zu senden.

Die gewlinschte Kommunikationsart wird Gber den Parameter "Transmission Type [P 392]" eingestellt.

Gerateprofil

Die Beckhoff CANopen Gerate unterstiitzen alle E/A- Kommunikationsarten und entsprechen dem
Gerateprofil fir digitale und analoge Ein-/Ausgabebaugruppen (DS401).

Ubertragungsraten

Neun Ubertragungsraten von 10 kBaud bis 1 MBaud stehen fiir unterschiedliche Buslangen zur Verfligung.
Durch die effektive Nutzung der Busbandbreite erreicht CANopen kurze Systemreaktionszeiten bei
vergleichsweise niedrigen Datenraten.

Topologie

CAN basiert auf einer linienférmigen Topologie. Die Anzahl der Teilnehmer pro Netz ist dabei von CANopen
logisch auf 128 begrenzt, physikalisch erlaubt die aktuelle Treiber-Generation bis zu 64 Knoten in einem
Netzsegment. Die bei einer bestimmten Datenrate maximal moégliche Netzausdehnung ist durch die auf dem
Busmedium erforderliche Signallaufzeit begrenzt. Bei 1 MBaud ist z.B. eine Netzausdehnung von 25 m, bei
50 kBaud eine Netzausdehnung von 1000 m mdglich. Bei niedrigen Datenraten kann die Netzausdehnung
durch den Einsatz von Repeatern erhoht werden, diese ermdglichen auch den Aufbau von Baumstrukturen.

Buszugriffsverfahren

CAN arbeitet nach dem Verfahren Carrier-Sense Multiple Access (CSMA), d.h. jeder Teilnehmer ist
bezlglich des Buszugriffs gleichberechtigt und kann auf den Bus zugreifen, sobald dieser frei ist (Multi-
Master-Buszugriff). Der Nachrichtenaustausch ist dabei nicht Teilnehmerbezogen sondern
Nachrichtenbezogen. Das bedeutet, dass jede Nachricht mit einem priorisierten Identifier eindeutig
gekennzeichnet ist. Damit beim Verschicken der Nachrichten verschiedener Teilnehmer keine Kollisionen
auf dem Bus entstehen, wird beim Start der Datenlibertragung eine bitweise Busarbitrierung durchgefihrt.
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Die Busarbitrierung vergibt die Busbandbreite an die Nachrichten in der Reihenfolge ihrer Prioritat, am Ende
der Arbitrierungsphase belegt jeweils nur ein Busteilnehmer den Bus, Kollisionen werden vermieden und die
Bandbreite wird optimal genutzt.

Konfiguration und Parametrierung

Mit dem TwinCAT System Manager kénnen alle CANopen Parameter komfortabel eingestellt werden. Fiir
die Parametrierung der Beckhoff CANopen Gerate mit Konfigurationstools dritter Hersteller steht ein eds-File
(electronic data sheet) auf der Beckhoff Website zur Verfligung.

Zertifizierung

Die Beckhoff CANopen Gerate verfuigen Uber eine leistungsfahige Protokollimplementierung und sind vom
CAN-in- Automation Verband (CiA) zertifiziert.

12.1.21 Prozessdatenobjekte (PDO)

Einfliihrung

Bei vielen Feldbussystemen wird standig das gesamte Prozessabbild tibertragen - meist mehr oder weniger
zyklisch. CANopen ist nicht auf dieses Kommunikationsprinzip beschrankt, da CAN durch die Multi-Master
Buszugriffsregelung auch andere Moglichkeiten bietet: die Prozessdaten werden bei CANopen nicht im
Master/Slave-Verfahren Ubertragen, sondern folgen dem Produzenten/Konsumenten-Modell ("Producer-
Consumer"). Hierbei sendet ein Busknoten seine Daten von sich aus (Producer), beispielsweise durch den
Eintritt eines Ereignisses getriggert; alle anderen Knoten hdren mit und entscheiden anhand des Identifiers,
ob sie sich fir dieses Telegramm interessieren und verarbeiten es entsprechend (Consumer).

Bei CANopen werden die Prozessdaten in Segmente zu maximal 8 Byte aufgeteilt. Diese Segmente heil3en
Prozessdatenobjekte (PDOs). Die PDOs entsprechen jeweils einem CAN-Telegramm und werden Uber
dessen spezifischen CAN-Identifier zugeordnet und in ihrer Prioritat bestimmt. Man unterscheidet Empfangs
(Receive-, Rx-) PDOs und Sende- (Transmit-, Tx-)PDOs, wobei die Bezeichnung jeweils aus Geratesicht
erfolgt: eine Ein-/Ausgabebaugruppe sendet ihre Eingangsdaten mit TxPDOs, und empfangt die
Ausgangsdaten in den RxPDOs. Diese Bezeichnung wird im TwinCAT System Manager beibehalten.

Kommunikationsparameter

Die PDOs kénnen je nach Applikationsanforderung mit unterschiedlichen Kommunikationsparametern
versehen werden. Wie alle CANopen Parameter stehen auch diese im Objektverzeichnis des Gerates, auf
sie kann Uber die Service Daten Objekte zugegriffen werden. Die Parameter fur die Empfangs-PDOs stehen
bei Index 0x1400 (RxPDO1) und folgende, bis zu 512 RxPDOs kénnen vorhanden sein (Bereich bis Index
0x15FF). Entsprechend finden sich die Eintrage fir die Sende-PDOs bei Index 0x1800 (TxPDO1) bis
0x19FF (TxPDO512).

Far den Prozessdatenaustausch stehen auf den Buskopplern bzw. Feldbus Box Baugruppen jeweils 16
RxPDO und TxPDOs zur Verfugung (bei den Economy und LowCost Kopplern BK5110 und LC5100 sowie
den Kompakt Box Modulen sind es jeweils 5 PDOs, da diese Gerate Uber weniger Prozessdaten verfiigen).

Fir jedes vorhandene Prozessdatenobijekt ist ein zugehoériges Kommunikationsparameter-Objekt vorhanden.
Der TwinCAT Systemmanager ordnet die eingestellten Parameter automatisch den jeweiligen
Objektverzeichniseintrdgen zu. Im Folgenden werden diese Eintrdge samt ihrer Bedeutung fur das
Kommunikationsverhalten der Prozessdaten erldutert.

PDO Identifier

Der wichtigste Kommunikationsparameter eines PDOs ist der CAN-Identifier (auch Communication Object
Identifier, COB-ID genannt). Er dient zur Identifizierung der Daten und bestimmt deren Prioritat beim
Buszugriff. Fur jedes CAN-Datentelegramm darf es nur einen Sendeknoten (Producer) geben; da CAN
jedoch alle Nachrichten im Broadcast-Verfahren sendet kann ein Telegramm wie beschrieben von beliebig
vielen Knoten empfangen werden (Consumer). Ein Knoten kann also seine Eingangsinformation mehreren
Busteilnehmern gleichzeitig zur Verfligung stellen - auch ohne Weiterleitung durch einen logischen
Busmaster. Der Identifier steht in Subindex 1 des Kommunikationsparametersatzes. Er ist als 32-Bit Wert
kodiert, wobei die niederwertigsten 11 Bits (Bit 0...10) den eigentlichen Identifier enthalten. Die Datenbreite
von 32 Bit erlaubt auch den Eintrag von 29 Bit Identifiern nach CAN 2.0B, allerdings beziehen sich die
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Default-ldentifier [» 401] stets auf die Ublichere 11Bit-Variante. Allgemein geht CANopen sparsam mit den
zur Verfugung stehenden Identifiern um, sodass der Einsatz der 29Bit-Variante auf Sonderanwendungen
beschrankt bleibt. Uber das héchstwertige Bit (Bit 31) I&sst sich das Prozessdatenobjekt aktivieren bzw.
abschalten.

Hier finden Sie eine komplette |dentifier-Liste [»_403].

PDO Linking

Im System der Default-ldentifier kommunizieren alle Knoten (hier: Slaves) mit einer Zentrale (Master), da
kein Slave-Knoten per Default auf die Sende-ldentifier eines anderen Slave-Knotens hort).

Master
RPOC 1 _M
REDC 2 M Slave X
il RPDO 1 X
RPDO_3 M Bilfcat
RPDO 4 M o
e TPDO_1_X
TPDO_3_M el L
TPDO 4 M Slave ¥
= RPDO 1Y
RPDO 2 Y
"TPDO 1Y
TPDO 1Y
Device Y
Device X
RFDO_ 1Y
RPDO_1_X RPDO 2 Y
RPDO 7 X i
TPDO 1Y
TPDO 1 X Device Z TPDO 2 Y

RFDO 1 7
RFDO 2 7

TPDC 1 7

Default Identifier Verteilung: Master/Slave PDO Linking: Peer to Peer

Wenn das Consumer-Producer Modell der CANopen PDOs zum direkten Datenaustausch zwischen Knoten
(ohne Master) genutzt werden soll, so muss die Identifierverteilung entsprechend angepasst werden, damit
der TxPDO-Identifier des Producers mit dem RxPDO-Identifier des Consumers Ubereinstimmt. Dieses
Verfahren nennt man PDO Linking. Es ermdglicht beispielsweise den einfachen Aufbau von elektronischen
Getrieben, bei denen mehrere Slave-Achsen gleichzeitig auf den Ist-Wert im TxPDO der Master-Achse

horen.

PDO Kommunikationsarten: Uberblick

CANopen bietet vielfaltige Moglichkeiten, die Prozessdaten zu tbertragen (siehe auch: Hinweise zur PDO
Parametrierung [»_397])
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Ereignisgesteuert

Das "Ereignis" ist die Anderung eines Eingangswertes, die Daten werden sofort nach dieser Anderung
verschickt. Durch die Ereignissteuerung wird die Busbandbreite optimal ausgenutzt, da nicht standig das
Prozessabbild, sondern nur die Anderung desselben bertragen wird. Gleichzeitig wird eine kurze
Reaktionszeit erreicht, da bei Anderung eines Eingangswertes nicht erst auf die nachste Abfrage durch
einen Master gewartet werden muss.

Gepollt

Die PDOs kdénnen auch durch Datenanforderungstelegramme (Remote Frames) gepollt werden. Auf diese
Art kann etwa das Eingangsprozessabbild bei ereignisgesteuerten Eingangen auch ohne deren Anderung
auf den Bus gebracht werden, beispielsweise bei einem zur Laufzeit ins Netz aufgenommenen Monitor- oder
Diagnosegerat. Das zeitliche Verhalten von Remote Frame und Antworttelegramm hangt von den
verwendeten CAN-Controllern ab (Bild8): Bausteine mit integrierter kompletter Nachrichtenfilterung
("FullCAN") beantworten ein Datenanforderungstelegramm in der Regel direkt und versenden sofort die im
entsprechenden Sendebuffer stehenden Daten - dort muss die Applikation dafiir Sorge tragen, dass die
Daten standig aktualisiert werden. CAN-Controller mit einfacher Nachrichtenfilterung ("BasicCAN") reichen
die Anforderung dagegen an die Applikation weiter, die nun das Telegramm mit den aktuellen Daten
zusammenstellen kann. Das dauert 1anger, dafiir sind die Daten "frisch". Beckhoff verwendet CAN Controller
nach dem Basic CAN Prinzip.

Da dieses Gerateverhalten flir den Anwender meist nicht transparent ist und zudem noch CAN-Controller in
Verwendung sind, die Remote Frames Uberhaupt nicht unterstiitzen, kann die gepollte Kommunikationsart
nur bedingt flr den laufenden Betrieb empfohlen werden.

Synchronisiert

Nicht nur bei Antriebsanwendungen ist es sinnvoll, das Ermitteln der Eingangsinformation sowie das Setzen
der Ausgange zu synchronisieren. CANopen stellt hierzu das SYNC-Objekt zur Verfligung, ein CAN-
Telegramm hoher Prioritdt ohne Nutzdaten, dessen Empfang von den synchronisierten Knoten als Trigger
fur das Lesen der Eingadnge bzw. fur das Setzen der Ausgange verwendet wird.

- Communication Cycle Period — R

: s synchronous window: length
sSync Sync

iEingénge. Eﬁusgs’mge.é Eingdnge, : Ausginge

lstwerte | Sollwerte | 8 istwerte | Solwerte |

A A
-

U

Eingange beim SYMNC Alsgange heim
ermitteln nachsten SYMNC setzen

394 Version: 1.6 TwinCAT 2



BECKHOFF

Anhang

PDO Ubertragungsart: Parametrierung

Der Parameter PDO Ubertragungsart bzw. Transmission Type legt fest, wie das Versenden des PDOs
ausgelost wird bzw. wie empfangene PDOs behandelt werden:

Ubertr.-Art Zyklisch Azyklisch Synchron Asynchron Nur RTR
0 X X

1-240 X X

241-251 - reserviert -

252 X X

253 X X

254, 255 X

Azyklisch Synchron

PDOs der Ubertragungsart 0 arbeiten synchron, aber nicht zyklisch. Ein RxPDO wird erst nach Empfang des
nachsten SYNC-Telegramms ausgewertet. Damit lassen sich beispielsweise Achsgruppen nacheinander mit
neuen Zielpositionen versehen, die alle beim nachsten SYNC giltig werden - ohne dass standig Stutzstellen
ausgegeben werden miissen. Ein Gerat, dessen TxPDO auf Ubertragungsart 0 konfiguriert ist, ermittelt
seine Eingangsdaten beim Empfang des SYNC (synchrones Prozessabbild) und sendet sie anschlie3end,
falls die Daten einem Ereignis entsprechen (beispielsweise eine Eingangsanderung) eingetreten ist. Die
Ubertragungsart 0 kombiniert also den Sendegrund "ereignisgesteuert” mit dem Sende- (und méglichst
Sample-) bzw. Verarbeitungs-Zeitpunkt "SYNC-Empfang".

Zyklisch Synchron

Bei Ubertragungsart 1-240 wird das PDO zyklisch gesendet: nach jedem "n-ten" SYNC (n=1...240). Da die
Ubertragungsart nicht nur im Netz, sondern auch auf einem Geréat kombiniert werden diirfen, kann so z.B.
ein schneller Zyklus fiur digitale Eingénge vereinbart werden (n=1), wahrend die Daten der Analogeingange
in einem langsameren Zyklus tbertragen werden (z.B. n=10). RxPDOs unterscheiden in der Regel nicht
zwischen den Ubertragungsarten 0...240: ein empfangenes PDO wird beim nachsten SYNC-Empfang gliltig
gesetzt. Die Zykluszeit (SYNC-Rate) kann iberwacht werden (Objekt 0x1006), das Gerat reagiert bei SYNC-
Ausfall dann entsprechend der Definition des Gerateprofils und schaltet z.B. seine Ausgéange in den
Fehlerzustand.

Die CANopen PC-Karten CIFx0 senden stets ereignisgesteuert - auch wenn die Ubertragungsart im Bereich
von 1-240 eingestellt ist. Dieses Verhalten entspricht etwa der Ubertragungsart 0. Die PC-Karten FC510x
unterstutzen die Zyklisch Synchrone Ubertragungsart vollstandig.

Nur RTR

Die Ubertragungsarten 252 und 253 gelten fiir Prozessdatenobjekte, die ausschlieRlich auf Anforderung
durch ein Remote Frame Ubertragen werden. 252 ist synchron: beim Empfang des SYNCs werden die
Prozessdaten ermittelt, gesendet werden sie nur auf Anforderung. 253 ist asynchron, hier werden die Daten
standig ermittelt und auf Anforderung verschickt. Diese Ubertragungsart wird von den Beckhoff PC-Karten
nicht unterstutzt.

Asynchron

Die Ubertragungsarten 254 + 255 sind asynchron oder auch ereignisgesteuert. Bei Ubertragungsart 254 ist
das Ereignis herstellerspezifisch, bei 255 im Gerateprofil definiert. Im einfachsten Fall ist das Ereignis die
Veranderung eines Eingangswertes - es wird also jede Werteanderung Ubertragen.

Inhibit Zeit

Uber den Parameter "Inhibit-Zeit" kann ein "Sende-Filter" aktiviert werden, der die Reaktionszeit bei der
relativ ersten Eingangsénderung nicht verléangert, aber bei unmittelbar darauffolgenden Anderungen aktiv ist.
Die Inhibit-Zeit (Sendeverzogerungszeit) beschreibt die Zeitspanne, die zwischen dem Versenden zweier
gleicher Telegramme mindestens abgewartet werden muss. Wenn die Inhibit-Zeit genutzt wird, so kann die
maximale Busbelastung und damit die Latenzzeit im "worst case"-Fall ermittelt werden.
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Request | PDC 3 |
FDO 2 '
FOC1 | | DO T |
200 400 600 8O0 0 1000 1200 Wits

A |nhibit-Time

Transmmission ;

' PDO 1 PO 2| I PDO3 | PDO 1

Die Beckhoff PC-Karten FC510x kdnnen zwar die Inhibit-Zeit auf Slave-Geraten parametrieren, unterstlitzen
sie jedoch selbst nicht. Eine Spreizung der gesendeten PDOs (Sendeverzdgerung) ergibt sich automatisch
aus der gewahlten Zyklus-Zeit der SPS - und es macht wenig Sinn, die SPS schneller laufen zu lassen als
es die Busbandbreite zuldsst. Zudem kann die Busbelastung wirkungsvoll Gber die synchrone
Kommunikation beeinflusst werden.

Event Timer

Uber Subindex 5 der Kommunikationsparameter Iasst sich ein Ereignis-Timer (Event Timer) fir Sende-PDOs
festlegen. Der Ablauf dieses Timers wird als zusatzlich eingetretenes Ereignis fur das entsprechende PDO
gewertet, das PDO wird also dann gesendet. Wenn das Applikationsereignis wahrend einer Timer-Periode
auftritt, so wird ebenfalls gesendet und der Timer wird zurlickgesetzt .

Loplikation-
TP DD Ereigniz

Event-

Bei Empfangs-PDOs wird der Timer-Parameter dazu verwendet, die Uberwachungszeit fiir dieses PDO
anzugeben: Die Applikation wird benachrichtigt, wenn kein entsprechendes PDO innerhalb der eingestellten
Zeit empfangen wurde.

Hinweise zur PDO Parametrierung [P 397]

PDO Mapping

Unter PDO Mapping versteht man die Abbildung der Applikationsobjekte (Echtzeitdaten) aus dem
Objektverzeichnis in die Prozessdatenobjekte. Die CANopen-Gerateprofile sehen fiir jeden Geratetyp ein
Default-Mapping vor, das fir die meisten Anwendungen passend ist. So bildet das Default-Mapping fiir
digitale E/A einfach die Ein- bzw. Ausgange ihrer physikalischen Reihenfolge gemaR in die Sende- bzw.
Empfangs-Prozessdatenobjekte ab.

Im zweiten PDO finden sich die ersten 4 analogen Ein- bzw. Ausgénge. Dementsprechend werden diese
PDOs von den Beckhoff Feldbus 1/0 Modulen belegt - falls z.B. keine digitalen Ausgange vorhanden sind,
bleibt das RxPDO1 leer.

Bei den Kompakt Box Modulen ist die PDO-Belegung demnach durch die jeweilige Signalvariante bestimmt:
digitale Ein/Ausgangsdaten befinden sich in PDO1, analoge in PDO2, Sondersignale in PDO3.
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Die erweiterbaren 1/0 Baugruppen belegen die PDOs automatisch: der Koppler liest in der Aufstartphase

ein, welche Klemmen gesteckt sind bzw. welche Erweiterungs-Box Module vorhanden sind und ordnet die
Daten den PDOs zu. Hierbei werden digitale, analoge und Sonderklemmen unterschieden und die PDOs

jeweils "sortenrein" belegt. Es werden also keine unterschiedlichen Datentypen (z.B. digitale und analoge
Eingange) in ein PDO verpackt, sondern flr jeden weiteren Datentyp wird ein neues PDO begonnen.

Automatische PDO Belegung bei Beckhoff Buskopplern [» 399]

Die Default-PDOs flir Antriebe enthalten jeweils 2 Byte Steuer- bzw. Statuswort und Soll- bzw. Istwert fir die
betreffende Achse.

Das aktuelle Mapping kann Uber entsprechende Eintrage im Objektverzeichnis, die sogenannten Mapping-
Tabellen, ausgelesen werden . An erster Stelle der Mapping Tabelle (Subindex 0) steht die Anzahl der
gemappten Objekte, die im Anschluss aufgelistet sind. Die Tabellen befinden sich im Objektverzeichnis bei
Index 0x1600 ff. fur die RxPDOs bzw. 0x1AQO0ff fir die TxPDOs.

Ohject Dictionary
PDO Mapping wooech | xxh | Appl.Object 1
a 3
1ywh | ywh| B iyl | yyh | Appl. Object 2
2zzzzh| zzh| 16
3| xeeokh| xxh| 8 zzzzh |yyh| Appl.Chject 3

e

POO: | Appl.Ohj 2] Application Ohject 3 [ Appl.Ohj. 1

Dummy-Mapping

Eine weiteres Feature von CANopen ist das Mappen von Platzhaltern ("Dummy"- Eintrage). Als Platzhalter
dienen die im Objektverzeichnis hinterlegten Datentyp-Eintrage, die ja selbst nicht mit Daten versehen sind.
Sind solche Eintrage in der Mapping-Tabelle enthalten, so werden die entsprechenden Daten vom Gerat
nicht ausgewertet. Auf diese Art kdnnen beispielsweise mehrere Antriebe Uber ein einziges CAN-Telegramm
mit neuen Sollwerten versorgt werden oder Ausgange auf mehreren Knoten auch im ereignisgesteuerten
Modus gleichzeitig gesetzt werden.

12.1.2.2 PDO Parametrierung

Auch wenn die meisten CANopen-Netze in der Default-Einstellung und damit mit minimalem
Konfigurationsaufwand zufriedenstellend arbeiten, so sollte zumindest Giberprift werden, ob die vorhandene
Buslast vertretbar ist: 80% Busauslastung mag fiir ein rein zyklisch synchron arbeitendes Netzwerk
akzeptabel sein, flr ein rein ereignisgesteuertes Netz ist dieser Wert in der Regel zu hoch, da kaum
Bandbreite flr zusatzliche Ereignisse zur Verfliigung steht.

Applikationsanforderungen beriicksichtigen
Die Prozessdatenkommunikation sollte hinsichtlich einiger sich teilweise widersprechender
Applikationsanforderungen optimiert werden. Hierzu gehdren
» Geringer Parametrieraufwand - optimal sind brauchbare Defaultwerte
» Garantierte Reaktionszeit auf bestimmte Ereignisse
» Zykluszeit bei Regelvorgangen tber den Bus
« Sicherheitsreserven fur Busstérungen (gentgend Bandbreite flir Nachrichtenwiederholung)
* Maximale Baudrate - hangt von der maximalen Buslange ab
* Gewlnschte Kommunikationspfade - wer spricht mit wem

Der bestimmende Faktor ist meist die zur Verfiigung stehende Busbandbreite (Buslast).
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Baudrate

Allgemein wird man beginnen, die Baudrate so grofd zu wéhlen, wie es die Buslange erlaubt. Hierbei sollte
man berlcksichtigen, dass serielle Bussysteme grundsatzlich umso empfindlicher auf Stéreinflisse
reagieren, je hoher die Baudrate ist - es gilt also die Regel "so schnell wie nétig". 1000 kbit/s sind meist nicht
erforderlich und uneingeschrankt nur bei Netzwerken innerhalb eines Schaltschrankes ohne galvanische
Trennung der Busknoten empfehlenswert. Die Erfahrung zeigt auch, dass das Abschatzen der verlegten
Buskabellange haufig zu optimistisch erfolgt - die tatsachliche Kabellange also groRer ist.

Kommunikationsart bestimmen

Ist die Baudrate gewahlt, so gilt es nun die PDO Kommunikationsart(en) zu bestimmen. Diese haben
unterschiedliche Vor- und Nachteile:

+ Die zyklisch synchrone Kommunikation ergibt eine genau vorhersagbare Busbelastung und damit ein
definiertes Zeitverhalten - man kdnnte auch sagen, der worst case ist Standard. Sie ist einfach zu
konfigurieren: mit dem Parameter SYNC-Rate kann die Buslast global eingestellt werden. Die
Prozessabbilder werden synchronisiert: Eingdnge werden gleichzeitig gelesen, Ausgangsdaten
gleichzeitig gultig gesetzt - die Qualitat dieser Synchronisierung ist allerdings
implementierungsabhéangig. Die Beckhoff PC-Karten FC510x sind in der Lage, das CANopen
Bussystems mit den Zyklen der Anwendungsprogramme (SPS bzw. NC) zu synchronisieren.

Die garantierte Reaktionszeit ist bei der zyklisch synchronen Kommunikation immer mindestens so
grof} wie die Zykluszeit, und die Busbandbreite wird nicht optimal genutzt, da auch "alte", sich nicht
andernde Daten standig Ubertragen werden. Es ist aber mdglich, das Netz durch die Wahl
unterschiedlicher SYNC-Vielfacher (Transmission Types 1...240) zu optimieren und sich langsam
andernde Daten seltener zu Ubertragen als z.B. zeitkritische Eingdnge. Berucksichtigt werden sollte
jedoch, dass Eingangszustande, die kiirzer anstehen als die Zykluszeit, nicht unbedingt kommuniziert
werden. Ist dies gefordert, so sollten die entsprechenden PDOs fiir asynchrone Kommunikation
vorgesehen werden.

* Die ereignisgesteuerte, asynchrone Kommunikation ist optimal hinsichtlich Reaktionszeit und
Verwendung der Busbandbreite - man koénnte sie als "CAN pur" bezeichnen. Bei ihrer Wahl muss
allerdings berlicksichtigt werden, dass u.U. viele Ereignisse gleichzeitig auftreten und sich dann
entsprechende Verzogerungszeiten einstellen kdnnen, bis ein relativ niederpriores PDO verschickt
werden kann - eine seridse Netzwerkplanung erfordert demnach eine worst-case Betrachtung. Auch
muss, z.B. durch Verwendung der Inhibit Zeit [»_395], verhindert werden, dass ein sich standig
andernder Eingang mit hoher PDO Prioritat den Bus blockiert (Fachbegriff: "babbling idiot"). Aus
diesem Grund ist beispielsweise die Ereignissteuerung bei Analogeingangen im Gerateprofil per
Default abgeschaltet und muss gezielt aktiviert werden. Uber den Ablauf-Timer lassen sich Zeitfenster
fur die Sende-PDOs einstellen: Das Telegramm wird friihestens nach Ablauf der Inhibit-Zeit und
spatestens nach Verstreichen des Ablauf-Timers erneut gesendet.

* Parametriert wird die Kommunikationsart Gber den Transmission Type [» 392].

Es ist auch moglich, beide PDO Kommunikationsprinzipien zu kombinieren. So kann es beispielsweise
sinnvoll sein, die Soll- und Istwerte einer Achsregelung zyklisch synchron auszutauschen, wahrend
Endschalter oder die mit Grenzwerten versehene Motortemperatur mit ereignisgesteuerten PDOs Uberwacht
werden. So kombiniert man die Vorteile beider Prinzipien: Synchronitat der Achskommunikation und kurze
Reaktionszeit fiir Endschalter. Durch die dezentrale Grenzwertliberwachung wird trotz Ereignissteuerung
vermieden, dass der Temperatur-Analogwert standig zur Buslast beitragt.

Im genannten Beispiel kann es auch sinnvoll sein, die Identifierverteilung [P 401] gezielt zu beeinflussen, um
den Buszugriff durch die Prioritatsverteilung zu optimieren: die héchste Prioritdt bekommt das PDO mit den
Endschalterdaten, die niedrigste das mit den Temperaturwerten.

In aller Regel ist es aber nicht erforderlich, die Identifierverteilung anzupassen, um die Latenzzeit beim
Buszugriff zu optimieren. Dagegen muissen die Identifier verandert werden, um eine "masterlose"
Kommunikation zu ermdglichen (PDO Linking [»_393]). Im genannten Beispiel kdnnte je ein RxPDO der
Achsen denselben Identifier wie das TxPDO des Endschalters zugewiesen bekommen und dadurch eine
Veranderung des Eingangswertes verzdgerungsfrei empfangen.
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Buslast bestimmen

In jedem Fall ist es sinnvoll, die Buslast zu bestimmen. Doch welche Buslastwerte sind "zuléssig" bzw.
sinnvoll? Unterscheiden sollte man zunachst den kurzfristigen "Burst" von Telegrammen, bei dem eine
Anzahl CAN-Nachrichten direkt aufeinander folgt - kurzzeitig 100% Buslast. Das ist nur dann problematisch,
wenn die dadurch ausgeldste Folge von Empfangsinterrupts auf den CAN-Knoten nicht mehr abgearbeitet
werden kann, es also zu einem Datenuberlauf ("CAN-Queue-Overrun") kommt. Das kann bei sehr hohen
Baudraten (> 500 kBit/s) bei Knoten mit Software-Telegrammfilterung und relativ langsamen oder stark
ausgelasteten Microcontrollern vorkommen, wenn z.B. eine direkte Folge von Remote Frames (diese
enthalten keine Datenbytes und haben daher minimale Lange) auf dem Bus ist (bei 1 Mbit/s kann so alle 40
us ein Interrupt erzeugt werden; Beispiel: ein NMT-Master sendet alle Guarding-Anforderungen direkt
hintereinander). Durch geschickte Implementierung 1413t sich das Vermeiden, der Anwender sollte davon
ausgehen kdnnen, dass von den Gerateanbietern hierflir Sorge getragen wurde. Ein Burst-Zustand ist z.B.
direkt nach dem SYNC Telegramm voéllig normal: vom SYNC getriggert versuchen alle synchron arbeitenden
Knoten gleichzeitig Ihre Daten zu senden, es finden viele Arbitrierungsvorgange statt, die Telegramme
sortieren sich nacheinander in der Reihenfolge ihrer Prioritat auf den Bus. Das ist in der Regel unkritisch, da
es sich hier um Telegramme mit einigen Datenbytes handelt und die Telegrammfolge damit zwar eine
schnelle, aber tiberschaubare Folge von Empfangsinterrupts auf den CAN-Knoten auslost.

Unter Buslast versteht man meist den gemittelten Wert Gber mehrere Primarzyklen, also z.B. das Mittel Gber
100-500 ms. CAN, und damit CANopen, ist zwar in der Lage, nahe 100% Buslast auf Dauer zu bewaltigen,
aber dann steht keine Bandbreite fiir eventuelle Wiederholungen bei Storeinflissen, asynchrone
Fehlermeldungen, Parametrierung etc. zur Verfligung. Selbstverstandlich hat die vorherrschende Art der
Kommunikation einen groRen Einfluss auf die sinnvolle Buslast: ein komplett zyklisch synchron arbeitendes
Netz befindet sich ja bereits nahe am "worst case" Zustand und kann daher mit Werten von 70-80%
betrieben werden. Fir ein rein ereignisgesteuertes Netz ist diese Zahl nur schwer anzugeben: es muss hier
abgeschatzt werden, wie viele zusatzliche Ereignisse im Vergleich zum derzeitigen Anlagenzustand
auftreten kénnen und fiir wie lange das zu einem Burst fuhrt - also wie lange die relativ niederpriorste
Nachricht dann verzégert wirde. Ist dieser Wert von der Applikation her zulassig, so ist die aktuelle Buslast
akzeptabel. Als "Daumenwert" kann meist angenommen werden, dass ein ereignisgesteuertes Netz mit
30-40% Grundlast gentigend Reserven fur worst-case-Szenarien hat - diese Annahme macht aber eine
sorgfaltige Analyse nicht Uberflissig, wenn Verzdgerungen zu kritischen Anlagenzustéanden fihren kénnen.

Die Beckhoff PC Karten FC510x zeigen die Buslast Gber den System Manager ein. Diese Variable kann
auch in der SPS verarbeitet oder in der Visualisierung zur Anzeige gebracht werden.

Neben den Kommunikationsparametern ist natirlich die Datenbelegung der Prozessdatenobjekte
entscheidend: das PDO Mapping [P 396].

12.1.2.3 Automatisches PDO Mapping

BK51x0, IL23x0-B510

PDO1 und PDO2 werden, wie beschrieben, mit digitalen und analogen Prozessdaten belegt. Fiir jedes
weitere PDO geht der CANopen Knoten nach folgendem Verfahren vor und belegt die PDOs in der
folgenden Reihenfolge mit Prozessdaten:

1. Digitale E/As (wenn mehr als 64 vorhanden)

2. 1-Byte Sonderklemmen

3. Analoge E/As

4. 2-Byte Sonderklemmen

5. 3-Byte Sonderklemmen

6. ...10. 8-Byte Sonderklemmen

Datentypen werden nicht gemischt, es wird flr jeden neuen Datentyp ein neues PDO befiillt. Beispiel [» 400]

Das Vorgehen ist in untenstehendem Ablaufdiagramm dargestellt.
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Beispiel

Ein BK5120 CANopen Koppler verflgt insgesamt Uber 78 digitale Ein- und 48 digitale Ausgange, 6 analoge
Eingange und 10 analoge Ausgange, 1 SSI-Geber Interface (per default 2 x 2 Byte E), 1 serielle Schnittstelle
(per default je 2 x 2 Byte E+A) sowie ein Inkrementalencoderinterface (je 6 Byte E+A):

PDO Dateninhalt (Mapping) PDO Dateninhalt (Mapping)

RxPDO1 digitale Ausgange 1..48 TxPDO1 digitale Eingange 1..64

RxPDO2 analoge Ausgange 1..4 TxPDO2 analoge Eingange 1..4

RxPDO3 analoge Ausgéange 5..8 TxPDO3 digitale Eingange 65...78

RxPDO4 analoge Ausgange 9+10 TxPDO4 analoge Eingange 5+6

RxPDO5 2x2 serielle Schnittstelle TxPDO5 2x2 SSI+2x2 seriell

RxPDO6 6 Byte Encoder Aus TxPDO6 6 Byte Encoder Ein
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Anhang

Folgende Baudraten und Bittiming Register Einstellungen werden von den Beckhoff CANopen Geraten

121.2.4 Bit Timing
unterstitzt:

Baudrate BTRO BTR1
[kbaud]

1000 00 14
800 00 16
500 00 1C
250 01 1C
125 03 1C
100 43 2F
50 47 2F
20 53 2F
10 6F 2F

Die angegebenen Bit-Timing Register Einstellungen (BTRO, BTR1) gelten z.B. fiir die CAN-Controller Philips
82C200, SJA1000, Intel 80C527, Siemens 80C167, und andere. Sie sind fur maximale Buslange optimiert.

12.1.2.5

Default Identifier

Identifier Verteilung

CANopen sieht fur die wichtigsten Kommunikationsobjekte Default-Identifier vor, die aus der 7-Bit
Knotenadresse (Node-ID) und einem 4-Bit Function Code nachfolgendem Schema abgleiten werden:

11 Bit |dentifier

me s sy 6B 543 21

Function
Code MNode D

Fir die Broadcast-Objekte wird die Node-ID "0" eingesetzt. Damit ergeben sich folgende Default-ldentifier:

Broadcast Objekte

Objekt Funktion Function Code resultierende COB |Objekt fiir Comm.
ID hex / dez Parameter / Map-

ping
NMT Boot-Up 0/0x00/0 -/-
SYNC Synch. 1/0x80/ 128 0x1005 + 0x1006 / -

Peer-to-Peer Objekte

TwinCAT 2

Version: 1.6
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Objekt Funktion Function Code resultierende COB |Objekt fir Comm.
ID hex / dez Parameter / Map-

ping

Emergency Status / Fehler 1/0x81 - OxFF/ 129 - |- /-
255

PDO1 (tx) dig. Eingange 11/0x181 - Ox1FF / 385 |0x1800 / 0x1A00
- 511

PDO1 (rx) digitale Ausgange 100/0x201 - Ox27F/ 0x1400 / 0x1600
513-639

PDO2 (tx) analoge Eingange 101|0x281 - Ox2FF/ 0x1801 / 0x1A01
641-767

PDO2 (rx) Analoge Ausgange 110/0x301 - Ox37F/ 0x1401 / 0x1601
769-895

SDO (tx) Parameter 1011/0x581 - Ox5FF/ -/-
1409-1535

SDO (rx) Parameter 1100/0x601 - Ox67F/ -/-
1537-1663

Guarding Life-/Node-guarding 1110/0x701 - OX77F/ (0x100C, 0x100D,
1793-1919 0x100E)

@ Default Identifier

1 Bis zur CANopen Spezifikation Version 3 waren jeweils 2 PDOs mit Default-ldentifiern versehen.
Die Beckhoff Buskoppler entsprechen diesem Stand der Spezifikation. Ab Version 4 sind Default

Identifier fUr bis zu 4 PDOs vorgesehen.

Herstellerspezische Default Identifier fiir zusatzliche PDOs

Den zusatzlichen PDOs, die von den Beckhoff Buskopplern nach dem Standardschema befiillt werden, wird
kein Identifier zugeordnet. Der Anwender muss in das Objektverzeichnis einen Identifier fur diese PDOs
eintragen. Einfacher ist es, die belegten PDOs Uber das Objekt 0x5500 zu aktivieren.

Uber diesen Eintrag im Objektverzeichnis wird die Default-Identifierverteilung auf bis zu 11 PDOs

ausgedehnt. Es ergeben sich folgende Identifier:

Objekt Function Code resultierende COB ID resultierende COB ID
(hex) (dez)
PDO3 (tx) 111 0x381 - 0x3BF 897 - 959
PDO3 (rx) 1000 0x401 - 0x43F 1025 - 1087
PDO4 (tx) 1001 0x481 - 0x4BF 1153 - 1215
PDO4 (rx) 1010 0x501 - 0x53F 1281- 1343
PDOS5 (tx) 1101 0x681 - 0x6BF 1665 - 1727
PDO5 (rx) 1111 0x781 - Ox7BF 1921- 1983
PDO6 (tx) 111 0x1C1 - Ox1FF 449 - 511
PDO6 (rx) 1001 0x241 - 0x27F 577 - 639
PDO7 (tx) 1011 0x2C1 - Ox2FF 705 - 767
PDO7 (rx) 1101 0x341 - 0x37F 833 - 895
PDOS (tx) 1111 0x3C1- Ox3FF 961 - 1023
PDO8 (rx) 10001 0x441 - 0x47F 1089 - 1151
PDO9 (tx) 10011 0x4C1 - Ox4FF 1217 - 1279
PDO9 (rx) 10101 0x541 - Ox57F 1345 - 1407
PDO10 (tx) 10111 0x5C1 - Ox5FF 1473 - 1535
PDO10 (rx) 11001 0x641 - 0x67F 1601- 1663
PDO11 (tx) 11011 0x6C1 - Ox6FF 1729 - 1791
PDO11 (rx) 11101 0x741 - OX77F 1857 - 1919
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) Es ist darauf zu achten, dass der Index 0x5500 nicht genutzt wird, wenn Buskoppler mit mehr als 5
I_?DOs in Netzen mit Knotennummern >64 vorhanden sind, da es sonst zu Identifier-
Uberschneidungen kommen kann.

12.1.2.6 Identifier Gesamtliste

mit * gekennzeichnete Identifier werden auf den Buskopplern nach Beschreiben von Index 0x5500
herstellerspezifisch vergeben

0x201 [»_403] 0x301 [» 403] 0x401 [»_403] 0x501 [» 403] 0x601 [» 403] 0x701 [P 403]
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dez hex |Bedeutung dez hex |Bedeutung dez |hex |Bedeutung

0 0 NMT 874 36A |RxPDO7* Nd.42 |1430 |596 |SDO Tx Nd.22
128 80 SYNC 875 36B |RxPDO7* Nd.43 |1431 |597 |SDO Tx Nd.23
129 81 EMCY Nd.1 876 36C |RxPDO7* Nd.44 |1432 |598 |SDO Tx Nd.24
130 82 EMCY Nd.2 877 36D |RxPDO7* Nd.45 [1433 |599 |SDO Tx Nd.25
131 83 EMCY Nd.3 878 36E |RxPDO7*, Nd.46 |1434 |59A |SDO Tx Nd.26
132 84 EMCY Nd.4 879 36F |RxPDO7* Nd.47 |1435 |59B |SDO Tx Nd.27
133 85 EMCY Nd.5 880 370 |RxPDO7* Nd.48 [1436 |59C |SDO Tx Nd.28
134 86 EMCY Nd.6 881 371 RxPDO7* Nd.49 [1437 |59D |SDO Tx Nd.29
135 87 EMCY Nd.7 882 372 |RxPDO7* Nd.50 |1438 |59E |SDO Tx Nd.30
136 88 EMCY Nd.8 883 373 |RxPDO7* Nd.51 |1439 |59F |SDO Tx Nd.31
137 89 EMCY Nd.9 884 374 |RxPDO7* Nd.52 |1440 |5A0 |SDO Tx Nd.32
138 8A EMCY Nd.10 885 375 |RxPDO7* Nd.53 |1441 |5A1 |SDO Tx Nd.33
139 8B EMCY Nd.11 886 376 |RxPDO7* Nd.54 |1442 |5A2 |SDO Tx Nd.34

140 8C EMCY Nd.12 887 377 |RxPDO7*,Nd.55 1443 |5A3 |SDO Tx Nd.35
141 8D EMCY Nd.13 888 378 |RxPDO7*, Nd.56 (1444 |5A4 | SDO Tx Nd.36
142 8E EMCY Nd.14 889 379 |RxPDO7* Nd.57 |1445 |5A5 |SDO Tx Nd.37
143 8F EMCY Nd.15 890 37A |RxPDO7*, Nd.58 |1446 |5A6 |SDO Tx Nd.38
144 90 EMCY Nd.16 891 37B  |RxPDO7*, Nd.59 1447 |5A7 |SDO Tx Nd.39
145 91 EMCY Nd.17 892 37C |RxPDO7*, Nd.60 (1448 |5A8 |SDO Tx Nd.40
146 92 EMCY Nd.18 893 37D |RxPDO7* Nd.61 |1449 |5A9 |SDO Tx Nd.41
147 93 EMCY Nd.19 894 37E |RxPDO7* Nd.62 |1450 |5AA |SDO Tx Nd.42

148 94 EMCY Nd.20 895 37F |RxPDO7*,Nd.63 (1451 |5AB |SDO Tx Nd.43
149 95 EMCY Nd.21 897 381 TxPDO3*, Nd.1 1452 |5AC |SDO Tx Nd.44
150 96 EMCY Nd.22 898 382 |TxPDO3* Nd.2 1453 |5AD |SDO Tx Nd.45

151 97 EMCY Nd.23 899 383 |TxPDO3* Nd.3 1454 |5AE |SDO Tx Nd.46
152 98 EMCY Nd.24 900 384 |TxPDO3* Nd.4 1455 |5AF |SDO Tx Nd.47
153 99 EMCY Nd.25 901 385 |TxPDO3*, Nd.5 1456 |5B0 |SDO Tx Nd.48
154 9A EMCY Nd.26 902 386 |TxPDO3* Nd.6 1457 |5B1 |SDO Tx Nd.49
155 9B EMCY Nd.27 903 387 |TxPDO3* Nd.7 1458 |56B2 |SDO Tx Nd.50
156 9C EMCY Nd.28 904 388 | TxPDO3*, Nd.8 1459 |6B3 |SDO Tx Nd.51
157 9D EMCY Nd.29 905 389 |TxPDO3*, Nd.9 1460 |5B4 |SDO Tx Nd.52
158 9E EMCY Nd.30 906 38A |TxPDO3* Nd.10 (1461 [5B5 |SDO Tx Nd.53
159 9F EMCY Nd.31 907 38B |TxPDO3* Nd.11 |1462 |5B6 |SDO Tx Nd.54
160 A0 EMCY Nd.32 908 38C | TxPDO3* Nd.12 |1463 |5B7 |SDO Tx Nd.55
161 A1 EMCY Nd.33 909 38D |TxPDO3*, Nd.13 (1464 |5B8 | SDO Tx Nd.56
162 A2 EMCY Nd.34 910 38E |TxPDO3* Nd.14 1465 [5B9 | SDO Tx Nd.57
163 A3 EMCY Nd.35 911 38F |TxPDO3* Nd.15 |1466 |5BA |SDO Tx Nd.58
164 A4 EMCY Nd.36 912 390 |TxPDO3* Nd.16 |1467 |5BB |SDO Tx Nd.59
165 A5 EMCY Nd.37 913 391 TxPDO3*, Nd.17 1468 |5BC |SDO Tx Nd.60
166 A6 EMCY Nd.38 914 392 |TxPDO3* Nd.18 (1469 |5BD |SDO Tx Nd.61

167 A7 EMCY Nd.39 915 393 |TxPDO3* Nd.19 |1470 |5BE |SDO Tx Nd.62
168 A8 EMCY Nd.40 916 394 |TxPDO3* Nd.20 |1471 |5BF |SDO Tx Nd.63
169 A9 EMCY Nd.41 917 395 |TxPDO3* Nd.21 |1473 |5C1 |TxPDO10* Nd.1

170 AA EMCY Nd.42 918 396 |TxPDO3*, Nd.22 (1474 |5C2 |TxPDO10%, Nd.2
171 AB EMCY Nd.43 919 397 |TxPDO3* Nd.23 (1475 |5C3 |TxPDO10% Nd.3
172 AC EMCY Nd.44 920 398 |TxPDO3* Nd.24 |1476 |5C4 |TxPDO10* Nd.4
173 AD EMCY Nd.45 921 399 |TxPDO3* Nd.25 |1477 |5C5 |TxPDO10* Nd.5
174 AE EMCY Nd.46 922 39A |TxPDO3*,Nd.26 (1478 |5C6 |TxPDO10*, Nd.6
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dez hex |Bedeutung dez hex |Bedeutung dez |hex |Bedeutung

175 AF EMCY Nd.47 923 39B |TxPDO3* Nd.27 |1479 |5C7 |TxPDO10* Nd.7

176 BO EMCY Nd.48 924 39C |TxPDO3*, Nd.28 |1480 |5C8 |TxPDO10* Nd.8

177 B1 EMCY Nd.49 925 39D |TxPDO3* Nd.29 |1481 |5C9 |TxPDO10%* Nd.9

178 B2 EMCY Nd.50 926 39E |TxPDO3* Nd.30 |1482 |5CA |TxPDO10%* Nd.10

179 B3 EMCY Nd.51 927 39F | TxPDO3*, Nd.31 [1483 |5CB |TxPDO10*, Nd.11

180 B4 EMCY Nd.52 928 3A0 |TxPDO3*, Nd.32 |1484 |5CC |TxPDO10* Nd.12

181 B5 EMCY Nd.53 929 3A1 |TxPDO3* Nd.33 |1485 |5CD |TxPDO10* Nd.13

182 B6 EMCY Nd.54 930 3A2 |TxPDO3* Nd.34 |1486 |5CE |TxPDO10* Nd.14

183 B7 EMCY Nd.55 931 3A3 |TxPDO3* Nd.35 |1487 |5CF |TxPDO10* Nd.15

184 B8 EMCY Nd.56 932 3A4 |TxPDO3* Nd.36 |1488 |5D0 |TxPDO10* Nd.16

185 B9 EMCY Nd.57 933 3A5 |TxPDO3*, Nd.37 |1489 |5D1 |TxPDO10*, Nd.17

186 BA EMCY Nd.58 934 3A6 |TxPDO3* Nd.38 |1490 |5D2 |TxPDO10%* Nd.18

187 BB EMCY Nd.59 935 3A7 |TxPDO3* Nd.39 |1491 |5D3 |TxPDO10* Nd.19

188 BC EMCY Nd.60 936 3A8 |TxPDO3*, Nd.40 |1492 |5D4 |TxPDO10*, Nd.20

189 BD EMCY Nd.61 937 3A9 | TxPDO3*,Nd.41 [1493 |5D5 |TxPDO10*, Nd.21

190 BE EMCY Nd.62 938 3AA |TxPDO3*, Nd.42 |1494 |5D6 |TxPDO10*, Nd.22

191 BF EMCY Nd.63 939 3AB |TxPDO3*, Nd.43 |1495 |5D7 |TxPDO10* Nd.23

385 181 TxPDO1, DI, Nd.1 |940 3AC |TxPDO3* Nd.44 |1496 |5D8 |TxPDO10* Nd.24

386 182 |TxPDO1, DI, Nd.2 |941 3AD |TxPDO3*,Nd.45 |1497 |5D9 |TxPDO10*, Nd.25

387 183 |TxPDO1, DI, Nd.3 (942 3AE |TxPDO3* Nd.46 |1498 |5DA |TxPDO10* Nd.26

388 184  |TxPDO1, DI, Nd.4 |943 3AF |TxPDO3*, Nd.47 |1499 |5DB |TxPDO10* Nd.27

389 185 |TxPDO1, DI, Nd.5 [944 3B0 |TxPDO3* Nd.48 |1500 |5DC |TxPDO10* Nd.28

390 186 |TxPDO1, DI, Nd.6 [945 3B1 |TxPDO3*, Nd.49 |1501 |5DD |TxPDO10*, Nd.29

391 187 |TxPDO1, DI, Nd.7 [946 3B2 |TxPDO3* Nd.50 |1502 |5DE |TxPDO10*, Nd.30

392 188 |TxPDO1, DI, Nd.8 (947 3B3 | TxPDO3* Nd.51 [1503 |5DF |TxPDO10*, Nd.31

393 189 |TxPDO1, DI, Nd.9 [948 3B4 |TxPDO3* Nd.52 |1504 |5E0 |TxPDO10*, Nd.32

394 18A |TxPDO1, DI, 949 3B5 |TxPDO3* Nd.53 |1505 |5E1 |TxPDO10*, Nd.33
Nd.10

395 18B | TxPDO1, DI, 950 3B6 |TxPDO3* Nd.54 |1506 |5E2 |TxPDO10% Nd.34
Nd.11

396 18C |TxPDO1, DI, 951 3B7 |TxPDO3* Nd.55 |1507 |5E3 |TxPDO10*, Nd.35
Nd.12

397 18D |TxPDO1, DI, 952 3B8 |TxPDO3* Nd.56 |1508 |5E4 |TxPDO10*, Nd.36
Nd.13

398 18E | TxPDO1, DI, 953 3B9 |TxPDO3* Nd.57 |1509 |5E5 |TxPDO10*, Nd.37
Nd.14

399 18F |TxPDO1, DI, 954 3BA |TxPDO3* Nd.58 |1510 |5E6 |TxPDO10*, Nd.38
Nd.15

400 190 |TxPDO1, DI, 955 3BB |TxPDO3*, Nd.59 |1511 |5E7 |TxPDO10*, Nd.39
Nd.16

401 191 TxPDO1, DI, 956 3BC |TxPDO3*, Nd.60 |1512 |5E8 |TxPDO10%, Nd.40
Nd.17

402 192 |TxPDO1, DI, 957 3BD | TxPDO3* Nd.61 [1513 |5E9 |TxPDO10*, Nd.41
Nd.18

403 193 |TxPDO1, DI, 958 3BE |TxPDO3* Nd.62 |1514 |5EA |TxPDO10*, Nd.42
Nd.19

404 194  |TxPDO1, DI, 959 3BF |TxPDO3*, Nd.63 |1515 |5EB |TxPDO10%, Nd.43
Nd.20

405 195 |TxPDO1, DI, 961 3C1 |TxPDO8*, Nd.1 1516 |5EC |TxPDO10*, Nd.44
Nd.21
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dez hex |Bedeutung dez hex |Bedeutung dez |hex |Bedeutung

406 196 | TxPDO1, DI, 962 3C2 |TxPDO8*, Nd.2 1517 |5ED |TxPDO10*, Nd.45
Nd.22

407 197 | TxPDO1, DI, 963 3C3 |TxPDO8*, Nd.3 1518 |5EE |TxPDO10*, Nd.46
Nd.23

408 198 |TxPDO1, DI, 964 3C4 |TxPDOS8*, Nd.4 1519 |5EF |TxPDO10*, Nd.47
Nd.24

409 199 |TxPDO1, DI, 965 3C5 |TxPDO8*, Nd.5 1520 |5F0 |TxPDO10*, Nd.48
Nd.25

410 19A | TxPDO1, DI, 966 3C6 |TxPDO8*, Nd.6 1521 |5F1  |TxPDO10%, Nd.49
Nd.26

411 19B | TxPDO1, DI, 967 3C7 |TxPDO8*, Nd.7 1522 |5F2 |TxPDO10*, Nd.50
Nd.27

412 19C |TxPDO1, DI, 968 3C8 |TxPDO8*, Nd.8 1523 |5F3 | TxPDO10*, Nd.51
Nd.28

413 19D |TxPDO1, DI, 969 3C9 |TxPDO8*, Nd.9 1524 |5F4 |TxPDO10*, Nd.52
Nd.29

414 19E | TxPDO1, DI, 970 3CA |TxPDO8* Nd.10 |1525 |5F5 |TxPDO10*, Nd.53
Nd.30

415 19F | TxPDO1, DI, 971 3CB |TxPDO8* Nd.11 |1526 |5F6 |TxPDO10*, Nd.54
Nd.31

416 1A0 | TxPDO1, DI, 972 3CC |TxPDO8*, Nd.12 |1527 |5F7 |TxPDO10*, Nd.55
Nd.32

417 1A1  |TxPDO1, DI, 973 3CD |TxPDO8* Nd.13 |1528 |5F8 |TxPDO10*, Nd.56
Nd.33

418 1A2 |TxPDO1, DI, 974 3CE |TxPDO8* Nd.14 |1529 |5F9 |TxPDO10*, Nd.57
Nd.34

419 1A3 |TxPDO1, DI, 975 3CF |TxPDO8*, Nd.15 |1530 |5FA |TxPDO10*, Nd.58
Nd.35

420 1A4 | TxPDO1, DI, 976 3D0 |TxPDO8* Nd.16 |1531 |5FB |TxPDO10*, Nd.59
Nd.36

421 1A5 |TxPDO1, DI, 977 3D1 |TxPDO8* Nd.17 |1532 |5FC |TxPDO10*, Nd.60
Nd.37

422 1A6 | TxPDO1, DI, 978 3D2 | TxPDO8*, Nd.18 [1533 |5FD |TxPDO10*, Nd.61
Nd.38

423 1A7 |TxPDO1, DI, 979 3D3 |TxPDO8* Nd.19 |1534 |5FE |TxPDO10*, Nd.62
Nd.39

424 1A8 |TxPDO1, DI, 980 3D4 |TxPDO8* Nd.20 |1535 |5FF |TxPDO10* Nd.63
Nd.40

425 1A9 |TxPDO1, DI, 981 3D5 |TxPDO8* Nd.21 |1537 (601 SDO Rx Nd.1
Nd.41

426 1AA  |[TxPDO1, DI, 982 3D6 |TxPDO8* Nd.22 [1538 |602 |SDO Rx Nd.2
Nd.42

427 1AB | TxPDO1, DI, 983 3D7 |TxPDO8*, Nd.23 [1539 |603 |SDO Rx Nd.3
Nd.43

428 1AC |TxPDO1, DI, 984 3D8 |TxPDO8*, Nd.24 |1540 |604 |SDO Rx Nd.4
Nd.44

429 1AD |TxPDO1, DI, 985 3D9 |TxPDO8*, Nd.25 [1541 |605 |SDO Rx Nd.5
Nd.45

430 1AE | TxPDO1, DI, 986 3DA |TxPDO8*, Nd.26 [1542 |606 |SDO Rx Nd.6
Nd.46

431 1AF  |TxPDO1, DI, 987 3DB |TxPDO8*, Nd.27 |1543 |607 |SDO Rx Nd.7
Nd.47

432 1BO |TxPDO1, DI, 988 3DC |TxPDO8*,Nd.28 |1544 608 |SDO Rx Nd.8
Nd.48
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dez hex |Bedeutung dez hex |Bedeutung dez |hex |Bedeutung

433 1B1 |TxPDO1, DI, 989 3DD |TxPDO8*,Nd.29 [1545 609 |SDO Rx Nd.9
Nd.49

434 1B2 |TxPDO1, DI, 990 3DE |TxPDO8*, Nd.30 [1546 |60A |SDO Rx Nd.10
Nd.50

435 1B3 | TxPDO1, DI, 991 3DF |TxPDO8* Nd.31 |1547 |60B |SDO Rx Nd.11
Nd.51

436 1B4 |TxPDO1, DI, 992 3E0 |TxPDO8*, Nd.32 [1548 |60C |SDO Rx Nd.12
Nd.52

437 1B5 |TxPDO1, DI, 993 3E1 |TxPDO8*,Nd.33 [1549 60D |SDO Rx Nd.13
Nd.53

438 1B6 |TxPDO1, DI, 994 3E2 |TxPDO8* Nd.34 [1550 |60E |SDO Rx Nd.14
Nd.54

439 1B7 | TxPDO1, DI, 995 3E3 |TxPDO8*, Nd.35 [1551 |60F |SDO Rx Nd.15
Nd.55

440 1B8 |TxPDO1, DI, 996 3E4 |TxPDO8*,Nd.36 [1552 |610 |SDO Rx Nd.16
Nd.56

441 1B9 | TxPDO1, DI, 997 3E5 |TxPDO8* Nd.37 |1553 |611 SDO Rx Nd.17
Nd.57

442 1BA |TxPDO1, DI, 998 3E6 | TxPDO8*, Nd.38 [1554 612 |SDO Rx Nd.18
Nd.58

443 1BB | TxPDO1, DI, 999 3E7 |TxPDO8*,Nd.39 [1555 |613 |SDO Rx Nd.19
Nd.59

444 1BC |TxPDO1, DI, 1000 |3E8 |TxPDO8* Nd.40 |1556 [614 |SDO Rx Nd.20
Nd.60

445 1BD |TxPDO1, DI, 1001 |3E9 |TxPDO8* Nd.41 |1557 |615 |SDO Rx Nd.21
Nd.61

446 1BE |TxPDO1, DI, 1002 |3EA |TxPDO8*, Nd.42 |1558 |616 |SDO Rx Nd.22
Nd.62

447 1BF | TxPDO1, DI, 1003 |3EB |TxPDO8* Nd.43 |1559 |617 |SDO Rx Nd.23
Nd.63

449 1C1  |TxPDO6*, Nd.1 1004 |3EC |TxPDO8* Nd.44 |1560 618 |SDO Rx Nd.24

450 1C2 |TxPDO6*, Nd.2 1005 |3ED |TxPDO8* Nd.45 |1561 619 |SDO Rx Nd.25

451 1C3 |TxPDO6*, Nd.3 1006 |3EE |TxPDO8* Nd.46 |1562 |61A |SDO Rx Nd.26

452 1C4 |TxPDO6*, Nd.4 1007 |3EF |TxPDO8* Nd.47 |1563 |61B |SDO Rx Nd.27

453 1C5 |TxPDO6*, Nd.5 1008 |3FO |TxPDO8* Nd.48 |1564 |61C |SDO Rx Nd.28

454 1C6 | TxPDO6*, Nd.6 1009 |3F1 |TxPDO8* Nd.49 |1565 |61D |SDO Rx Nd.29

455 1C7 |TxPDO6*, Nd.7 1010 |3F2 |TxPDO8* Nd.50 |1566 |61E |SDO Rx Nd.30

456 1C8 |TxPDO6*, Nd.8 1011 |3F3  |TxPDO8* Nd.51 |1567 |61F |SDO Rx Nd.31

457 1C9 |TxPDO6*, Nd.9 1012 |3F4 |TxPDO8* Nd.52 |1568 [620 |SDO Rx Nd.32

458 1CA |TxPDO6* Nd.10 |1013 |3F5 | TxPDO8* Nd.53 |1569 |621 SDO Rx Nd.33

459 1CB |TxPDO6*, Nd.11 |1014 |3F6 |TxPDO8* Nd.54 |1570 |622 |SDO Rx Nd.34

460 1CC |TxPDO6* Nd.12 |1015 |3F7 |TxPDO8* Nd.55 |1571 |623 |SDO Rx Nd.35

461 1CD |TxPDO6* Nd.13 |1016 |3F8 |TxPDO8* Nd.56 |1572 |624 |SDO Rx Nd.36

462 1CE |TxPDO6* Nd.14 |1017 |3F9 |TxPDO8* Nd.57 |1573 |625 |SDO Rx Nd.37

463 1CF |TxPDO6* Nd.15 [1018 |3FA |TxPDO8* Nd.58 |1574 |626 |SDO Rx Nd.38

464 1D0 |TxPDO6*, Nd.16 |1019 |3FB |TxPDO8* Nd.59 |1575 |627 |SDO Rx Nd.39

465 1D1 |TxPDO6* Nd.17 [1020 |3FC |TxPDO8* Nd.60 |1576 [628 |SDO Rx Nd.40

466 1D2 |TxPDO6* Nd.18 |1021 |3FD | TxPDO8* Nd.61 |1577 629 |SDO Rx Nd.41

467 1D3 |TxPDO6* Nd.19 [1022 |3FE |TxPDO8* Nd.62 |1578 |62A |SDO Rx Nd.42

468 1D4 |TxPDO6*, Nd.20 [1023 |3FF |TxPDO8* Nd.63 |1579 |62B |SDO Rx Nd.43

469 1D5 |TxPDO6* Nd.21 |1025 |401 RxPDO3*, Nd.1 1580 |62C |SDO Rx Nd.44

470 1D6 |TxPDO6* Nd.22 |1026 (402 |RxPDO3* Nd.2 1581 |62D |SDO Rx Nd.45

TwinCAT 2 Version: 1.6




Anhang BEGKHOFF
dez hex |Bedeutung dez hex |Bedeutung dez |hex |Bedeutung
471 1D7 |TxPDO6* Nd.23 [1027 |403 |RxPDO3* Nd.3 1582 |62E |SDO Rx Nd.46
472 1D8 |TxPDO6*, Nd.24 |1028 |404 |RxPDO3* Nd.4 1583 |62F |SDO Rx Nd.47
473 1D9 |TxPDO6* Nd.25 [1029 |405 |RxPDO3* Nd.5 1584 |630 |SDO Rx Nd.48
474 1DA |TxPDO6* Nd.26 [1030 |406 |RxPDO3* Nd.6 1585 |631 SDO Rx Nd.49
475 1DB |TxPDO6* Nd.27 |1031 |407 |RxPDO3* Nd.7 1586 |632 |SDO Rx Nd.50
476 1DC |TxPDO6* Nd.28 |1032 |408 |RxPDO3* Nd.8 1587 |633 |SDO Rx Nd.51
477 1DD |TxPDO6* Nd.29 |1033 |409 |RxPDO3* Nd.9 1588 |634 |SDO Rx Nd.52
478 1DE |TxPDO6* Nd.30 [1034 |40A |RxPDO3*, Nd.10 |1589 |635 |SDO Rx Nd.53
479 1DF |TxPDO6* Nd.31 [1035 |40B |RxPDO3* Nd.11 |1590 [636 |SDO Rx Nd.54
480 1E0 |TxPDO6* Nd.32 |1036 |40C |RxPDO3* Nd.12 |1591 |637 |SDO Rx Nd.55
481 1E1 |TxPDO6*, Nd.33 |1037 |40D |RxPDO3* Nd.13 |1592 |638 |SDO Rx Nd.56
482 1E2 |TxPDO6* Nd.34 |1038 |40E |RxPDO3* Nd.14 |1593 639 |SDO Rx Nd.57
483 1E3 |TxPDO6* Nd.35 [1039 |40F |RxPDO3* Nd.15 |1594 |63A |SDO Rx Nd.58
484 1E4 |TxPDO6* Nd.36 [1040 (410 |RxPDO3* Nd.16 |1595 |63B |SDO Rx Nd.59
485 1E5 |TxPDO6*, Nd.37 |1041 |411 RxPDO3*, Nd.17 [1596 |63C |SDO Rx Nd.60
486 1E6 |TxPDO6* Nd.38 |1042 (412 |RxPDO3* Nd.18 |1597 |63D |SDO Rx Nd.61
487 1E7 |TxPDO6* Nd.39 [1043 |413 |RxPDO3* Nd.19 |1598 |63E |SDO Rx Nd.62
488 1E8 |TxPDO6* Nd.40 [1044 (414 |RxPDO3* Nd.20 |1599 |63F