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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®, ATRO®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°®, EtherCAT P®, MX-System®, Safety over
EtherCAT®, TC/BSD®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TWinSAFE®, XFC®, XPlanar® und XTS® 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 Kennzeichnungen fuhren.

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 fur den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

Fremdmarken

In dieser Dokumentation kdnnen Marken Dritter verwendet werden. Die zugehdrigen Markenvermerke finden
Sie unter: https://www.beckhoff.com/trademarks.

TF5065 Version: 2.3.3 5
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1.2 Zu lhrer Sicherheit

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Signalworter

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

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

Warnungen vor Personenschaden

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

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

A VORSICHT

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

Warnung vor Umwelt- oder Sachschéaden

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

Information zum Umgang mit dem Produkt

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

6 Version: 2.3.3 TF5065
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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.

TF5065 Version: 2.3.3 7
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2 Einleitung

Mit eXtreme Fast Control (XFC) wird eine Technik bezeichnet, die mit EtherCAT, speziellen I/O-Klemmen
und TwinCAT auf dem PC eine sehr schnelle, zeitlich hoch prazise Reaktion ermdglicht. Mit den Distributed-
Clocks (DC) von EtherCAT und entsprechenden Klemmen kénnen so einfach verteiltes Latchen oder
Nockenschaltwerke realisiert werden.

» Bausteine zum hochgenauen Erfassen und Schalten von digitalen Signalen bezogen auf
Achspositionen

« EtherCAT-Distributed-Clocks mit den zeitstempelbasierten Ein- und Ausgangs-EtherCAT-Klemmen,
wie zum Beispiel EL1252, EL2252 oder EL2262

» Konvertierungsbausteine von DC-Zeit in Position und umgekehrt
» Komfortabler PLCopen-konformer TouchProbe-Baustein
 Digitales Nockenschaltwerk als PLCopen-konformer Baustein

8 Version: 2.3.3 TF5065
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Totzeitkompensation

3 Totzeitkompensation

Voraussetzung fur die hochgenaue Umrechnung von Positionen in Zeiten und umgekehrt ist eine exakte
Totzeitkompensation der Achsen. In TwinCAT 3 steht eine solche Totzeitkompensation fur EtherCAT- und
Sercos-Achsen zur Verfligung, die weitestgehend automatisch arbeitet. Dennoch kann eine manuelle
Konfiguration notwendig sein, um beispielsweise antriebsinterne Totzeiten auszugleichen.

Unterstiitzung der Distributed Clocks

Die Unterstlitzung der Distributed Clocks muss bei EtherCAT-Antrieben zunachst wie folgt aktiviert werden:
1. Rufen Sie den Dialog EtherCAT Advanced Settings des Antriebs auf.

Solution Explorer

+ 1 x| EGORES

2. Aktivieren Sie den Schalter Include DC Shift Times.
= Die Zeitinformationen werden in den Info-Daten (InfoData) des Antriebs zur Verfiigung gestellt und

spater mit der NC-Achse verknupft.

me | T o
) & | © g | » |E| General EtherCAT  DC Process Data Statup SoE-Online Online  Drive Manager
Search Solution Explorer (Ctrl+d) P~
Type: [AX5106-0000-0213 EtherCAT Drive (SoE, 1 Ch) |
Fa] Solution 'XFC' (1 project)
4 ol xec Product/Revision:  |AX5106-0000-0213 |
b [l SvSTEM AdolncAdd: [0 ]
4 MOTION - -
= EtherCAT Addr: 1001 + Ad ed Settings...
b B NC-Task 1 SAF © w Qfioor = |
pLC Idertification Value: |0 =
(£} SAFETY Advanced Settings
C++
ANALYTICS & General Behavior
+ Ewo o | |
4 4%% Devices Tirneout Settings Startup Checking State Machine
4 = Device 1 (EtherCAT) Identification Check Veendor Id Auto Restore States
*8 Image FMMU / SM Check Product Code Wait for WeState is Ok
+B Image-Info i Init Commands i ; icati
N X Check Revision Number Relnit after Communication Emor
b 2 SyncUnits - Mailbox W = Hw o
b Inputs i Distributed Clock == - Log Communication Changes
b Outputs [ ESC Access [ Check Serial Number Bl State
b [ InfeData ] Check Identfication ) '
4 w3 Drive 1 (AX5106-0000-0213) Oop ® SAFEOP in Coriig Mode
b AT Process Data (O SAFEOP  (OPREOP  (JINIT
b [ MOT [] Use RD/WR instead of RW Info Data
b [ Westate Include WC State Bitls) Include State
4 [ InfoData
#| State [ Frame Repeat Support Include Ads Address
b %1 AdsAddr [ Clear Invalid Input Data Include AoE Netld
#| Chnl [ Create SM/PDO Variables Include Channels
% DcOutputShift General Include DC Shift Times
& DelnputShift Ne Autolnc - Use 2. Address [ Include Object Id
b = Drive 2 (AX5106-0000-0213) B trine Anks - Nn Fivad Addrses

4 &3 Drive 1 (AX5106-0000-0213) KFC

[D) -:IDT Mame

p B WcState #l State

4 [3 InfoData ¥l AdsAddr
#1 State # Chnl

b # AdsAddr 5! DcOutputShift

.
#1 ChnD ! DelnputShift
1 DcOutputShift
F1 DclnputShift

[X] O. Type Size = Mddr...
UINT 2.0 1548.0
AMSADDR 8.0 1550.0
USINT 1.0 1558.0

X DINT 4.0 15598.0

X DINT 4.0 1563.0

In/Cut  Linked to

Input

Input

Input

Input  nDcOutputTime. In. In...
Input  nDclnputTime. In. Inpu...

DclnputShift ist die Zeit, die bendtigt wird, um Statusinformationen, wie z. B. die Istposition eines Antriebs,
in die Steuerung zu Ubertragen. Also die Zeit zwischen der Erfassung und der Auswertung dieser Daten.

DcOutputShift ist die Zeit flr die Ausgabe der Prozessdaten an den Antrieb, d.h. fir den Zeitverzug

zwischen Berechnung und Wirkung dieser Daten.

Die Zeitinformationen werden dynamisch vom System bereitgestellt und werden von der NC zur

Totzeitkompensation einer Achse verwendet.

TF5065

Version: 2.3.3
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Fur Sercos-Achsen werden die Zeiten DclnputShift und DcOutputShift von der Sercos-Karte zur
Verfligung gestellt und missen nicht konfiguriert werden. Beim Verknipfen eines Antriebs mit einer NC-
Achse werden diese Zeiten ebenfalls verknupft.

4 ]
4 "L Devices
4 fff Device 1 (FCT5xx)
*® Image
4 Inputs

ActualPhase
RequestedPhase
SysternState
SystermnError
CycleTime
TimingErrerCntl
TimingErrorCnt
RDistErrorCnt
FibBrErrorCnt
RErrErrorCnt
MstLateErrorCnt
MstEarlyErrorCnt
CycleCnt
PhaseState
DeOutputShift
DelnputShift

B Outputs
ﬁtl Mappings

LN N R NN NN R NN

Kompensation der Encoder-Totzeit

Die Totzeitkompensation fir die Datenerfassungsseite aktivieren Sie auf dem Reiter Time Compensation
des Achs-Encoders. Dadurch wird die vom System bereit gestellte Totzeit aus DclnputShift zur
Kompensationsberechnung verwendet.

Solution Explorer

Ml @~ )
G o G& =5 | © S & | ’ |E| General NC-Encoder Parameter Sercos Time Compensation  Orline
Search Solution Explorer (Ctrl+ i) P~
Tl Solution 'XFC' (1 project)
a ﬂ KFC - Time Compensation Mode Encoder 'ON (with velocity and acceler...
b ﬂ SYSTEM 10 Time is absolute FALSE ;I
4 MOTION Encoder Delay in Cycles o
“ NC-Task 1 SAF Additional Encoder Delay o
By NC-Task 1 SVB
35 Image
7] Tables
Objects

4 T fxes
P B VirtualMaster
4 Bk Axis
b, Enc
p =1 Drive
Tay, Ctrl
[ Inputs
bl Outputs
b Beb Axis2

In besonderen Fallen, wenn es beispielsweise durch die verwendete Hardware zu zusatzlichen Totzeiten
kommt, kann es notwendig werden, weitere Zeiten zu konfigurieren.

Der Wert Encoder Delay in Cycles gibt zusatzliche Verzégerungen um ganze 1/0-Zyklen an. Diese Zeit ist
demnach keine feste GroRe, sondern andert sich mit der Zykluszeit.

10 Version: 2.3.3 TF5065
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Der Wert Additional Encoder Delay ist ein fester Zeitwert in ys, der durch die verwendete Hardware
verursacht wird.

Kompensation der Antriebs-Totzeit

Die Totzeitkompensation in Ausgaberichtung aktivieren Sie auf dem Reiter Time Compensation des Drives
der NC-Achse. Dadurch wird die vom System bereitgestellte Zeit DcOutputShift zur
Kompensationsberechnung verwendet.

Solution Explerer

co@a-|ors @ s
Search Solution Explorer (Ctrl+ i) P~
&l Solution 'XFC' (1 project)
a ﬂ YFC - | Time Compensation Mode Drive (position mode on... 'ON (with velocity and acceler...
b ﬂ SYSTEM 10 Time is absolute FALSE ;I
4 Q MOTION Task Delay in Cycles

4 [[B] NC-Task 1 SAF
By NC-Task 1 SVB
35 Image
7] Tables
[ Objects

4 T fxes

b Bef VirtualMaster
4 Bk Axis1

b &, Enc

b 2| Drive

Ty Ctrl

[ Inputs

bl Outputs
b Bk Axis2

Drive Delay in Cycles

Additional Drive Delay

Auch hier kdnnen in besonderen Fallen weitere Zeiten konfiguriert werden.

Der Wert Task Delay in Cycles wird durch die Einstellung der Taskkonfiguration verursacht. Abhangig vom
eingestellten Timing der Tasks kann sich die Totzeit um einen Zyklus verlangern.

Der Wert Drive Delay in Cycles gibt zusatzliche Verzégerungen um ganze 1/0-Zyklen an, die durch den
Antrieb verursacht werden (z.B. in Anhangigkeit von dem Interpolationstyp des Antriebs).

Der Wert Additional Drive Delay ist ein fester Zeitwert in ys, der durch die verwendete Hardware
verursacht wird.

Auswirkung der Totzeitkompensation

Durch die Totzeitkompensation werden alle zyklisch mit der SPS ausgetauschten Daten der NC (NcToPlIc)
auf den aktuellen Zeitpunkt umgerechnet. Insbesondere Istposition, Sollposition und Schleppfehler der
Achse beziehen sich auf den gerade aktuellen Zeitpunkt und spiegeln die physikalische Position der Achse
zu diesem Zeitpunkt wider. Sie kénnen damit durch die SPS fir weitere hochgenaue Zeit- und
Positionsberechnungen herangezogen werden. (Siehe insbesondere die Basisfunktionen

XFC GetCurDcTaskTime [P 41] , XFC TimeOfPosition [P_13] und XFC PositionAtTime [»_12].)

TF5065 Version: 2.3.3 1
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4 SPS-Bibliotheken

41 Tc2_MC2_XFC

Die Bibliothek Tc2_Mc2_XFC erleichtert die zeitgenaue Erfassung von Achspositionen und die
positionsgenaue Ausgabe von Digitalsignalen in Verbindung mit EtherCAT-XFC-Klemmen (Zeitstempel-
Klemmen und Oversampling-Klemmen).

So kann jederzeit ein genauer Zusammenhang zwischen Zeit und Position hergestellt werden.

Wichtige Anwendungsfalle sind die Erfassung von Latch-Positionen (Touch Probe bzw. Messtaster-
Funktion) und die Realisierung digitaler Nockenschaltwerke. Hierfur stellt die Bibliothek verschiedene
Funktionsbausteine bereit.

411 Funktionsbausteine
4111 Basisbausteine
41111 XFC_PositionAtTime

XFC_PositionAtTime
— DcTime Position ——
— Options Error ——
—<4 Axis ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_PositionAtTime berechnet eine Achsposition, welche zu einer gegebenen Zeit
gultig sein wird, bzw. glltig gewesen ist.

Die Funktion extrapoliert die Position bezogen auf die aktuelle Position und Dynamik. Eine genaue
Extrapolation ist nur Gber einen kurzen Zeitraum maglich, da sich die Dynamik der Achse andern kann.

Der Funktionsbaustein benétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also ahnlich
wie eine Funktion verwendet werden, gibt aber neben der Position eventuell auch einen Fehler zurick.
Dieser Fehler muss ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Position gliltig ist.

#! Eingdnge

VAR INPUT
DcTime : T DCTIME32;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
DcTime T DCTIME32 Distributed Clock System Time.

Enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen DcTime und deckt
damit einen Zeitbereich von +/- 2 Sekunden um den aktuellen
Zeitpunkt ab. Um einen maoglichst genauen Positionswert zu
berechnen, sollte die Zeit sehr nahe an der aktuellen Zeit liegen,
also moglichst nur wenige SPS- bzw. NC-Zyklen in der Zukunft
oder in der Vergangenheit.

Options ST NcTimeConversionOptio |Datenstruktur mit Optionen fur die Extrapolation der Position.
ns [» 42]

# | B~ Ein-/Ausgange

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR

12 Version: 2.3.3 TF5065
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Name Typ Beschreibung

Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine Achse
eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den aktuellen
Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.

E- Ausginge

VAR OUTPUT

Position : LREAL;

Error : BOOL;

ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Position LREAL Extrapolierte Position, die zum vorgegebenen Zeitpunkt DcTime

erreicht sein wird bzw. erreicht wurde.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
41.11.2 XFC_TimeOfPosition
XFC_TimeOfPosition

— Position DcTime —
— Options Error —
—= Axis ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_TimeOfPosition berechnet den Zeitpunkt, zu dem eine Achse an einer
vorgegebenen Position sein wird, bzw. gewesen ist.

Der Funktionsbaustein extrapoliert den Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Position und Dynamik. Eine
genaue Extrapolation ist nur Uber einen kurzen Zeitraum maoglich, da sich die Dynamik der Achse andern
kann.

Er benétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also &hnlich wie eine Funktion
verwendet werden, gibt aber neben der Zeit eventuell auch einen Fehler zurtick. Dieser Fehler muss
ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Zeit DcTime gultig ist.

# Eingdnge

VAR INPUT
Position : LREAL;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Position LREAL Absolute Achsposition
Options ST NcTimeConversionOptio |Datenstruktur mit Optionen fur die Extrapolation der Position.
ns [» 42]

# | E- Ein-/Ausgange

VAR _IN_OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine Achse

eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den aktuellen
Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.

TF5065 Version: 2.3.3 13
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& Ausginge

VAR OUTPUT
DcTime 8 TiDCTIME32;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
DcTime T DCTIME32 Distributed Clock System Time zu der die Position erreicht sein
wird bzw. zu der sie erreicht wurde.
DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen DcTime und
deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2 Sekunden um den
aktuellen Zeitpunkt ab.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
41113 XFC_TimeToPosition
XFC_TimeToPosition
— Position Duration ——
— Options TimeOfPosition ——
—= Axis Error ——
ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_TimeToPosition berechnet die Zeitdauer, innerhalb derer eine Achse eine
Position erreichen wird, bzw. die Zeitdauer, die vergangen ist, seit die Achse diese Position passiert hat.

Der Funktionsbaustein extrapoliert den Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Position und Dynamik. Eine
genaue Extrapolation ist nur tber einen kurzen Zeitraum maoglich, da sich die Dynamik der Achse andern
kann.

Er benétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also &hnlich wie eine Funktion
verwendet werden, gibt aber neben der Zeit eventuell auch einen Fehler zurtick. Dieser Fehler muss
ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Zeitdauer gultig ist.

# Eingdnge

VAR INPUT
Position : LREAL;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Position LREAL Absolute Achsposition
Options ST NcTimeConversionOptio |Datenstruktur mit Optionen fur die Extrapolation der Position.
ns [ 42]

#| | & Ein-/Ausginge

VAR _IN_OUT
Axis : AXIS REF;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine Achse

eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den aktuellen
Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.

14 Version: 2.3.3 TF5065
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& Ausginge

VAR_OUTPUT
Duration : DINT;
TimeOfPosition : T DCTIME32;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Duration DINT Zeitdauer in Nanosekunden, nach der die Position erreicht sein

wird (> 0) bzw. seit dem die Position passiert wurde (< 0).

Duration ist ein Differenzwert aus zwei Variablen des Typs
T_DCTIME32 Distributed Clock System Time.

TimeOfPosition | T_DCTIME32 Distributed Clock System Time zu der die Position erreicht sein
wird bzw. zu der sie erreicht wurde.

DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen DcTime und
deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2 Sekunden um den
aktuellen Zeitpunkt ab.

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
41114 XFC_TimeToModuloPosition

XFC_TimeToModuloPosition
— Position Duration —
— ModuloFactor AbsolutePosition ——
— Options TimeOfPosition ——
—=1 Axis Error ——

ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_TimeToModuloPosition berechnet die Zeitdauer, innerhalb derer eine Achse
eine Position erreichen wird, bzw. die Zeitdauer, die vergangen ist, seit die Achse diese Position passiert
hat. Die Position ist in diesem Fall die in Fahrtrichtung nachstliegende Modulo-Position.

Die Funktion extrapoliert den Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Position und Dynamik. Eine genaue
Extrapolation ist nur Uber einen kurzen Zeitraum mdglich, da sich die Dynamik der Achse &ndern kann.

Der Funktionsbaustein bendtigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also &hnlich
wie eine Funktion verwendet werden, gibt aber neben der Zeit eventuell auch einen Fehler zurlck. Dieser
Fehler muss ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Zeitdauer gdiltig ist.

#! Eingdnge

VAR _INPUT
Position : LREAL;
ModuloFactor : LREAL;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Position LREAL Absolute Achsposition
ModuloFac|LREAL Modulo-Teiler, der fiir die Berechnung verwendet werden soll.
tor ModuloFactor kann mit dem Modulo-Faktor der Achse identisch

sein, z. B. 360. Es kann aber auch ein davon abweichender Faktor
verwendet werden.

Options ST NcTimeConversionOptio |Datenstruktur mit Optionen fur die Extrapolation der Position.
ns [» 42]
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# |- Ein-/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine Achse

eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den aktuellen
Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Duration : DINT;
AbsolutePosition : LREAL;
TimeOfPosition : T DCTIME32;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Duration DINT Zeitdauer in Nanosekunden, nach der die Position erreicht sein
wird.
Duration ist ein Differenzwert aus zwei Variablen des Typs
T_DCTIMES32 Distributed Clock System Time.
AbsolutePositi| LREAL Absolute Position (nicht modulo), die mit der Modulo-Position und
on der ermittelten Zeit korrespondiert.
TimeOfPositio| T_DCTIME32 Distributed Clock System Time, zu der die Position erreicht sein
n wird bzw. zu der sie erreicht wurde.
DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen DcTime und
deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2 Sekunden um den
aktuellen Zeitpunkt ab.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
411.2 Nockenschaltwerk
41.1.21 MC_DigitalCamSwitch
MC_DigitalCamSwitch
— Enable InOperation ——
— Options Busy —
—= Axis Error ——
—=} Switches ErrorID ——
— Output
—= TrackOptions

Der Funktionsbaustein M
Nocken auf einer digitale

Durch entsprechende Pa

C_DigitalCamSwitch ist ein digitales Nockenschaltwerk mit einer oder mehreren
n Ausgabespur.

rametrierung kénnen Positions-, Zeit- und Bremsnocken realisiert werden. Weitere

Ausgabespuren werden mit unabhangigen Instanzen des Funktionsbausteins realisiert.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue

Zeitinformationen Uber di

e nachsten Schaltvorgdnge. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an

einer XFC-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen (XFC EL2252 V2

[»_35] oder XFC EL2262 [P _38]).
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#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable : BOOL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Uber den Eingang Enable wird das Nockenschaltwerk
aktiviert. Der Ausgangszustand bleibt unverandert,
solange Enable FALSE ist.
Options ST CamSwitchOptions [» 45] |Optionaler Parameter

#| /&~ Ein-/Ausgange

VAR _IN OUT
Axis : AXIS REF;
Switches : CAMSWITCH_ REF;
Output : OUTPUT REF;
TrackOptions : TRACK REF;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.

Switches CAMSWITCH REF [» 43] Die Datenstruktur Switches enthalt einen Verweis auf die
Parametrierung aller Nocken auf der Nockenspur.

Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC Ausgangsklemme.

TrackOptions TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
InOperation : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
InOperation BOOL InOperation ist TRUE, solange das Nockenschaltwerk
aktiv ist und die Nockenspur gemaf der
Nockenparametrierung berechnet wird.
Busy BOOL Busy ist TRUE, solange der Funktionsbaustein nicht
beendet ist.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorID UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.
TF5065 Version: 2.3.3 17
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Beispiel fiir zwei digitale Nockenspuren

CamSwitchRefTrackl : CAMSWITCH_REF
Value CamSwitchArrayTrackl : Array [1..n] OF MC_CamSwitch
NumberOfSwitches 3
pSwitches ADR{CamSwitchArrayTrackl) —+ Switch 1 Switch 2 Switch 3 Switch n
SizeOfSwitches SIZEOF(CamSwitchArrayTrackl) FirstOnPosition 2000 2500 4000
LastOnPosition 3000 3000 1000
AxisDirection POSITIVE MNEGATIVE BOTH
CamSwitchMade POSITION POSITION POSITION
Duration [s] — — —
CamSwitchRefTrack2 : CAMSWITCH_REF
Value CamSwitchArrayTrack2 : Array [1..m] OF MC_CamSwitch
NumberOfSwitches 1
pSwitches ADR({CamSwitchArrayTrack2 ) —+ Switch 1 Switch m
SizeOfSwitches SIZEOF(CamSwitchArrayTrack2) FirstOnPosition 3000
LastOnPosition —
AxisDirection BOTH
CamSwitchMode TIME
Duration [s] 1,350

Mit den Nockendaten ergeben sich die folgenden Schaltdiagramme. Die Schaltfolge wird ohne jegliche
Zeitkompensation und Hysterese dargestellt und ist aufgrund der Nockendaten flr beide Fahrtrichtungen

unterschiedlich.

Schaltfolge fiir positive Fahrrichtung

TrackNumber 1

TrackNumber 2

Switch03 Switch01 Switgh(03
1350 ms
Switch04
} -
1000 2000 3000 4000 5000 1000 Position

Axis is moving continously in positive direction

Schaltfolge fiir negative Fahrrichtung

18
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Switch02
TrackNumber 1 | switch03 Switch03
1356 ms
TrackNumber 2 Switch04
| -
1000 2000 3000 4000 5000 1000 Position
Axis is moving continuously in the negative direction

41.1.2.2 MC_DigitalCamSwitch_MultiEdge
MC_DigitalCamSwitch_MultiEdge

—1 Enable InOperation ——

— Options Busy —

—4 Axis Error ——

—= Switches ErrorID ——

—= Output

—= TrackOptions

Der Funktionsbaustein MC_DigitalCamSwitch_MultiEdge ist ein digitales Nockenschaltwerk mit einer oder
mehreren Nocken auf einer digitalen Ausgabespur. Der Funktionsbaustein erganzt den Baustein
MC_DigitalCamSwitch um die Eigenschaft, mehrere Schaltvorgange wahrend eines SPS-Zyklus durchfiihren
zu konnen. Die Schaltvorgange werden durch Positionsnocken definiert. Weitere Ausgabespuren werden mit
unabhangigen Instanzen des Funktionsbausteins realisiert.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an
einer XFC-Multi-Timestamp-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen
(XFC_EL1259_MultiEdge, XFC EL2212 MultiEdge [»_33], XEC EL2258 MultiEdge [»_37] oder

XEC EL2262 MultiEdge [»_39]).

@® Zeitnocken und Bremsnocken kénnen mit dem Baustein MC_DigitalCamSwitch_MultiEdge nicht
verwendet werden. Klemmen ohne Multi-Timestamp-Funktionalitat sind in Verbindung mit diesem
Funktionsbaustein nicht geeignet.

* Eingédnge

VAR _INPUT
Enable : BOOL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Uber den Eingang Enable wird das Nockenschaltwerk
aktiviert. Der Ausgangszustand bleibt unverandert,
solange Enable FALSE ist.
Options ST CamSwitchOptions [» 45] |Optionale Parameter
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# | B~ Ein-/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Axis : AXIS REF;
Switches : CAMSWITCH REF;
Output : OUTPUT REF MULTIEDGE;
TrackOptions : TRACK REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.
Switches CAMSWITCH REF [» 43] Die Datenstruktur Switches enthalt einen Verweis auf die
Parametrierung aller Nocken auf der Nockenspur.
Output OUTPUT REF MULTIEDGE Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
> 45] d__es Qigitalen Ausgangs unq _die zugehorigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC Ausgangsklemme.
TrackOptions TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.

& Ausginge

VAR OUTPUT
InOperation : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung

InOperation BOOL

InOperation ist TRUE, solange das Nockenschaltwerk
aktiv ist und die Nockenspur gemaR der
Nockenparametrierung berechnet wird.

Busy BOOL Busy ist TRUE solange die Funktion des Bausteins nicht
beendet ist.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.
411.23 MC_DigitalCamSwitch_EL5131
MC_DigitalCamSwitch_EL5131
= AXis InOperation
—= Switches Busy —
= TrackOptions Error
— EL5131_I0 ErrorID ——
Enable
— Options

Der Funktionsbaustein MC_DigitalCamSwitch_EL5131 ist ein digitales Nockenschaltwerk auf Basis einer

EL5131 Inkrementalencoderklemme.

Mit diesem Funktionsbaustein kdnnen Positions- und Zeitnocken verwendet werden.

#! Eingdnge
VAR _INPUT
Enable : BOOL;

Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
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Name Typ Beschreibung

Enable BOOL Uber den Eingang Enable wird das Nockenschaltwerk
aktiviert. Der Ausgangszustand bleibt unveréandert,
solange Enable FALSE ist.

Options ST CamSwitchOptions [» 45] |Optionaler Parameter

# /&~ Ein-/Ausgange

VAR _IN OUT
Axis : AXIS REF;
Switches : CAMSWITCH REF;
TrackOptions : TRACK REF;
EL5131_I0 : EL5131 TolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS_REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.
Switches CAMSWITCH REF [» 43] Die Datenstruktur Switches enthalt einen Verweis auf die
Parametrierung aller Nocken auf der Nockenspur.
TrackOptions TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.
EL5131_IO EL5131_loInterface Prozessabbild der Klemme.

& Ausginge

VAR OUTPUT
InOperation : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
InOperation BOOL InOperation ist TRUE, solange das Nockenschaltwerk
aktiv ist und die Nockenspur gemal der
Nockenparametrierung berechnet wird.
Busy BOOL Busy ist TRUE, solange der Funktionsbaustein nicht
beendet ist.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.
Voraussetzungen

Entwicklungsumgebung

Einzubindende SPS-Bibliotheken

TwinCAT 3.1 Build 4024.55

Tc2_MC2 3.3.59
Tc2_MC2_XFC 3.3.25

TF5065
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41.1.24 XFC_PositionCam
XFC_PositionCam
FirstOnPosition Error —
LastOnPosition ErrorID ——
Modulo

ModuloFactor
OnCompensation
OffCompensation
Options

Output

Axis

Sannnnnl

Der Funktionsbaustein XFC_PositionCam realisiert eine Positionsnocke, die einen digitalen Ausgang
positionsabhangig ein- und ausschaltet.

Im Gegensatz zum digitalen Nockenschaltwerk MC DigitalCamSwitch [»_16] schaltet der Funktionsbaustein
genau eine Nocke auf einer digitalen Ausgangsspur. Der Baustein ist damit einfacher parametrierbar, kann
aber nicht eingesetzt werden, wenn mehrere Nocken auf einer Ausgangsspur notwendig sind.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an

einer XFC-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen (XFC EL2252 V2
[»_35] oder XFC EL2262 [»_38]).

#! Eingdnge

VAR INPUT
FirstOnPosition : LREAL;
LastOnPosition : LREAL;
Modulo : BOOL;
ModuloFactor : LREAL := 360;
OnCompensation : LREAL;
OffCompensation : LREAL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
FirstOnPosition |LREAL Erste Position ab der die Nocke eingeschaltet ist.
LastOnPosition |LREAL Letzte Position bis zu der die Nocke eingeschaltet ist. Die

Nockenfunktion ist invertiert, wenn
LastOnPosition < FirstOnPosition

Modulo BOOL Wenn Modulo TRUE ist, werden alle Positionen modulo
interpretiert. Die Nockenfunktion wird dadurch zyklisch
wiederholt. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus wird der
Parameter ModuloFactor verwendet.

ModuloFactor LREAL ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der
Positionseinheit der Achse an und wird nur verwendet,
wenn Modulo TRUE ist.

OnCompensatio |LREAL Kompensationszeit fir die steigende Flanke der Nocke in
n [s]. Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten
vonOnCompensation vorgezogen und sonst verzogert.
Der hier parametrierte Wert OnCompensation hat Vorrang
vor TRACK REF [P 46].

OffCompensatio |LREAL Kompensationszeit fiir die fallende Flanke der Nocke in [s].
n Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten
vonOffCompensation vorgezogen und sonst verzogert.
Der hier parametrierte Wert OffCompensation hat Vorrang
vor TRACK REF [» 46].

Options ST CamSwitchOptions [» 45] |Optionale Parameter
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# | B~ Ein-/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Output : OUTPUT REF;
Axis : AXIS REF;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC Ausgangsklemme
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.

B Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang eine Fehlernummer.

Wirkungsweise der Zeitkompensation

Resulting output with delay
/ Without delay

Switch01 /
125 250
ms ms
ot — e E—
N S B e Tttt >
2000 2500 3000

Resulting position is depending on the actual velocity

41.1.2.5 XFC_TimeCam

FirstOnPosition
Duration

Modulo
ModuloFactor
OnCompensation
OffCompensation
Options

Output

Axis

Sannunnl

XFC_TimeCam

Error ——
ErrorID —

TF5065
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Der Funktionsbaustein XFC_TimeCam realisiert eine Zeitnocke, die einen digitalen Ausgang
positionsabhangig einschaltet und nach einer Zeit ausschaltet.

Im Gegensatz zum digitalen Nockenschaltwerk MC DigitalCamSwitch [P_16] schaltet der Funktionsbaustein
genau eine Nocke auf einer digitalen Ausgangsspur. Der Baustein ist damit einfacher parametrierbar, kann
aber nicht eingesetzt werden, wenn mehrere Nocken auf einer Ausgangsspur notwendig sind.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an

einer XFC-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen (XEC EL2252 V2

[» 35] oder XFC EL2262 [» 38]).

#! Eingdnge

VAR INPUT
FirstOnPosition : LREAL;
Duration : LREAL;
Modulo : BOOL;
ModuloFactor : LREAL := 360;
OnCompensation : LREAL;
OffCompensation : LREAL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
FirstOnPosition |LREAL Erste Position, ab der die Nocke eingeschaltet ist.
Duration LREAL Einschaltdauer der Nocke in [s].
Modulo BOOL Wenn Modulo TRUE ist, werden alle Positionen modulo

interpretiert. Die Nockenfunktion wird dadurch zyklisch
wiederholt. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus wird der
Parameter ModuloFactor verwendet.

ModuloFactor LREAL ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der
Positionseinheit der Achse an und wird nur verwendet,
wenn Modulo TRUE ist.

OnCompensatio |LREAL Kompensationszeit fiir die steigende Flanke der Nocke in
n [s]. Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OnCompensation vorgezogen und sonst verzogert.

Der hier parametrierte Wert OnCompensation hat Vorrang

vor TRACK REF [» 46].

OffCompensatio |LREAL Kompensationszeit fiir die fallende Flanke der Nocke in [s].
n Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OffCompensation vorgezogen und sonst verzogert.

Der hier parametrierte Wert OffCompensation hat Vorrang

vor TRACK REF [P 46].
Options ST CamSwitchOptions [» 45] |Optionale Parameter

# | B~ Ein-/Ausgange

VAR IN OUT
Output : OUTPUT_REF;
Axis : AXIS REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand

des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme

Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit

oder Fehlerzustand.
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& Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorID UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang eine Fehlernummer.

Wirkungsweise der Zeitkompensation

Resulting output with delay
/ Without delay

Switch01 X
126 250
ms ms
o — - e E—
L A R B s B R B B S R >
2000 2500 3000

Resulting position is depending on the actual velocity

41.1.2.6 XFC_BreakCam
XFC_BreakCam
BreakRelease Error ——
LastOnPosition ErrorID ——
Modulo

ModuloFactor
OffCompensation
Options

Output

Axis

L b

Der Funktionsbaustein XFC_BreakCam realisiert eine Bremsnocke, die einen digitalen Ausgang
positionsabhangig ausschaltet, sobald die Bremsfreigabe BreakRelease entzogen wird.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an

einer XFC-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen (XFC EL2252 V2
[»_35] oder XEC EL2262 [r_38]).

#! Eingdnge

VAR _INPUT
BreakRelease : LREAL;
LastOnPosition : LREAL;
Modulo : BOOL;
ModuloFactor : LREAL := 360;
OffCompensation : LREAL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
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Name

Typ

Beschreibung

BreakRelease

LREAL

Bremsfreigabe. Solange BreakRelease TRUE ist, bleibt die
Nocke aktiv. Nachdem BreakRelease FALSE wird, wird die
Nocke an der Position LastOnPosition ausgeschaltet.

LastOnPosition

LREAL

Letzte Position bis zu der die Nocke eingeschaltet ist.

Modulo

BOOL

Wenn Modulo TRUE ist, werden alle Positionen modulo
interpretiert. Die Nockenfunktion wird dadurch zyklisch
wiederholt. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus wird der
Parameter ModuloFactor verwendet.

ModuloFactor

LREAL

ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der
Positionseinheit der Achse an und wird nur verwendet,
wenn Modulo=TRUE ist.

OffCompensatio
n

LREAL

Kompensationszeit fur die fallende Flanke der Nocke in [s].
Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten
vonOffCompensation vorgezogen und sonst verzdgert.
Der hier parametrierte Wert OffCompensation hat Vorrang

vor TRACK REF [»r 46].

Options

ST CamSwitchOptions [P 45]

Optionale Parameter

# | E- Ein-/Ausgéange

VAR _IN OUT
Output : OUTPUT_REF;
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme.
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.
& Ausginge
VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErroriD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang eine Fehlernummer.
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Wirkungsweise der Zeitkompensation

Resulting output with delay
/ Without delay
Switch01 /
125 250
ms ms
- -
—t— 1ttt >
2000 2500 3000
Resulting position is depending on the actual velocity
4113 TouchProbe
41.1.31 XFC_TouchProbe
XFC_TouchProbe
— Execute Done ——
— WindowOnly Busy —
— FirstPosition Error ——
— LastPosition ErrorID ——
— Options RecordedPosition ——
—= Axis
— TriggerInput

Der Funktionsbaustein XFC_TouchProbe erfasst eine Achsposition zum Zeitpunkt der Flanke eines digitalen
Eingangssignals (Messtasterfunktion).

Das digitale Eingangssignal wird mit einer XFC-Eingangsklemme (z. B. EL1252) mit Zeitstempeln fur die
fallende und steigende Signalflanke erfasst. Der Funktionsbaustein ermittelt die Achsposition, bei der der
Flankenwechsel stattgefunden hat und gibt sie als RecordedPosition aus.

Im Gegensatz zur klassischen TouchProbe-Funktion MC TouchProbe ist der digitale Eingang nicht direkt an
die Antriebshardware gebunden. Uber den Zeitstempel des Eingangs kann die Position jeder EtherCAT-
oder Sercos-Achse im System aufgezeichnet werden, die mittels Totzeitkompensation [P 9] exakt
synchronisiert ist.

Der Funktionsbaustein kann freilaufend oder im Single-Shot-Betrieb verwendet werden. Im freilaufenden
Modus wird jede Flanke des Eingangssignals erfasst (maximal eine Flanke pro SPS-Zyklus). Im Single-Shot-
Betrieb wird nur einmalig die nachste Flanke erfasst bis der Funktionsbaustein neu getriggert wird.

Uber die optionale Fensterfunktion kénnen Signalflanken auRerhalb des definierten Positionsfilters ignoriert
werden.

Im Beispiel [»_80] wird gezeigt, wie der Funktionsbaustein freilaufend (FreeRun = TRUE) oder im Single-
Shot-Mode (FreeRun = FALSE) verwendet werden kann.
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Signalverlauf

PLC Sampling Points
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Timing example TouchProbe
% Eingédnge
VAR INPUT
Execute : BOOL;
WindowOnly : BOOL;
FirstPosition : LREAL;
LastPosition : LREAL;
Options : ST _XfcTouchProbeOptions;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Wenn Execute aktiv ist, wird die Achsposition an der
definierten Signalflanke des Eingangssignals erfasst. Eine
fallende Flanke an Execute beendet den Vorgang sofort.
Abhangig von der Konfiguration in Triggerinput.FreeRun
wird einmalig die nachste Signalflanke erfasst und
ausgewertet. Wenn FreeRun TRUE ist, wird fortlaufend mit
jeder definierten Flanke des Eingangssignals ein neuer
Positionswert erfasst, wahrend Execute TRUE bleibt.
WindowOnly BOOL Wenn diese Option aktiv ist, wird nur eine Position

innerhalb des Fensters zwischen FirstPosition und
LastPosition erfasst. Positionen au3erhalb des Fensters
werden verworfen. Erst wenn die erfasste Position
innerhalb des Fensters liegt, wird Done TRUE.

Das Erfassungsfenster kann absolut oder modulo

interpretiert werden. Dazu ist das Flag ModuloPositions

[».51] in der Struktur Triggerinput [ 51] entsprechend
zu setzen. Bei absoluten Positionen gibt es exakt ein
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Name

Typ

Beschreibung

Fenster. Bei Modulo-Positionen wiederholt sich das
Fenster innerhalb des in den Achsparametern festgelegten
Modulozyklus (z. B. 0 bis 360 Grad).

FirstPosition

LREAL

Anfangsposition des Erfassungsfensters, wenn
WindowOnly TRUE ist. Diese Position kann absolut oder
modulo interpretiert werden. Dazu ist in der Struktur

Triggerinput (siehe unten) das Flag ModuloPositions
[»_51] entsprechend zu setzen.

LastPosition

LREAL

Endposition des Erfassungsfensters, wenn WindowOnly
TRUE ist. Diese Position kann absolut oder modulo
interpretiert werden. Dazu ist in der Struktur Triggerinput
(siehe unten) das Flag ModuloPositions [P 51]
entsprechend zu setzen.

Options

ST XfcTouchProbeOptions
[».501]

Optionale Parameter

# | E- Ein-/Ausgéange

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
TriggerInput : XFC_TRIGGER REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.
Triggerlnput XFC TRIGGER REF [» 51] Triggerlnput ist eine Datenstruktur zur Beschreibung der
Trigger-Quelle und zur Einspeisung von Zustand und
Zeitstempel eines digitalen Eingangssignals. Diese
Datenstruktur wird vom Anwender gefillt.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
RecordedPosition : LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Der Wert RecordedPosition ist gultig.
Falls Triggerlnput.FreeRun TRUE ist, bleibt Done nur fur
einen SPS-Zyklus TRUE und wird selbststandig
zurlckgesetzt, da TouchProbe automatisch neu aktiviert
wird.
Busy BOOL Wird TRUE sobald der Baustein aktiv ist und wird FALSE
nachdem er sich wieder im Grundzustand befindet.
Falls Triggerinput.FreeRun TRUE ist, bleibt Busy
permanent TRUE, auch wenn Done oder Error TRUE
werden, da TouchProbe automatisch neu aktiviert wird.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErroriD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer
RecordedPosition |LREAL Erfasste Achsposition zum Zeitpunkt des Trigger-Signals.
Wenn Triggerlinput.FreeRun TRUE ist, 1auft der
Funktionsbaustein freilaufend, so dass jede gultige
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Name Typ Beschreibung

Anderung des Eingangssignals zu einer neuen
RecordedPosition fuhrt. Die Position kann jeweils
ausgewertet werden, wenn Done TRUE wird.

4.1.1.3.2 XFC_EL1258_TouchProbe
XFC_EL1258_TouchProbe

— Execute Done —
—1 WindowOnly Busy —
— FirstPosition Error —
— LastPosition ErrorID ——
— Options RecordedPositions ——
—4 Axis NoOfRecordedPositions ——
—= TriggerInput Diagnostic ——
— EL1258

Der Funktionsbaustein XFC_EL1258 TouchProbe erfasst die Achspositionen zum Zeitpunkt der Flanken
eines digitalen Eingangssignals (Messtasterfunktion).

Das digitale Eingangssignal wird mit einer XFC-Eingangsklemme EL1258 mit Zeitstempeln fir fallende und
steigende Signalflanken erfasst. Der Funktionsbaustein ermittelt die Achspositionen, bei der ein
Flankenwechsel stattgefunden hat und gibt sie als RecordedPositions aus.

Im Gegensatz zur klassischen TouchProbe-Funktion MC_TouchProbe ist der digitale Eingang nicht direkt an
die Antriebshardware gebunden. Uber die Zeitstempel des Eingangs kann die Position jeder EtherCAT oder
Sercos-Achse im System aufgezeichnet werden, die mittels Totzeitkompensation exakt synchronisiert ist.

Der Funktionsbaustein kann freilaufend oder im Single-Shot-Betrieb verwendet werden. Im freilaufenden
Modus wird jede Flanke des Eingangssignals erfasst (auch mehrere Flanken pro SPS-Zyklus). Im Single-
Shot-Betrieb werden nur einmalig die nachsten Flanken erfasst bis der Funktionsbaustein neu getriggert
wird.

Uber die optionale Fensterfunktion kénnen Signalflanken auRerhalb des definierten Positionsfilters ignoriert
werden.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute : BOOL;
WindowOnly : BOOL;
FirstPosition : LREAL;
LastPosition : LREAL;
Options : ST XfcTouchProbeOptions;
EL1258 : EL1258 MT IolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Wenn Execute aktiv ist, wird die Achsposition an der

definierten Signalflanke des Eingangssignals erfasst. Eine
fallende Flanke an Execute beendet den Vorgang sofort.
Abhangig von der Konfiguration in Triggerinput.FreeRun
wird einmalig die nachste Signalflanke erfasst und
ausgewertet. Wenn FreeRun TRUE ist, wird fortlaufend mit
jeder definierten Flanke des Eingangssignals ein neuer
Positionswert erfasst, wahrend Execute TRUE bleibt.

WindowOnly BOOL Wenn diese Option aktiv ist, wird nur eine Position
innerhalb des Fensters zwischen FirstPosition und
LastPosition erfasst. Positionen aul3erhalb des Fensters
werden verworfen. Erst wenn die erfasste Position
innerhalb des Fensters liegt, wird Done TRUE.

Das Erfassungsfenster kann absolut oder modulo

interpretiert werden. Dazu ist das Flag ModuloPositions
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Name

Typ

Beschreibung

[»_51] in der Struktur Triggerinput [ 51] entsprechend

zu setzen. Bei absoluten Positionen gibt es exakt ein
Fenster. Bei Modulo-Positionen wiederholt sich das
Fenster innerhalb des in den Achsparametern festgelegten
Modulozyklus (z. B. 0 bis 360 Grad).

FirstPosition

LREAL

Anfangsposition des Erfassungsfensters, wenn
WindowOnly TRUE ist. Diese Position kann absolut oder
modulo interpretiert werden. Dazu ist in der Struktur

Triggerinput (siehe unten) das Flag ModuloPositions
[»_51] entsprechend zu setzen.

LastPosition

LREAL

Endposition des Erfassungsfensters, wenn WindowOnly
TRUE ist. Diese Position kann absolut oder modulo
interpretiert werden. Dazu ist in der Struktur Triggerinput
(siehe unten) das Flag ModuloPositions [» 51]
entsprechend zu setzen.

Options

ST XfcTouchProbeOptions
[».50]

Optionale Parameter

EL1258

EL1258 MT lolnterface [» 47]

Prozessabbild der Klemme

# | E- Ein-/Ausgange

VAR _IN_OUT
Axis : AXIS REF;
TriggerInput : XFC_TRIGGER REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Die Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF adressiert eine
Achse eindeutig im System. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse, wie Position, Geschwindigkeit
oder Fehlerzustand.
Triggerinput XFC MT TRIGGER REF Triggerlnput ist eine Datenstruktur zur Beschrei-bung der
Trigger-Quelle und zur Einspeisung von Zustand und
Zeitstempel eines digitalen Ein-gangssignals. Diese
Datenstruktur wird vom An-wender gefiillt.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Done
Busy
Error
ErrorID

RecordedPositions
NoOfRecordedPositions

: BOOL;

: BOOL;

: BOOL;

: UDINT;

: ARRAY[1..10];
: UDINT;

Diagnostic : ST EL1258 Diagnostics;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Der Wert RecordedPosition ist guiltig.
Falls Triggerlnput.FreeRun TRUE ist, bleibt Done nur fir
einen SPS-Zyklus TRUE und wird selbststéndig
zurlckgesetzt, da TouchProbe automatisch neu aktiviert
wird.

Busy BOOL Wird TRUE sobald der Baustein aktiv ist und wird FALSE
nachdem er sich wieder im Grundzustand befindet.
Falls Triggerlnput.FreeRun TRUE ist, bleibt Busy
permanent TRUE, auch wenn Done oder Error TRUE
werden, da TouchProbe automatisch neu aktiviert wird.

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
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Name Typ Beschreibung

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.

RecordedPositio |ARRAY[1..10] Ein oder mehrere erfasste Achspositionen zum Zeitpunkt

ns des Trigger-Ereignisses.

Wenn Triggerinput.FreeRun TRUE ist, 1auft der
Funktionsbaustein freilaufend, so dass jede gultige
Anderung des Eingangssignals zu einer neuen
RecordedPosition fuhrt. Die Positionen kdnnen jeweils
ausgewertet werden, wenn Done TRUE ist.

NoOfRecordedP |UDINT Anzahl der erfassten Positionen.
ositions
Diagnostic ST EL1258 Diagnostics Datenstruktur, die Diagnosedaten enthalt, die zur

» 50] Fehleranalyse herangezogen werden kénnen.
41.1.4 Ausgaberoutinen fiir digitale Klemmen
41.1.41 XFC_EL2212_V2

XFC_EL2212_V2

—1 ForceWhenLate Error —
—= Outputl ErrorID ——
—= Output2 ErrorOutputMissed ——
—= TrackOptions1 PrecisionReduced ——
—= TrackOptions2
— EL2212

Der Funktionsbaustein XFC_EL2212_V2 wickelt die Ausgabe einer digitalen Nocke mit der XFC-
Zeitstempelklemme EL2212 ab.

Die Ausgabe der Daten an die Klemme erfolgt erst kurz vor Erreichen des Zeitstempels einer der Outputs.
Daflr werden bis zur Aktivierung und Quittierung der Ausgange vier SPS-Zyklen bendtigt. Erst danach kann
ein weiterer Flankenwechsel erfolgen. Die minimale Zeit zwischen zwei Flankenwechseln des
Ausgangssignals betragt also vier SPS-Zyklen, um Fehler oder Verlust der Prazision zu vermeiden. Falls das
Ausgangssignal durch ein Nockenschaltwerk generiert wird, kann aus der maximalen Geschwindigkeit und
der SPS-Zykluszeit eine Mindest-Nockenbreite berechnet werden.

Die Ausgange Output1 und Output2 kénnen nicht vollstdndig unabhangig voneinander verwendet werden,
da die Aktivierung mit nur einem Zeitstempel erfolgt. Als Voraussetzung miissen die Schaltflanken beider

Kanale genugend weit auseinander liegen. In diesem Fall wird der jeweils nachstliegende Zeitstempel an

den Block angelegt.

#! Eingdnge

VAR INPUT
ForceWhenLate : BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
ForceWhenLate |BOOL Wenn ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgang auch

dann geschaltet, wenn der Zeitstempel bereits
Uberschritten ist.

Es wird empfohlen, ForceWhenLate zu setzen, um den
Ausfall einer Schaltflanke bei Schwankungen des
Zeitsignals zu vermeiden.
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# | B~ Ein-/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Outputl : OUTPUT REF;
Output2 : OUTPUT REF;
TrackOptionsl : TRACK REF;
TrackOptions2 : TRACK REF;
EL2212 : EL2212 IolInterface;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Output1 OUTPUT REF [» 45] Ausgangszustand fir den Kanal 1 der Klemme. Die
Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fir die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme
Output2 OUTPUT REF [» 45] Ausgangszustand fir den Kanal 2 der Klemme. Die
Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme.
TrackOptions1 | TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions1 enthalt die
Parametrierung der Nockenspur 1 fiir Output1.
TrackOptions2  |TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions2 enthalt die
Parametrierung der Nockenspur 2 fur Output2.
EL2212 EL2212 lolnterface [P 47] Prozessabbild der Klemme

& Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorID UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer
ErrorOutputMiss |BOOL Der exakte in den Strukturen Output1 oder Output2
ed Ubergebene Schaltpunkt konnte nicht eingehalten werden

und der Ausgangszustand bleibt unverandert.

Falls ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgangszustand
immer ausgegeben und ErrorOutputMissed wird nicht
TRUE.

PrecisionReduce
d

BOOL

Der exakte in den Strukturen Output1 oder Output2
Ubergebene Schaltpunkt konnte nicht eingehalten werden,
der Ausgangszustand wurde aber verspatet ausgegeben.
PrecisionReduced ist als Warnung zu verstehen und kann
nur TRUE werden, wenn ForceWhenLate TRUE ist.

41.14.2 XFC_EL2212_MultiEdge

XFC_EL2212_MultiEdge
— ForceWhenLate Error —
— Reset ErrorID ——
—= Output ErrorOutputMissed ——
— TrackOptions PrecisionReduced ——
—= EL2212 Diagnostics ——

Der Funktionsbaustein XFC_EL2212_ MultiEdge wickelt die Ausgabe eines Multi-Edge-Nockenschaltwerkes
MC DigitalCamSwitch MultiEdge [»_19] Uber die XFC-Zeitstempelklemme EL2212 ab.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
ForceWhenLate : BOOL;
Reset : BOOL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
ForceWhenLate |BOOL Wenn ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgang auch
dann geschaltet, wenn der Zeitstempel bereits
Uberschritten ist.
Es wird empfohlen, ForceWhenLate zu setzen, um den
Ausfall einer Schaltflanke bei Schwankungen des
Zeitsignals zu vermeiden.
Reset BOOL Reset initiates a reset of the terminal

# |- Ein-/Ausgange

VAR IN OUT
Output : OUTPUT REF MULTIEDGE;
TrackOptions : TRACK REF;
EL2212 : EL2212 TolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF MULTIEDGE Ausgangszustand fir einen Kanal der Klemme. Die
> 45] Datenstruktur Output enthalt die nachsten berechneten
Zustande des digitalen Ausgangs und die zugehorigen
Zeitstempel fur die Ausgabe an einer digitalen XFC
Ausgangsklemme.
TrackOptions TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.
EL2212 EL2212 lolnterface [P 47] Prozessabbild der Klemme

B Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;
Diagnostics : ST _EL2258 Diagnostics;

END_VAR

Name Typ Beschreibung

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer

ErrorOutputMissed |BOOL Einer der in der Struktur Output Gbergebenen Schaltpunkte
konnte nicht eingehalten werden und der
Ausgangszustand bleibt unverandert.

Falls ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgangszustand
immer ausgegeben und ErrorOutputMissed wird nicht
TRUE.

PrecisionReduced |BOOL Einer der in der Struktur Output Ubergebenen Schaltpunkte
konnte nicht eingehalten werden, der Ausgangszustand
wurde aber verspatet ausgegeben.

PrecisionReduced ist als Warnung zu verstehen und kann
nur TRUE werden, wenn ForceWhenLate TRUE ist.

Diagnostics ST EL2258 Diagnostics Datenstruktur, die Diagnosedaten enthalt, die zur

> 48] Fehleranalyse herangezogen werden kdnnen.
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Prozessabbild

Die Klemme wird flr den Betrieb mit diesem Funktionsbaustein im Multi-Timestamp-Modus mit bis zu 10
Zeitstempeln in das Prozessabbild eingeflugt und der DC-Mode muss aktiviert werden.

41143 XFC_EL2252 V2

XFC_EL2252_ V2
—1 ForceWhenLate Error —
—= Outputl ErrorID ——
—= Output? ErrorOutputMissed ——
—= TrackOptions1 PrecisionReduced ——
—= TrackOptions2
—4 EL2252

Der Funktionsbaustein XFC_EL2252 V2 wickelt die Ausgabe einer digitalen Nocke mit der XFC-
Zeitstempelklemme EL2252 ab.

Die Ausgabe der Daten an die Klemme erfolgt erst kurz vor Erreichen des Zeitstempels einer der Outputs.
Daflr werden bis zur Aktivierung und Quittierung der Ausgange vier SPS-Zyklen bendtigt. Erst danach kann
ein weiterer Flankenwechsel erfolgen. Die minimale Zeit zwischen zwei Flankenwechseln des
Ausgangssignals betragt also vier SPS-Zyklen um Fehler oder Verlust der Prazision zu vermeiden. Falls das
Ausgangssignal durch ein Nockenschaltwerk generiert wird, kann aus der maximalen Geschwindigkeit und
der SPS-Zykluszeit eine Mindest-Nockenbreite berechnet werden.

Die Ausgange Output1 und Output2 kénnen nicht vollstdndig unabhangig voneinander verwendet werden,
da die Aktivierung mit nur einem Zeitstempel erfolgt. Als Voraussetzung missen die Schaltflanken beider

Kanale genugend weit auseinander liegen. In diesem Fall wird der jeweils nachstliegende Zeitstempel an

den Block angelegt.

#' Eingdnge

VAR INPUT
ForceWhenLate : BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
ForceWhenLate BOOL Wenn ForceWhenLate TRUE ist, so wird der Ausgang

auch dann geschaltet, wenn der Zeitstempel bereits
Uberschritten ist.

Es wird empfohlen, ForceWhenLate zu setzen, um den
Ausfall einer Schaltflanke bei Schwankungen des
Zeitsignals zu vermeiden.

# | E- Ein-/Ausgéange

VAR _IN_OUT
Outputl : OUTPUT_REF;
Output?2 : OUTPUT_REF;

TrackOptionsl : TRACK_REF;
TrackOptions2 : TRACK REF;

EL2252 : EL2252 TolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output1 OUTPUT REF [» 45] Ausgangszustand fir den Kanal 1 der Klemme. Die

Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand des
digitalen Ausgangs und die zugehorigen Zeitstempel fur
die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme.

Output2 OUTPUT REF [» 45] Ausgangszustand fir den Kanal 2 der Klemme. Die
Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand des
digitalen Ausgangs und die zugehorigen Zeitstempel fir
die Ausgabe an einer digitalen XFC-Ausgangsklemme.
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Name Typ Beschreibung

TrackOptions1 TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions1 enthalt die
Parametrierung der Nockenspur 1 fiir Output1.

TrackOptions2 TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions2 enthalt die
Parametrierung der Nockenspur 2 fiur Output2.

EL2252 EL2252 lolnterface Prozessabbild der Klemme

[r 48]

& Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer

ErrorOutputMissed BOOL Der exakte in den Strukturen Output1 oder Output2
Ubergebene Schaltpunkt konnte nicht eingehalten werden
und der Ausgangszustand bleibt unverandert.

Falls ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgangszustand
immer ausgegeben und ErrorOutputMissed wird nicht
TRUE.

PrecisionReduced BOOL Der exakte in den Strukturen Output1 oder Output2
Ubergebene Schaltpunkt konnte nicht eingehalten werden,
der Ausgangszustand wurde aber verspatet ausgegeben.
PrecisionReduced ist als Warnung zu verstehen und kann
nur TRUE werden, wenn ForceWhenLate TRUE ist.

Beispiel fiir die Ausgabe einer Positionsnocke

Der Funktionsbaustein XFC PositionCam [P 22] ist hardwareunabhangig und Ubergibt die notwendigen
Schaltinformationen zur Ausgabe an den Funktionsbaustein XFC_EL2252 V2 in der Datenstruktur
OutputRef1. Die Datenstruktur wird zur Dateniibergabe an beiden Bausteinen verwendet.

fb_PositionCam P
XFC_PositionCam —

—FirstOnFosition Error—
—LastOnPosition ErrorlD -
—{Modulo
—ModuloFactor
—OnCompensation
—OffCompensation
—Options

| OutputRefl  FHOutput
Hixis

fb_ELZ2252 W2 o
XFC_EL22R2 2 —

—ForceWwhenlLate Error—

| QOutputRefl I—H'Dutput'l ErrorlD —
A0utput? ErrorDutputMissed —
ATrackOptions1 PrecisionReduced —
ATrackOptions?2
BE| 2252
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Ausgabe zweier Positionsnocken an einer Ausgabeklemme

Die Ausgange Output1 und Output2 kdnnen mit der EL2252 nicht vollstdndig unabhangig voneinander
verwendet werden, da die Aktivierung mit nur einem Zeitstempel erfolgt. Als Voraussetzung missen die
Schaltflanken beider Kanale genligend weit auseinander liegen (4 SPS-Zyklen). Sobald die Schaltflanken
naher zusammenliegen, werden sie ungenau ausgegeben.

41144 XFC_EL2258_MultiEdge

XFC_EL2258_MultiEdge
— ForceWhenLate Error —
—1 Reset ErrorID ——
—= Output ErrorOutputMissed ——
— TrackOptions PrecisionReduced ——
—= EL2258 Diagnostics ——

Der Funktionsbaustein XFC_EL2258 MultiEdge wickelt die Ausgabe eines Multi-Edge-Nockenschaltwerkes
MC DigitalCamSwitch MultiEdge [»_19] Uber die XFC-Zeitstempelklemme EL2258 ab.

#! Eingdnge

VAR INPUT
ForceWhenLate : BOOL;
Reset : BOOL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
ForceWhenLate BOOL Wenn ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgang auch

dann geschaltet, wenn der Zeitstempel bereits
Uberschritten ist.

Reset BOOL Es wird empfohlen, ForceWhenLate zu setzen, um den
Ausfall einer Schaltflanke bei Schwankungen des
Zeitsignals zu vermeiden.

# | &~ Ein-/Ausgange
VAR IN OUT

Output : OUTPUT REF MULTIEDGE;
TrackOptions : TRACK REF;
EL2258 : EL2258 TIolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF MULTIED |Ausgangszustand fir einen Kanal der Klemme. Die
GE [» 45] Datenstruktur Output enthalt die nachsten berechneten
Zustande des digitalen Ausgangs und die zugehorigen
Zeitstempel fur die Ausgabe an einer digitalen XFC
Ausgangsklemme.
TrackOptions TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.
EL2258 EL2258 lolnterface Prozessabbild der Klemme
[» 48]
& Ausginge
VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;
Diagnostics : ST EL2258 Diagnostics;
END_ VAR
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Name Typ Beschreibung

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.

ErrorID UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer

ErrorOutputMissed BOOL Einer der in der Struktur Output tGibergebenen Schaltpunkte
konnte nicht eingehalten werden und der
Ausgangszustand bleibt unverandert.
Falls ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgangszustand
immer ausgegeben und ErrorOutputMissed wird nicht
TRUE.

PrecisionReduced BOOL Einer der in der Struktur Output tGibergebenen Schaltpunkte

konnte nicht eingehalten werden, der Ausgangszustand
wurde aber verspatet ausgegeben.

PrecisionReduced ist als Warnung zu verstehen und kann
nur TRUE werden, wenn ForceWhenLate TRUE ist.

Diagnostics ST EL2258 Diagnostics |Datenstruktur, die Diagnosedaten enthalt, die zur
> 48] Fehleranalyse herangezogen werden kénnen.
41145 XFC_EL2262

ForceWhenLate
Channel
Output
TrackOptions
EL2262

bbbl )]

XFC_EL2262

OversamplingFactor
OutputOneCycleDelayed

Error —

ErrorID —
ErrorOutputMissed ——
PrecisionReduced ——

Der Funktionsbaustein XFC_EL2262 wickelt die Ausgabe einer digitalen Nocke mit der XFC-Oversampling-

Klemme EL2262 ab.

Die maximale Frequenz ist von der Zykluszeit abhangig. Der minimale Abstand zwischen zwei steigenden
Signalflanken betragt zwei SPS-Zyklen. Der minimale Abstand zwischen der steigenden und fallenden
Flanke kann kleiner als ein SPS-Zyklus sein. Die Schaltgenauigkeit wird durch den eingestellten
Oversampling-Faktor der Klemme bestimmt.

Die beiden Kanale der Klemme sind voneinander unabhangig und werden durch zwei Instanzen des
XFC_EL2262 Bausteins bedient.

#! Eingdnge

VAR INPUT
OversamplingFactor

: UINT;

OutputOneCycleDelayed : BOOL; (* TRUE if EL2262 is updated with the NC SAF task at the beginning

of the next cycle ¥*)

ForceWhenLate : BOOL;
Channel : INT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
OversamplingFactor UINT Oversampling Faktor der EL2262 Klemme

OutputOneCycleDelayed | BOOL

OutputOneCycleDelayed ist TRUE, falls die Ausgabe des
Prozessabbildes aufgrund des eingestellten Timings um
einen Zyklus verzogert ist.

OutputOneCycleDelayed ist abhangig vom Timing der
Ausgabetask, an welche die EL2262 gebunden ist.

ForceWhenLate BOOL Wenn sich die Zeitinformation von Zyklus zu Zyklus leicht
andert, kann es passieren, dass eine Schaltflanke nicht
ausgegeben werden kann. ForceWhenLate erzwingt in

38 Version: 2.3.3 TF5065



BECKHOFF

SPS-Bibliotheken

Name Typ Beschreibung
einer solchen Situation ein bestmdgliches Schalten. Der
Ausgang PrecisionReduced wird in diesem Fall TRUE und
kann zur Diagnose verwendet werden.
(Zum Beispiel kann im Falle eines erhdhten Jitters in einer
Achsposition die Ausgabe einer Schaltflanke nicht exakt
auf einen Ausgabezyklus bestimmt werden.)
Channel INT Kanalnummer 0 oder 1 der EL2262 Klemme
# | &~ Ein-/Ausgange
VAR IN OUT
Output : OUTPUT REF;
TrackOptions : TRACK REF;
EL2262 : EL2262 TolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC Ausgangsklemme
TrackOptions TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.
EL2262 EL2262 lolnterface Prozessabbild der Klemme
[» 48]

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer
ErrorOutputMissed BOOL Zeigt an, dass eine Schaltflanke nicht auf einen Zyklus
genau bestimmt werden kann und daher nicht ausgegeben
werden kann. Um die Schaltflanke bestmdglich
auszugeben kann der Eingang ForceWhenLate gesetzt
werden.
PrecisionReduced BOOL Zeigt an, dass eine Schaltflanke nicht auf einen Zyklus

genau bestimmt werden kann. Die Schaltflanke wurde
aber bestmdglich ausgegeben.

41.1.4.6 XFC_EL2262_MultiEdge
XFC_EL2262_MultiEdge
Reset Error —
Preset ErrorID ——

ForceWhenLate
Channel
Output
TrackOptions
EL2262

bbbl ]

OversamplingFactor
OutputOneCycleDelayed

ErrorOutputMissed ——
PrecisionReduced ——
Diagnostics ——
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Der Funktionsbaustein XFC_EL2262 Multiedge wickelt die Ausgabe von digitalen Nocken mit der XFC-
Oversampling-Klemme EL2262 ab.

Die maximale Frequenz ist von der Zykluszeit abhangig. Der minimale Abstand zwischen zwei steigenden
Signalflanken betragt (2*SPS-Zykluszeit) / Oversampling-Faktor. Der minimale Abstand zwischen einer
steigenden und fallenden Flanke betragt SPS-Zykluszeit / Oversampling-Faktor. Die Schaltgenauigkeit wird
durch den eingestellten Oversampling-Faktor der Klemme bestimmt.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Reset : BOOL;
Preset : BOOL;
OversamplingFactor : UINT;
OutputOneCycleDelayed : BOOL; (* TRUE if EL2262 is updated with the NC SAF task at the begi
nning of the next cycle *)
ForceWhenLate : BOOL; (* forces the output even when the timestamp is missed ¥*)
Channel : INT; (* select 0 or 1 for OutputO or Outputl *)
END VAR
Name Typ Beschreibung
Reset BOOL Der Klemmenausgang wird deaktiviert.
Preset BOOL Der Klemmenausgang wird aktiviert.
OversamplingFactor  |UINT Oversampling Faktor der EL2262 Klemme
OutputOneCycleDelay |[BOOL OutputOneCycleDelayed ist TRUE, falls die Ausgabe des
ed Prozessabbildes aufgrund des eingestellten Timings um

einen Zyklus verzogert ist.
OutputOneCycleDelayed ist abhangig vom Timing der
Ausgabetask, an welche die EL2262 gebunden ist.

ForceWhenLate BOOL Wenn sich die Zeitinformation von Zyklus zu Zyklus leicht
andert, kann es passieren, dass eine Schaltflanke nicht
ausgegeben werden kann. ForceWhenLate erzwingt in
einer solchen Situation ein bestmdgliches Schalten. Der
Ausgang PrecisionReduced wird in diesem Fall TRUE und
kann zur Diagnose verwendet werden.

(Zum Beispiel kann im Falle eines erhohten Jitters in einer
Achsposition die Ausgabe einer Schaltflanke nicht exakt
auf einen Ausgabezyklus bestimmt werden.)

Channel INT Legt den Ausgabekanal der EL2262 fest, wobei 0 =
Output0 und 1 = Output1 entspricht.

# | B~ Ein-/Ausgange

VAR IN OUT
Output : OUTPUT_ REF MULTIEDGE;
TrackOptions : TRACK REF;
EL2262 : EL2262 TolInterface;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Output OUTPUT REF MULTIED |Die Datenstruktur Output enthalt ein Array von
GE [ 45] berech_ngten Zu;ténden dg_s d_igitalen Ausgangs unq dje
zugehodrigen Zeitstempel fir die Ausgabe an einer digitalen
XFC Ausgangsklemme
TrackOptions TRACK REF [» 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.
EL2262 EL2262 lolnterface Prozessabbild der Klemme
[» 48]
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& Ausginge

VAR OUTPUT
BETEQTE : BOOL;
ErrorID : UDINT;
ErrorOutputMissed : BOOL;
PrecisionReduced : BOOL;
Diagnostics : ST EL2262 Diagnostics;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang eine
Fehlernummer

ErrorOutputMissed BOOL Einer der in der Struktur Output tGibergebenen Schaltpunkte
konnte nicht eingehalten werden und der
Ausgangszustand bleibt unverandert.

Falls ForceWhenLate TRUE ist, wird der Ausgangszustand
immer ausgegeben und ErrorOutputMissed wird nicht
TRUE.

PrecisionReduced BOOL Einer der in der Struktur Output Ubergebenen Schaltpunkte
konnte nicht eingehalten werden, der Ausgangszustand
wurde aber verspatet ausgegeben.

PrecisionReduced ist als Warnung zu verstehen und kann
nur TRUE werden, wenn ForceWhenLate TRUE ist.

Diagnostics ST EL2262 Diagnostics |Datenstruktur die Diagnosedaten enthalt, die zur

> 49] Fehleranalyse herangezogen werden kénnen.

4.1.2 Funktionen

41.21 Basisfunktionen

41.211 XFC_GetCurDcTaskTime

XFC_GetCurDcTaskTime
XFC_GetCurDcTaskTime f—

Die Funktion XFC_GetCurDcTaskTime ermittelt die Zeit des Beginns des aktuellen SPS-Zyklus.

Die Funktion optimiert die Aufrufe der Systemfunktion F_GetCurDcTaskTime, indem mehrere Anfragen
innerhalb eines SPS-Task-Zyklus mit derselben Zeit beantwortet werden, ohne die Systemfunktion jeweils
erneut aufzurufen.

& Riickgabewert
FUNCTION XFCF GetCurDcTaskTime : T DCTIME

Name Typ Beschreibung
XFCF_GetCurDcTaskT|T_DCTIME Ruckgabewert der Funktion.
ime Vollstandige 64 Bit Distributed Clock System Time.

Zeitpunkt des Anfangs des aktuellen SPS-Zyklus (Zyklus
der Task, die diese Funktion aufruft.)
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41.2.1.2 XFC_ExtendDcTime

XFC_ExtendDcTime
—TimeStamp32 ¥FC_BxtendDcTime f—

Die Funktion XFC_ExtendDcTime erweitert einen 32 Bit Zeitstempel auf 64 Bit.

Die Erweiterung auf einen vollstdndigen Zeitstempel setzt voraus, dass der 32 Bit Zeitstempel im aktuellen
Zeitbereich gultig ist. Es ist nicht mdglich, einen Zeitstempel der mehr als etwa +/- 2 Sekunden vor oder nach
dem aktuellen Zeitpunkt giiltig ist, fehlerfrei zu erweitern.

# Eingdnge

VAR INPUT
TimeStamp32 : T DCTIME32;
END VAR
Name Typ Beschreibung
TimeStamp32 T _DCTIME32 Distributed Clock System Time.

Enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen DcTime und
deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2 Sekunden um den
aktuellen Zeitpunkt ab.

E- Riickgabewert

FUNCTION XFCF ExtendDcTime : T DCTIME

Name Typ Beschreibung
XFCF_ExtendDcTime |T_DCTIME Ruckgabewert der Funktion. Vollstandige 64 Bit Distributed
Clock System Time.

41.3 Datentypen

41.3.1 ST_NcTimeConversionOptions
TYPE ST NcTimeConversionOptions :
STRUCT
SubIndex : UINT;
InterpolationOptions : UINT;
CompensationTime : DINT;
ENDisTRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
Sublndex UINT Fir Achsen mit mehr als einem Encoder kann in Sublndex

der Index (0..9) des Encoders angegeben werden, auf den
sich die Position bezieht.

Bei Path-Bausteinen, die sich auf mehrere interpolierte
Achsen beziehen, kann kein Sublndex spezifiziert werden.
InterpolationOptions UINT Bitmaske fiir spezielle Optionen:

InterpolationOptions.0 = FALSE: Die Extrapolation der
Position wird mit der aktuellen Geschwindigkeit
durchgefuhrt, ohne die aktuelle Beschleunigung zu
bertcksichtigen.

InterpolationOptions.0 = TRUE: Die Beschleunigung der
Achse wird in die Extrapolation der Position einbezogen.

InterpolationOptions.12 = TRUE: Der Positionspuffer wird
ignoriert.

42 Version: 2.3.3 TF5065



BEGKHOFF SPS-Bibliotheken

Name Typ Beschreibung

InterpolationOptions.15 = TRUE: eine Logger-Meldung
wird erzwungen.

CompensationTime DINT Zusatzliche Kompensationszeit
41.3.2 Digital Cam Switch
41.3.21 CAMSWITCH_REF

Der Datentyp CAMSWITCH_REF verweist auf eine Datenstruktur mit Nockenparametern fir ein digitales
Nockenschaltwerk MC DigitalCamSwitch [»_16].

TYPE CAMSWITCH REF :

STRUCT
NumberOfSwitches : UDINT;
pSwitches : POINTER TO MC_CamSwitch;
SizeOfSwitches : UDINT;
END_ STRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
NumberOfSwitches UDINT Anzahl der genutzten Array-Elemente. Kann kleiner sein,
als die maximale Anzahl.
pSwitches POINTER TO Pointer auf das digital cam array.
MC_CamSwitch
SizeOfSwitches UDINT Maximale GroRe des digital cam arrays.

Die eigentliche Datenstruktur zur Parametrierung eines digitalen Nockenschaltwerks ist Ublicherweise ein
ARRAY OF MC CamSwitch [» 44]. CAMSWITCH REF [P 43] verweist mit einem POINTER auf diese
Struktur und definiert eindeutig die Groflke der Struktur und die Anzahl der tatsachlich verwendeten Nocken.

Eine Variable des Typs CAMSWITCH_REF wird, wie in dem folgenden Beispiel gezeigt, initialisiert:

VAR
CamSwitchArray : ARRAY[1..3] OF MC CamSwitch;
CamSwitchRef : CAMSWITCH REF;
END VAR
(* real number of defined digital cams *)
CamSwitchRef .NumberOfSwitches := 1; (* 1..3 *)
(* pointer to the digital cam data array *)
CamSwitchRef.pSwitches := ADR (CamSwitchArray) ;
(* maximum size of the digital cam data array *)
CamSwitchRef.SizeOfSwitches := SIZEOF (CamSwitchArray) ;

Beispiel mit zwei Nockenspuren

CamSwitchRefTrackl : CAMSWITCH_REF
Value CamSwitchArrayTrackl : Array [1..n] OF MC_CamSwitch

NumberOfSwitches 3
pSwitches ADR{CamSwitchArrayTrackl) —+ Switch 1 Switch 2 Switch 3 Switch n
SizeOfSwitches SIZEOF|CamSwitchArrayTrackl) FirstOnPosition 2000 2500 4000

LastOnPosition 3000 3000 1000

AxisDirection POSITIVE NEGATIVE BOTH

CamSwitchMade POSITION POSITION POSITION

Duration [s] - - -

CamSwitchRefTrack2 : CAMSWITCH_REF
Value CamSwitchArrayTrack2 : Array [1..m] OF MC_CamSwitch

NumberOfSwitches 1
pSwitches ADR{CamSwitchArrayTrack2 ) —%- Switch 1 Switch m
SizeOfSwitches SIZEOF(CamSwitchArrayTrack2) FirstOnPosition 3000

LastOnPosition —

AxisDirection BOTH

CamSwitchMode TIME

Duration [s] 1,350
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4.1.3.2.2 E_CamSwitchDirection

TYPE E_CamSwitchDirection :
(

CAMSWITCHDIRECTION BOTH, (* digital cam will work in both directions ¥*)

CAMSWITCHDIRECTION POSITIVE, (* digital cam is just working in positive direction *)

CAMSWITCHDIRECTION NEGATIVE (* digital cam is just working in negative direction *)
)i

END_TYPE

Name Beschreibung
CAMSWITCHDIRECTION_BOTH Die digitale Nocke arbeitet in beide Richtungen.
CAMSWITCHDIRECTION_POSITIVE Die digitale Nocke arbeitet in positiver Richtung.
CAMSWITCHDIRECTION_NEGATIVE Die digitale Nocke arbeitet in negativer Richtung.
41.3.2.3 E_CamSwitchMode

TYPE E_CamSwitchMode :
(
CAMSWITCHMODE POSITION, (* position cam ¥*)

CAMSWITCHMODE TIME, (* time cam *)
CAMSWITCHMODE BREAK (* break cam ¥*)
) 7
END_TYPE
Name Beschreibung
CAMSWITCHMODE_POSITION Positionsnocke
CAMSWITCHMODE_TIME Zeitnocke
CAMSWITCHMODE_BREAK Bremsnocke
41.3.2.4 MC_CamSwitch

Der Datentyp MC_CamSwitch enthalt alle Parameter einer digitalen Nocke fir ein digitales
Nockenschaltwerk MC DigitalCamSwitch [P 16].

TYPE MC CamSwitch :

STRUCT
FirstOnPosition : LREAL;
LastOnPosition : LREAL;
AxisDirection : E _CamSwitchDirection;
CamSwitchMode : E CamSwitchMode;
Duration : LREAL;

END_STRUCT

END_TYPE

Die Datenstruktur zur Parametrierung eines digitalen Nockenschaltwerks ist Gblicherweise ein ARRAY OF
MC_CamSwitch. Eine weitere Struktur CAMSWITCH REF [P 43] verweist auf diese Struktur.

Name Typ Beschreibung
FirstOnPosition LREAL Erste Position, ab der die Nocke eingeschaltet ist.
LastOnPosition LREAL Letzte Position, bis zu der die Nocke eingeschaltet ist. Die

Nockenfunktion ist invertiert, wenn
LastOnPosition < FirstOnPosition. LastOnPosition wird bei
Zeitnocken nicht verwendet.

AxisDirection E CamSwitchDirection |AxisDirection legt fest, in welcher Fahrtrichtung der Achse
> 44] di_e digitale Nocke aktiv ist (positiv, negativ oder beide
Richtungen).
CamSwitchMode E CamSwitchMode Typ der digitalen Nocke (Positionsnocke, Zeitnocke oder
> 44] Bremsnocke).
Duration LREAL Duration definiert die Einschaltdauer der Nocke in [s] und

wird ausschlief8lich bei Zeitnocken verwendet.
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41.3.2.5 OUTPUT_REF

Der Datentyp OUTPUT_REF enthalt Daten zur Beschreibung des Zustandes eines digitalen Ausgangs.
Neben dem Schaltzustand werden Zeitstempel flir Zustandswechsel mitgeflhrt.

TYPE OUTPUT_REF :

STRUCT
Level : BOOL; (* current level of the digital output *)
NextStateChangevValid : BOOL; (* time value NextStateChange is wvalid *)
NextStateChange : T DCTIME32; (* time of next state change -

current level will be inverted *)

NextOnTimevValid : BOOL; (* time value NextOnTime is wvalid *)
NextOnTime : T DCTIME32; (* time when the digital output is turned ON next time *)
NextOffTimeValid : BOOL; (* time value NextOffTime is wvalid *)
NextOffTime : T _DCTIME32; (* time when the digital output is turned OFF next time *)
END STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
Level BOOL Aktueller Schaltzustand des digitalen Ausgangs
NextStateChangeValid |[BOOL NextStateChangeValid ist TRUE, wenn der Zeitstempel
NextStateChange gliltig ist.
NextStateChange T _DCTIME32 Zeitpunkt des nachsten Zustandswechsels (Distributed
Clock TimeStamp)
NextOnTimeValid BOOL NextOnTimeValid ist TRUE, wenn der Zeitstempel
NextOnTime gultig ist.
NextOnTime T DCTIME32 Zeitpunkt der nachsten positiven Schaltflanke (Distributed
Clock TimeStamp)
NextOffTimeValid BOOL NextOffTimeValid ist TRUE, wenn der Zeitstempel
NextOffTime guiltig ist.
NextOffTime T_DCTIME32 Zeitpunkt der nachsten negativen Schaltflanke (Distributed
Clock TimeStamp)
4.1.3.2.6 OUTPUT_REF_MULTIEDGE

Der Datentyp OUTPUT_REF_MULTIEDGE enthalt Daten zur Beschreibung des Zustandes eines digitalen
Ausgangs. Neben dem Schaltzustand werden Zeitstempel fir Zustandswechsel mitgefiihrt. Der Datentyp
wird im Zusammenhang mit Klemmen verwendet, die mittels Multi-Timestamp mehrere Schaltvorgénge pro
SPS-Zyklus ermoglichen.

TYPE OUTPUT REF MULTIEDGE :

STRUCT

SwitchEvent : ARRAY [O..TCMC27XFC7MAXINDEXOFMULTIEDGEOUTPUTEVENTS] OF STiswitchEvent;
END_STRUCT
END_TYPE
Name Typ
SwitchEvent ARRAY [0..TCMC2_XFC_MAXINDEXOFMULTIEDGEOUTPUTEVENTS] OF

ST SwitchEvent [» 46]

4.1.3.2.7 ST_CamSwitchOptions
Name Typ Beschreibung
Encoderindex UINT Wenn mehr als ein Encoder mit der Achse verbunden ist,

kann der Encoder-Index [0..9] hier festgelegt werden. Der
erste Encoder hat den Index 0.

Bei Path-Bausteinen, die sich auf mehrere interpolierte
Achsen beziehen, kann kein Subindex spezifiziert werden.
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Name Typ Beschreibung

UseAcceleration BOOL UseAcceleration kann TRUE gesetzt werden, um die
Beschleunigung der Achse in die Positionsberechnungen
mit einzubeziehen. UseAcceleration kann von Vorteil sein,
wenn die Sollwerte der Beschleunigung verwendet werden
kénnen. Bei Encoder-Achsen, die ein verrauschtes
Positionssignal liefern, ist UseAcceleration eventuell von
Nachteil, da auch die Beschleunigung fehlerbehaftet ist.

4.1.3.2.8 ST_SwitchEvent
TYPE ST SwitchEvent :
STRUCT
ID : UDINT;
Valid : BOOL; (* time value is wvalid *)
Level : BOOL; (* next level of the digital signal *)
Position : LREAL;
DcTime : T _DCTIME32; (* time when the digital output changes *)
Duration : DINT;
END_STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
ID UDINT Interne Kennung der Schaltflanke.
Valid BOOL Valid ist TRUE, wenn der Zeitstempel DcTime guiltig ist.
Level BOOL Aktueller Schaltzustand des digitalen Ausgangs.
Position LREAL Schaltposition des Schaltvorgangs.
DcTime T DCTIME32 Zeitpunkt des nachsten Zustandswechsels (Distributed Clock TimeStamp)
Duration DINT Nicht genutzt.

41.3.2.9 TRACK_REF

Der Datentyp TRACK_REF enthalt die Parameter einer digitalen Nockenspur fur ein digitales
Nockenschaltwerk MC DigitalCamSwitch [»_16].

TYPE TRACK REF :

STRUCT
ModuloPositions : BOOL := TRUE; (* all cam positions are interpreted as modulo positions when TR
UE *)
ModuloFactor : LREAL := 360; (* e. g. 360 degrees *)
OnCompensation : LREAL; (* compensation time [s] *)
OffCompensation : LREAL; (* compensation time [s] *)
Hysteresis : LREAL; (* distance from last switch position (+ or -) *)
BreakRelease : BOOL; (* allow break to be released when TRUE, break cams will be acti
vated when FALSE *)
Force : BOOL; (* override all digital cams and set track ON *)
Disable : BOOL; (* override all digital cams and set track OFF -
overrides Force as well *)
END_ STRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
ModuloPositions BOOL Wenn Modulo TRUE ist, werden alle Positionen modulo

interpretiert. Die Nockenfunktion wird dadurch zyklisch
wiederholt. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus wird der
Parameter ModuloFactor verwendet.

ModuloFactor LREAL ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der
Positionseinheit der Achse an und wird nur verwendet,
wenn Modulo TRUE ist.

OnCompensation LREAL Kompensationszeit fiir die steigende Flanke der Nocke in
[s]. Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OnCompensation vorgezogen und sonst verzogert.

OffCompensation LREAL Kompensationszeit fur die fallende Flanke der Nocke in [s].
Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OffCompensation vorgezogen und sonst verzogert.
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Name

Typ

Beschreibung

Hysteresis

LREAL

Hysterese der Schaltvorgange bei Drehrichtungsumkehr.
Die Hysterese wird in der Positionseinheit der Achse
angegeben.

(verfigbar ab Library 3.3.27.0)

BreakRelease

BOOL

Bremsfreigabe fur Bremsnocken auf diese Nockenspur

Force

BOOL

Der digitale Ausgang wird unabhangig von den Nocken auf
dieser Spur aktiv geschaltet. Disable hat Vorrang vor
Force.

Disable

BOOL

Der digitale Ausgang wird unabhangig von den Nocken auf
dieser Spur inaktiv geschaltet. Disable hat Vorrang vor
Force.

Wirkungsweise der Zeitkompensation

Resulting output with delay
/ Without delay

Switch01 X
126 250
ms ms
o — - e E—
I 1 H R B A R >
2000 2500 3000

Resulting position is depending on the actual velocity

41.3.3 10 Terminals

41.3.31 EL1258 MT _lointerface

Name Typ Beschreibung

Status _EL1258 Status

InputEventState _EL1258 InputEvents MTI Eingange

InputEventTime ARRAY [1..10] OF MTI Eingang der Event-Zeit 1..10
T _DCTIME32

Ctrl _EL1258 Ctrl

41.3.3.2 EL2212_loInterface

Name Typ Beschreibung

Status1 WORD Statuskanal 1

Status1 WORD Statuskanal 2

Feedback BYTE Nicht genutzt

WcState BOOL Nicht genutzt

State UINT Nicht genutzt

Output1 BOOL Signal Ausgangskanal 1

TriState1 BOOL Kanal 1

Reset1 BOOL Kanal 1

Output2 BOOL Signal Ausgangskanal 2
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Name Typ Beschreibung

TriState2 BOOL Kanal 2

Reset?2 BOOL Kanal 2

Activate BYTE PDO 0x1602, aktiviert den Ausgang
StartTime T _ULARGE_INTEGER |PDO 0x1602, aktiviert den Ausgang
4.1.3.3.3 EL2252_lointerface

Name Typ Beschreibung

SysTime T_ULARGE_INTEGER |Nicht genutzt

Feedback BYTE Nicht genutzt

WcStateOut BOOL Nicht genutzt

WcStateln BOOL Nicht genutzt

State UINT Nicht genutzt

Activate BYTE Aktiviert den Ausgang
StartTime T _ULARGE_INTEGER |Aktiviert den Ausgang

Output1 BOOL Signal des Ausgangskanals 1
TriState1 BOOL Kanal 1

Output1 BOOL Signal des Ausgangskanals 2
TriState1 BOOL Kanal 2

41334 EL2258 MT _lolnterface

Name Typ Beschreibung

Status _EL2258 Status MTO Status

Ctrl _EL2258_Ctrl MTO Ctrl

Outputs DWORD MTO Outputs
OutputEventTime |ARRAY [1..10] OF T_DCTIME32 |MTO Ouput event time

41.3.3.5 EL2262_lointerface

Name Typ Beschreibung

StartTimeNextOutput |T_DCTIME32 Zeitstempel der nachsten Signalausgabe der Klemme

EL2262.

WcState BOOL

State UINT

CycleCounter0 WORD

Output0 ARRAY [0..31] OF Array mit 1024 bis 10000fachem Oversampling — Kanal 1
DWORD

CycleCounter1 WORD

Output1 ARRAY [0..31] OF Array mit 1024 bis 10000fachem Oversampling — Kanal 1
DWORD

41.3.4 Terminal output routines

41.3.41 ST_EL2258_Diagnostics

Der Datentyp ST_EL2258 Diagnostics enthalt Diagnosedaten die zur Fehleranalyse herangezogen werden
kénnen.
TYPE ST EL2258 Diagnostics :

STRUCT
ErrorOnOutputMissed : BOOL;
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ErrorOffOutputMissed

: BOOL;

ErrorNoOfEventsExceeded : BOOL;

ErrorBufferOverflow : BOOL;
ErrorEventDistance : BOOL;
OnPrecisionReduced : BOOL;
OffPrecisionReduced : BOOL;
LastOutputLevel : BOOL;
ActivatedOnValues : INT;
ActivatedOffValues : INT;

END_ STRUCT

END TYPE

Name Typ Beschreibung

ErrorOnOutputMissed BOOL Zeigt an, dass eine steigende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte und daher nicht
ausgegeben werden kann. Um die Schaltflanke
bestmdglich auszugeben kann der Eingang
ForceWhenLate gesetzt werden.

ErrorOffOutputMissed BOOL Zeigt an, dass eine fallende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte und daher nicht
ausgegeben werden kann. Um die Schaltflanke
bestmdglich auszugeben, kann der Eingang
ForceWhenLate gesetzt werden.

ErrorNoOfEventsExceed |[BOOL Zeigt an, dass zu viele Flanken fur einen Zyklus geliefert

ed wurden und somit nicht alle ausgegeben werden kénnen.

ErrorBufferOverflow BOOL Zeigt an, dass der Ausgabepuffer der EL2258 voll ist.

ErrorEventDistance BOOL Zeigt an, dass der Abstand zweier aufeinanderfolgender
Flanken zu gering ist.

OnPrecisionReduced BOOL Zeigt an, dass eine steigende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte. Die Schaltflanke
wurde aber bestmdglich ausgegeben.

OffPrecisionReduced BOOL Zeigt an, dass eine fallende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte. Die Schaltflanke
wurde aber bestmdglich ausgegeben.

LastOutputLevel BOOL Zeigt an welchen Signalzustand der Kanal der EL2262
nach dem folgenden Update haben wird.

ActivatedOnValues INT Anzahl der in diesem Zyklus aktivierten steigenden
Flanken

ActivatedOffValues INT Anzahl der in diesem Zyklus aktivierten fallenden Flanken

41.3.4.2 ST_EL2262_Diagnostics

Der Datentyp ST_EL2262_Diagnostics enthalt Diagnosedaten die zur Fehleranalyse herangezogen werden

kénnen.

TYPE ST EL2262 Diagnostics :

STRUCT

ErrorOnOutputMissed : BOOL;
ErrorOffOutputMissed : BOOL;
OnPrecisionReduced : BOOL;
OffPrecisionReduced : BOOL;
LastOutputLevel : BOOL;
ActivatedOnValues : INT;
ActivatedOffValues : INT;

END_STRUCT

END_TYPE

Name Typ Beschreibung

ErrorOnOutputMissed BOOL Zeigt an, dass eine steigende Schaltflanke nicht auf einen

Zyklus genau bestimmt werden konnte und daher nicht
ausgegeben werden kann. Um die Schaltflanke
bestmdglich auszugeben, kann der Eingang
ForceWhenLate gesetzt werden.
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Name Typ Beschreibung

ErrorOffOutputMissed BOOL Zeigt an, dass eine fallende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte und daher nicht
ausgegeben werden kann. Um die Schaltflanke
bestmdglich auszugeben, kann der Eingang
ForceWhenLate gesetzt werden.

OnPrecisionReduced BOOL Zeigt an, dass eine steigende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte. Die Schaltflanke
wurde aber bestmdglich ausgegeben.

OffPrecisionReduced BOOL Zeigt an, dass eine fallende Schaltflanke nicht auf einen
Zyklus genau bestimmt werden konnte. Die Schaltflanke
wurde aber bestmdglich ausgegeben.

LastOutputLevel BOOL Zeigt an, welchen Signalzustand der Kanal der EL2262
nach dem folgenden Update haben wird.

ActivatedOnValues INT Anzahl der in diesem Zyklus aktivierten steigenden
Flanken

ActivatedOffValues INT Anzahl der in diesem Zyklus aktivierten fallenden Flanken

4.1.3.5 Touch Probe

4.1.3.51 ST_EL1258_Diagnostics

Der Datentyp ST_EL1258 Diagnostics enthalt Diagnosedaten die zur Fehleranalyse herangezogen werden
kénnen.

TYPE ST EL1258 Diagnostics :

STRUCT
EventsInInputBuffer: UDINT;
NoOfReceiveEvents: UDINT;
NoOfReceiveEventsRising: UDINT;

NoOfReceiveEventsFalling: UDINT;
NoOfRecordedEventsRising: UDINT;
NoOfRecordedEventsFalling: UDINT;

ErrorBufferOverflow: BOOL;
ErrorModuloInput: BOOL;
END_STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
EventsininputBuffer UDINT Zahlt die Events, solange ErrorBufferOverflow FALSE ist.
NoOfReceiveEvents UDINT Anzahl der Input-Events von EL1258.

NoOfReceiveEventsRising UDINT Anzahl der steigenden Flanken von EL1258.
NoOfReceiveEventsFalling UDINT Anzahl der fallenden Flanken von EL1258.

NoOfRecordedEventsRising UDINT Anzahl der steigenden Flanken in den aufgenommenen Events,
solange WindowOnly FALSE ist und NoOfReceiveEventsRising
= NoOfRecordedEventsRising.

NoOfRecordedEventsFalling |UDINT Anzahl der fallenden Flanken in den aufgenommenen Events,
solange WindowOnly FALSE ist und NoOfRe-
ceiveEventsFalling = NoOfRecordedEventsFalling.

ErrorBufferOverflow BOOL Zeigt an, dass der Ausgabepuffer der EL1258 voll ist.

ErrorModulolnput BOOL NoOfRecordedEventsRising + NoOfRecordedEvents-Falling =
NoOfRecordedEvents.

4.1.3.5.2 ST_XFCTouchProbeOptions

Name Typ Beschreibung

UseAcceleration BOOL UseAcceleration kann TRUE gesetzt werden, um die

Beschleunigung der Achse in die Positions-Berechnungen
mit einzubeziehen. UseAcceleration kann von Vorteil sein,
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Name Typ

Beschreibung

wenn die Sollwerte der Beschleunigung verwendet werden
kénnen. Bei Encoder-Achsen, die ein verrauschtes
Positionssignal liefern, ist UseAcceleration eventuell von
Nachteil, da auch die Beschleunigung fehlerhaft ist.

41.3.5.3 XFC_M

TYPE XFC MT TRIGGER REF :
STRUCT

T_TRIGGER_REF

Signal : BOOL;
FreeRun : BOOL;
EncoderIndex : UINT;
ModuloPositions : BOOL;
ModuloFactor : LREAL := 360.0;
END_STRUCT
END TYPE
Name Typ Beschreibung
Signal BOOL Aktueller Zustand des digitalen Eingangssignals. Der aktuelle Zustand muss
an dieser Stelle eingespeist werden.
FreeRun BOOL Wenn FreeRun TRUE ist, wird der Eingang fortlaufend gelatcht. Beim
Funktionsbaustein XFC_EL1258 TouchProbe muss dann der Eingang
Execute TRUE bleiben. Es ist also keine Flanke an Execute notwendig, um
den nachsten neuen Positionswert aufzuzeichnen.
Encoderindex UINT Wenn mehr als ein Encoder mit der Achse verbunden ist, kann der
Encoder-Index [0..9] hier festgelegt werden. Der erste Encoder hat den
Index 0.
ModuloPositions BOOL Wenn ModuloPositions TRUE ist, werden alle Positionen modulo
interpretiert. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus wird der Parameter
ModuloFactor verwendet.
ModuloFactor LREAL |ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der Positionseinheit
der Achse an und wird nur verwendet, wenn ModuloPositions TRUE ist.

41.3.54

XFC_TRIGGER_REF

Der Datentyp XFC_TRIGGER_REF enthalt Status und Parameter eines digitalen Eingangs, der fiir den
Funktionsbaustein XFC TouchProbe [» 27] verwendet wird.

TYPE XFC TRIGGER REF :

STRUCT
Signal : BOOL;
TimestampRisingEdge : T DCTIME32;
TimestampFallingEdge : T DCTIME32;
Edge : E SignalEdge;
FreeRun : BOOL;
EncoderIndex : UINT;
ModuloPositions : BOOL;
ModuloFactor : LREAL := 360.0;
END_STRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
Signal BOOL Aktueller Zustand des digitalen Eingangssignals.
Der aktuelle Zustand muss an dieser Stelle eingespeist
werden.
TimestampRisingEdge |T_DCTIME32 Zeitstempel der letzten steigenden Flanke des digitalen

Eingangssignals.

Es ist nur notwendig, den Zeitstempel der Uber Edge
definierten Flanke einzuspeisen.

Falls das Eingangssignal einen 64 Bit Zeitstempel
T_DCTIME liefert, werden hier nur die unteren 32 Bit
eingespeist. Es muss daher sichergestellt sein, dass der
Wert zum Zeitpunkt der Auswertung nicht alter als 2
Sekunden ist.
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Name

Typ

Beschreibung

TimestampFallingEdge

T_DCTIME32

Zeitstempel der letzten fallenden Flanke des digitalen
Eingangssignals.

Es ist nur notwendig, den Zeitstempel der Gber Edge
definierten Flanke einzuspeisen.

Falls das Eingangssignal einen 64 Bit Zeitstempel
T_DCTIME liefert, werden hier nur die unteren 32 Bit
eingespeist. Es muss daher sichergestellt sein, dass der
Wert zum Zeitpunkt der Auswertung nicht alter als 2
Sekunden ist.

Edge

E SignalEdge

Edge definiert die Signalflanke, die zur Auswertung der
Achsposition verwendet werden soll.

TYPE E_SignalEdge : ( RisingEdge, FallingEdge );
END_TYPE

FreeRun

BOOL

Wenn FreeRun TRUE ist, wird der Eingang fortlaufend
gelatcht.

Beim Funktionsbaustein XFC TouchProbe [P 27] muss
dann der Eingang Execute TRUE bleiben. Es ist also keine
Flanke an Execute notwendig, um den nachsten neuen
Positionswert aufzuzeichnen.

Encoderindex

UINT

Wenn mehr als ein Encoder mit der Achse verbunden ist,
kann der Encoder-Index [0..9] hier festgelegt werden. Der
erste Encoder hat den Index 0.

ModuloPositions

BOOL

Wenn ModuloPositions TRUE ist, werden alle Positionen
modulo interpretiert. Zur Berechnung des Modulo-Zyklus
wird der Parameter ModuloFactor verwendet.

ModuloFactor

LREAL

ModuloFactor gibt die Lange eines Modulo-Zyklus in der
Positionseinheit der Achse an und wird nur verwendet,
wenn ModuloPositions TRUE ist.
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4.2 Tc2_NciXFC

Die Bibliothek Tc2_NciXFC erleichtert die zeitgenaue Erfassung von relativen Bahnwegen und die
bahngenaue Ausgabe von Digitalsignalen in Verbindung mit EtherCAT-XFC-Klemmen. Die benétigten
Ausgabe-Bausteine sind Bestandteil der Tc2_MC2_XFC Bibliothek.

So kann jederzeit ein genauer Zusammenhang zwischen Zeit und relativer Bahnposition hergestellt werden.

Zur Berechnung der Zeitstempel bzw. Positionen stellt die Bibliothek verschiedene Funktionsbausteine
bereit.

4,21 Funktionsbausteine
4.21.1 Basisbausteine
42111 XFC_PathPositionAtTime

XFC_PathPositionAtTime
— Grpld PathPosition ——
— DcTime Error —
— Options ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_PathPositionAtTime berechnet einen relativen Bahnweg, zu einem gegebenen
Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Bahnposition.

Die Funktion extrapoliert den Bahnweg bezogen auf die aktuelle Dynamik. Eine genaue Extrapolation ist nur
Uber einen kurzen Zeitraum mdglich, da sich die Dynamik der Gruppe andern kann.

Der Funktionsbaustein benétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also ahnlich
wie eine Funktion verwendet werden, gibt aber neben dem relativen Bahnweg eventuell auch einen Fehler
zuruck. Dieser Fehler muss ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass der berechnete Bahnweg gultig
ist.

#! Eingdnge

VAR INPUT
GrpId : UDINT;
DcTime : T DCTIME32;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Grpld UDINT Gruppen-Id der Nci-Gruppe. Hierlber wird die angefragte
Nci-Gruppe eindeutig im System identifiziert.
DcTime T_DCTIME32 Distributed Clock System Time.
DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen
DcTime und deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2
Sekunden um den aktuellen Zeitpunkt ab. Um einen
moglichst genauen Bahnweg zu berechnen, sollte die Zeit
sehr nahe an der aktuellen Zeit liegen, also moglichst nur
wenige SPS- bzw. NC-Zyklen in der Zukunft oder in der
Vergangenheit.
Options ST NcTimeConversionO |Datenstruktur mit Optionen fiir die Extrapolation des
ptions [» 42] relativen Bahnweges.
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& Ausginge

VAR OUTPUT
PathPosition : LREAL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
PathPosition LREAL Extrapolierter relativer Bahnweg, bis zum vorgegebenen
Zeitpunkt DcTime.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.
421.1.2 XFC_TimeOfPathPosition
XFC_TimeOfPathPosition
— Grpld DcTime ——
— PathPosition Error ——
— Options ErrorID ——

Der Funktionsbaustein XFC_TimeOfPathPosition berechnet den Zeitpunkt, zu dem eine Nci-Gruppe einen
vorgegebenen relativen Bahnweg zurlickgelegt hat bzw. haben wird.

Die Funktion extrapoliert den Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Bahnposition und Dynamik. Eine genaue
Extrapolation ist nur Gber einen kurzen Zeitraum mdglich, da sich die Dynamik der Nci-Gruppe andern kann.

Der Funktionsbaustein benétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also ahnlich
wie eine Funktion verwendet werden, gibt aber neben der Zeit eventuell auch einen Fehler zurtick. Dieser
Fehler muss ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Zeit DcTime glltig ist.

#! Eingdnge

VAR INPUT
GrpId : UDINT;
PathPosition : LREAL;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Grpld UDINT Gruppen-Id der Nci-Gruppe. Hierlber wird die angefragte
Nci-Gruppe eindeutig im System identifiziert.
PathPosition LREAL Relativer Bahnweg
Options ST NcTimeConversionO |Datenstruktur mit Optionen fiir die Extrapolation des
ptions [» 42] relativen Bahnweges.
E- Ausginge
VAR OUTPUT
DcTime : T DCTIME32;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
DcTime T DCTIME32 Distributed Clock System Time, zu der der relative

Bahnweg PathPosition zuriickgelegt sein wird bzw. zu der
dieser durchfahren wurde.

DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen
DcTime und deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2
Sekunden um den aktuellen Zeitpunkt ab.
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Name Typ Beschreibung

Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.

ErrorID UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.

42113 XFC_TimeToPathPosition

XFC_TimeToPathPosition
— Grpld Duration ——
— Pathld TimeOfPosition ——
— PathPosition Error —
— Options ErrorID —

Der Funktionsbaustein XFC_TimeToPathPosition berechnet die Zeitdauer, innerhalb der eine Nci-Gruppe
einen relativen Bahnweg zurtickgelegt hat bzw. die seit diesem vergangen ist.

Die Funktion extrapoliert den Zeitpunkt bezogen auf die aktuelle Bahnposition und Dynamik. Eine genaue
Extrapolation ist nur Gber einen kurzen Zeitraum mdglich, da sich die Dynamik der Gruppe andern kann.

Der Funktionsbaustein bendétigt genau einen Aufruf, um das Ergebnis bereitzustellen. Er kann also ahnlich
wie eine Funktion verwendet werden, gibt aber neben der Zeit eventuell auch einen Fehler zurlck. Dieser
Fehler muss ausgewertet werden, um sicherzustellen, dass die berechnete Zeitdauer giltig ist.

% Eingédnge

VAR INPUT
GrpId : UDINT;
PathId : UDINT;
PathPosition : LREAL;
Options : ST NcTimeConversionOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Grpld UDINT Gruppen-Id der Nci-Gruppe. Hieriiber wird die angefragte
Nci-Gruppe eindeutig im System identifiziert.
Pathld UDINT Eindeutige, kontinuierlich iber den Bahnverlauf steigende
Id die zum relativen Bahnweg gehort.
PathPosition LREAL Relativer Bahnweg
Options ST NcTimeConversionO |Datenstruktur mit Optionen flir die Extrapolation des
ptions [> 42] relativen Bahnweges.
E- Ausgdnge
VAR OUTPUT
Duration : DINT;
TimeOfPosition : T DCTIME32;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Duration DINT Zeitdauer in Nanosekunden, nach der der relative
Bahnweg zuriickgelegt sein wird (> 0) bzw. die seit diesem
vergangen ist (< 0).
Duration ist ein Differenzwert aus zwei Variablen des Typs
T_DCTIME32
TimeOfPosition T_DCTIME32 Distributed Clock System Time zu der der relative
Bahnweg zurlickgelegt sein wird bzw. wurde.
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Name Typ Beschreibung
DcTime enthalt die unteren 32 Bit der vollstandigen
DcTime und deckt damit einen Zeitbereich von +/- 2
Sekunden um den aktuellen Zeitpunkt ab.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer.
4.21.2 Nockenschaltwerk
421.21 XFC_PathPositionCam
XFC_PathPositionCam
HParam
FirstPathld
LastPathId
FirstOnPathPosition
LastOnPathPosition

OnCompensation
OffCompensation
Options

NciToPIc

Output

L bl L]

Der Funktionsbaustein XFC_PathPositionCam realisiert eine Bahnnocke, die einen digitalen Ausgang
bahnabhangig ein- und ausschaltet.

Im Gegensatz zum digitalen Nockenschaltwerk MC PathDigitalCamSwitch MultiEdge [P _57] schaltet der
Funktionsbaustein genau eine Nocke auf einer digitalen Ausgangsspur. Der Baustein ist damit einfacher
parametrierbar, kann aber nicht eingesetzt werden, wenn mehrere Nocken auf einer Ausgangsspur
notwendig sind.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben dem Schaltzustand des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange.

Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an einer XFC-Ausgangsklemme mit einem
nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen (XFC EL2252 V2 [P 35] oder XFC EL2262 [P_38]).

#! Eingdnge

VAR INPUT
HParam : UDINT;
FirstPathId : UDINT;
LastPathId : UDINT;
FirstOnPathPosition : LREAL;
LastOnPathPosition : LREAL;
OnCompensation : LREAL;
Of fCompensation : LREAL;
Options : ST CamSwitchOptions;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
HParam UDINT H-Parameterwert der mit dem Schaltzustand
korrespondiert..
FirstPathld UDINT Eindeutige, kontinuierlich ber den Bahnverlauf steigende
Id die zum relativen Bahnweg bis zum Einschalten der
Nocke gehort.
LastPathld UDINT Eindeutige, kontinuierlich tber den Bahnverlauf steigende
Id die zum relativen Bahnweg bis zum Ausschalten der
Nocke gehort.
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Name Typ Beschreibung

FirstOnPathPosition LREAL Relativer Bahnweg bis zum Einschalten der Nocke.
LastOnPathPosition LREAL Relativer Bahnweg bis zum Ausschalten der Nocke.
OnCompensation LREAL Kompensationszeit fir die steigende Flanke der Nocke in

[s]. Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OnCompensation vorgezogen und sonst verzogert.

Der hier parametrierte Wert OnCompensation hat Vorrang
vor TRACK_REF

OffCompensation LREAL Kompensationszeit fiir die fallende Flanke der Nocke in [s].
Der Schaltzeitpunkt wird bei negativen Werten von
OffCompensation vorgezogen und sonst verzogert.

Der hier parametrierte Wert OffCompensation hat Vorrang
vor TRACK_REF

Options ST CamSwitchOptions |Optionale Parameter
[»45]

# | &~ Ein-/Ausgange

VAR IN OUT
NciToPlc : NciChannelToPlc;
Output : OUTPUT REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
NciToPlIc NciChannelToPlc Struktur des zyklischen Kanalinterfaces von der NCI zur
SPS. Auf diese Struktur wird nur lesend zugegriffen
Output OUTPUT REF [» 45] Die Datenstruktur Output enthalt den berechneten Zustand
des digitalen Ausgangs und die zugehdrigen Zeitstempel
fur die Ausgabe an einer digitalen XFC Ausgangsklemme
4.21.2.2 MC_PathDigitalCamSwitch_MultiEdge
MC_PathDigitalCamSwitch_MultiEdge
— Enable InOperation —
— HParam Busy —
— Options Error ——
—== NciToPIc ErrorID ——
—4 Switches
—= Qutput
—= TrackOptions

Der Funktionsbaustein MC_PathDigitalCamSwitch_MultiEdge ist ein digitales Nockenschaltwerk mit einer
oder mehreren Nocken auf einer digitalen Ausgabespur. Der Funktionsbaustein ist in der Lage mehrere
Schaltvorgange wahrend eines SPS-Zyklus durchzuflhren. Die Schaltvorgange werden durch
Positionsnocken definiert. Weitere Ausgabespuren werden mit unabhangigen Instanzen des
Funktionsbausteins realisiert.

Die Output-Datenstruktur enthalt neben den Schaltzustéanden des digitalen Ausgangs genaue
Zeitinformationen Uber die nachsten Schaltvorgange. Mit dieser Information kann die eigentliche Ausgabe an
einer XFC-Multi-Timestamp-Ausgangsklemme mit einem nachgeschalteten Funktionsbaustein erfolgen
(XFC_EL1259_MultiEdge, XFC EL2212 MultiEdge [»_33], XFC EL2262 MultiEdge [»_39] oder

XFC EL2258 MultiEdge [P 37]).

@ Zeitnocken und Bremsnocken kénnen mit dem Funktionsbaustein
MC_PathDigitalCamSwitch_MultiEdge nicht verwendet werden. Klemmen ohne Multi-Timestamp-
Funktionalitat sind in Verbindung mit diesem Funktionsbaustein nicht geeignet.
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#! Eingdnge

VAR INPUT
Enable : BOOL;
HParam : DINT;
Options : ST CamSwitchOptions;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Enable BOOL Uber den Eingang Enable wird das Nockenschaltwerk
aktiviert. Der Ausgangszustand bleibt unverandert,
solange Enable=FALSE ist.
HParam DINT H-Parameterwert, der mit dem Schaltzustand TRUE
korrespondiert.
Options ST CamSwitchOptions |Optionale Parameter
[»45]

# | E- Ein-/Ausgéange

VAR IN OUT
NciToPlc : NCTOPLC_NCICHANNEL REF;
Switches : PATH CAMSWITCH REF;
Output : OUTPUT REF MULTIEDGE;
TrackOptions : TRACK REF;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
NciToPlc NCTOPLC_NCICHANN |Struktur des zyklischen Kanalinterfaces von der NCI zur
EL_REF SPS. Auf diese Struktur wird nur lesend zugegriffen.
Switches PATH CAMSWITCH REF|Die Datenstruktur Switches enthalt einen Verweis auf die
» 59] Parametrierung aller Nocken auf der Nockenspur.
Output OUTPUT REF MULTIED |Die Datenstruktur Output enthalt die berechneten
GE [ 45] Zu_sténde des__dig_italen Ausgangs_ und (_ji(_a zugehorigen
Zeitstempel fur die Ausgabe an einer digitalen XFC
Ausgangsklemme.
TrackOptions TRACK REF [P 46] Die Datenstruktur TrackOptions enthalt die Parametrierung
der Nockenspur.

& Ausginge

VAR OUTPUT
InOperation : BOOL;
Busy : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
InOperation BOOL InOperation ist TRUE, solange das Nockenschaltwerk
aktiv ist und die Nockenspur gemaf der
Nockenparametrierung berechnet wird.
Busy BOOL Busy ist TRUE solange die Funktion des Bausteins nicht
beendet ist.
Error BOOL Wird im Fehlerfall TRUE.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die
Fehlernummer
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4.2.2 Datentypen

42.2.1 MC_PathCamSwitch

Der Datentyp MC_PathCamSwitch enthalt alle Parameter einer digitalen Nocke fur ein digitales
Nockenschaltwerk MC PathDigitalCamSwitch MultiEdge [» _57].

TYPE MC PathCamSwitch :

STRUCT
FirstOnPosition : LREAL;
LastOnPosition : LREAL;
FirstPathId : UDINT;
LastPathId : UDINT;
CamSwitchMode : E _CamSwitchMode;
Duration : LREAL;

END_STRUCT

END_TYPE

Die Datenstruktur zur Parametrierung eines digitalen Nockenschaltwerks ist Gblicherweise ein ARRAY OF
MC_PathCamSwitch. Eine weitere Struktur PATH CAMSWITCH REF [P 59] verweist auf diese Struktur.

Name Typ Beschreibung
FirstOnPosition LREAL Erste Position, ab der die Nocke eingeschaltet ist.
LastOnPosition LREAL Letzte Position, bis zu der die Nocke eingeschaltet ist. Die

Nockenfunktion ist invertiert, wenn LastOnPosition <
FirstOnPosition. LastOnPosition wird bei Zeitnocken nicht
verwendet.

FirstPathld UDINT Eindeutige, kontinuierlich iber den Bahnverlauf steigende
Id die zum relativen Bahnweg bis zum Einschalten der
Nocke gehort.

LastPathld UDINT Eindeutige, kontinuierlich Uber den Bahnverlauf steigende
Id die zum relativen Bahnweg bis zum Ausschalten der
Nocke gehort.

CamSwitchMode E CamSwitchMode Typ der digitalen Nocke (Positionsnocke, Zeitnocke oder
> 44] Bremsnocke).
Duration LREAL Duration definiert die Einschaltdauer der Nocke in [s] und

wird ausschlieBlich bei Zeitnocken verwendet.

TYPE E_CamSwitchMode :
(
CAMSWITCHMODE POSITION, (* position cam *)

CAMSWITCHMODE TIME, (* time cam *)
CAMSWITCHMODE BREAK (* break cam *)

)

END TYPE

4.2.2.2 PATH_CAMSWITCH_REF

Der Datentyp PATH_CAMSWITCH_REF verweist auf eine Datenstruktur mit Nockenparametern fir ein
digitales Nockenschaltwerk MC_PathDigitalCamSwitch_MultiEdge .

TYPE PATH CAMSWITCH REF :

STRUCT
NumberOfSwitches : UDINT;
pSwitches : POINTER TO MC PathCamSwitch;
SizeOfSwitches : UDINT;
END_STRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
NumberOfSwitches UDINT Anzahl der genutzten Array-Elemente, kann kleiner sein
als die maximale Anzahl.
pSwitches POINTER TO Pointer auf ein Array von Switchen, die mit ADR
MC PathCamSwitch Ubergeben werden.
[»59]
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Name Typ Beschreibung
SizeOfSwitches UDINT Maximale GrofRe des Arrays.

Die eigentliche Datenstruktur zur Parametrierung eines digitalen Nockenschaltwerkes ist Gblicherweise ein

ARRAY OF MC PathCamSwitch [P 59]. PATH_CAMSWITCH_REF verweist mit einem POINTER auf diese
Struktur und definiert eindeutig die GrélRe der Struktur und die Anzahl der tatsachlich verwendeten Nocken.

Eine Variable des Typs PATH_CAMSWITCH_REF wird, wie in dem folgenden Beispiel gezeigt, initialisiert:

VAR

CamSwitchArray : ARRAY[1..3] OF MC PathCamSwitch;
CamSwitchRef : PATH CAMSWITCH REF;
END_ VAR

(* real number of defined digital cams *)

CamSwitchRef .NumberOfSwitches := 1; (* 1..3 *)

(* pointer to the digital cam data array *)
CamSwitchRef.pSwitches := ADR (CamSwitchArray) ;

(* maximum size of the digital cam data array *)
CamSwitchRef.SizeOfSwitches := SIZEOF (CamSwitchArray) ;

4.3 Tc3_MC2_AdvancedHoming XFC

4.31 Ubersicht

Die TwinCAT Motion Control SPS-Bibliothek Tc3_MC2_AdvancedHoming_XFC enthalt Funktionsbausteine
zur Programmierung von Maschinenapplikationen. Die Tc3_MC2_AdvancedHoming_XFC richtet sich nach
der ebenfalls Gberarbeiteten PLCopen Spezifikation flir Motion Control Funktionsbausteine V2.0. Diese

Bibliothek enthalt Bausteine des Part 5-Homing Procedures (www.PLCopen.org).

PLCopen |

_Ilmotion | _
_lecontrol |__

TwinCAT Version

Die Bibliothek Tc3_MC2_AdvancedHoming XFC ist ab der TwinCAT Version 3.1 Build 4020 einsetzbar. Bei
remote programmierten Steuerungen ist darauf zu achten, dass sowohl auf dem Programmier-PC als auch
auf dem Steuerungs-PC eine entsprechende Version installiert ist. Bei Steuerungen mit dem Betriebssystem
Windows CE ist die Version des installierten Images ausschlaggebend.

o Weitere Informationen, u.a. zu Referenziersequenzen, finden Sie in der Motion-Bibliothek
Tc3 MC2 AdvancedHoming.
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4.3.2 Funktionsbausteine

4.3.21 Referenzierfunktionen (passiv)

43.21.1 XFC_StepReferenceFlyingSwitch
XFC_StepReferenceFlyingSwitch

— Execute Done —

—1 SwitchMode Busy —

— ReferenceSignal Active ——

—1 SetPosition CommandAborted —

— TimeLimit Error —

— DistanceLimit ErrorID ——

— BufferMode

— Options

—= Axis

Der Funktionsbaustein MC_StepReferenceFlyingSwitch fuhrt eine Referenzierung wahrend einer laufenden
Bewegung Uber einen absolut positionierten externen physikalischen Schalter durch.

Die Ausflihrung startet oder modifiziert selbst keine Bewegung.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute : BOOL;
SwitchMode : MC_Switch Mode;
ReferenceSignal : XFC_Ref Signal Ref;
SetPosition : LREAL;
TimeLimit : TIME;
DistancelLimit : LREAL;
BufferMode : MC_BufferMode;
Options : ST Home Options;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird
das Kommando ausgefihrt.
SwitchMode MC_Switch_Mode Enumeration legt die Endbedingung fur den Suchvorgang

fest.

ReferenceSignal

XFC Ref Signal Ref [» 79]

Konfiguration der Referenzsignalquelle.

SetPosition LREAL Positionswert, auf den die Achsposition gesetzt werden
soll.

TimeLimit TIME Ein Uberschreiten der Zeit filhrt zum Abbruch des
Suchvorgangs.

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz, bezogen auf die

Startposition, fiihrt zum Abbruch des Suchvorgangs.

BufferMode

MC_BufferMode

Zurzeit nicht implementiert.

Options

ST _Home_Options

Wird momentan nicht verwendet.

% Ein/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse eindeutig im System

adressiert. Sie enthalt unter anderem den aktuellen Status der Achse wie
Position, Geschwindigkeit oder Fehlerzustand.
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% Ausgange

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
erfolgreich beendet wurde.

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE,
sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE,
solange der Befehl abgearbeitet
wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, so ist der Funktionsbaustein
bereit fir einen neuen Auftrag.
Gleichzeitig ist einer der Ausgange
Done, Com-mandAborted oder
Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando
ausgefihrt wird.

CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
nicht vollstandig ausgefihrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler
eintritt.

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang die Fehlernummer.

4.3.21.2 XFC_StepReferenceFlyingRefPulse

XFC_StepReferenceFlyingRefPulse

— Execute Done ——

— ReferenceSignal Busy —

— SetPosition Active ——

— TimeLimit CommandAborted ——

— DistanceLimit Error ——

— BufferMode ErrorID ——

— Options

— Axis

Der Funktionsbaustein XFC_StepReferenceFlyingRefPulse fihrt eine Referenzierung wahrend einer
laufenden Bewegung auf den Nullimpuls eines Gebers durch.

Die Ausflihrung startet oder modifiziert selbst keine Bewegung.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute
ReferenceSignal
SetPosition
TimeLimit
DistancelLimit
BufferMode
Options

END_ VAR

: BOOL;

: XFC_Ref Signal Ref;
: LREAL;

: TIME;

: LREAL;

: MC_BufferMode;

: ST Home Options;

62

Version: 2.3.3

TF5065


https://infosys.beckhoff.com/index.php?content=../content/1031/tc3ncerrcode/1521556875.html&id=

BECKHOFF

SPS-Bibliotheken

Name

Typ

Beschreibung

Execute

BOOL

Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird das
Kommando ausgefihrt.

ReferenceSignal

XFC Ref Signal Ref

Konfiguration der Referenzsignalquelle.

791
SetPosition LREAL Positionswert, auf den die Achsposition gesetzt werden
soll.
TimeLimit TIME Ein Uberschreiten der Zeit fiihrt zum Abbruch des
Suchvorganges.
DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die

Startposition fihrt zum Abbruch des Suchvorganges.

BufferMode

MC_BufferMode

Zurzeit nicht implementiert.

Options

ST _Home_Options

Wird momentan nicht verwendet.

#! Ein/Ausgédnge

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse eindeutig im System

adressiert. Sie enthalt unter anderem den aktuellen Status der Achse wie
Position, Geschwindigkeit oder Fehlerzustand.

# Ausgange

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
erfolgreich beendet wurde.

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE,
sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE,
solange der Befehl abgearbeitet
wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, so ist der Funktionsbaustein
bereit fir einen neuen Auftrag.
Gleichzeitig ist einer der Ausgange
Done, Com-mandAborted oder
Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando
ausgefihrt wird.

CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
nicht vollstandig ausgeflihrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler
eintritt.

ErroriD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang die Fehlernummer.
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4.3.2.2 Schritt-Funktionen

4.3.2.21 XFC_StepAbsoluteSwitch

XFC_StepAbsoluteSwitch

— Execute Done —
— Direction Busy —
— SwitchMode Active —
— ReferenceSignal CommandAborted ——
— Velocity Error ——
— Acceleration ErrorID ——
— Deceleration

— Jerk

—1 SetPosition

— TimeLimit

— DistanceLimit

— TorqueLimit

— PositiveLimitSwitch

— NegativeLimitSwitch
— BufferMode

— Options
—<4 Axis
<

Parameter

Dieser Funktionsbaustein fuhrt eine Suche nach einem absolut positionierten externen physischen Schalter
durch.

Generell hat ein absoluter Schalter zwei “Off’- und einen “On”-Bereich.
Absolute Switch

off On off

Limit Switch (-) Limit Switch (+)

On Off Off On

Kann der absolute Schalter nicht Gberfahren werden, hat dieser nur einen “Off’- und einen “On”-Bereich.
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On off

* Eingdnge

Limit Switch (-)

Absolute Switch

On Off

Limit Switch (+)

off On

VAR_INPUT
Execute : BOOL;
Direction : MC_Home Direction;
SwitchMode : MC_Switch Mode;
ReferenceSignal : XFC _Ref Signal Ref;
Velocity : LREAL;
Acceleration : LREAL;
Deceleration : LREAL;
Jerk : LREAL;
SetPosition : LREAL;
TimeLimit : TIME;
Distancelimit : LREAL;
TorquelLimit : LREAL;
PositiveLimitSwitch : BOOL;
NegativeLimitSwitch : BOOL;
BufferMode : MC BufferMode;
Options : ST Home Options4;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute
wird das Kommando ausgefihrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die Startbewegungsrichtung fur
den Suchvorgang fest.
SwitchMode MC Switch Mode Enumeration legt die Endbedingung flr den

Suchvorgang fest.

ReferenceSignal

XFC Ref Signal Ref [» 79]

Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.

Velocity LREAL Maximale Geschwindigkeit, mit der gefahren werden
soll (>0).

Acceleration LREAL Beschleunigung (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardbeschleunigung aus der Achs-konfiguration
im System Manager.

Deceleration LREAL Verzogerung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardverzogerung aus der Achskonfiguration im
System Manager.

Jerk LREAL Ruck (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt der
Standardruck aus der Achskonfiguration im System
Manager.

SetPosition LREAL Positionswert, auf den die Achsposition gesetzt
werden soll.

TimeLimit TIME Ein Uberschreiten dieser Zeit fiihrt zum Abbruch des
Suchvorgangs.
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Name Typ Beschreibung

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die
Startposition fiihrt zum Abbruch des Such-vorgangs.

TorqueLimit LREAL Das Drehmoment des Motors wird auf diesen Wert
begrenzt, um mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

PositiveLimitSwitch BOOL Signal des Hardwareendschalters in logisch positiver
Bewegungsrichtung (PositiveLimitSwitch = FALSE
im zulassigen Verfahrbereich).

NegativeLimitSwitch BOOL Signal des Hardwareendschalters in logisch
negativer Bewegungsrichtung (NegativeLimitSwitch
= FALSE im zulassigen Verfahrbereich).

BufferMode MC_BufferMode Zurzeit nicht implementiert

Options ST Home Options4 DisableDriveAccess: Bei Beckhoff-Antrieben auf

FALSE, fur Fremdantriebe gewohnlich auf TRUE zu
setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei den Step-
Funktionen wird die Schleppfehleriberwachung
abgeschaltet, um einen reibungslosen
Referenziervorgang zu gewahrleisten. Sollte es bei
einer Anwendung sinnvoll sein, die
Schleppfehleriberwachung aktiv zu behalten, kann
dies Uber das Setzen dieses Flags erreicht werden.

@ Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daflr verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fir die angestrebte Homing-Sequenz
1 bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.

#| | & Ein-/Ausginge

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse
eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
Parameter  |MC_HomingParameter Datenstruktur vom Typ MC_HomingParameter, die (iber die
gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein
Ubergeben werden muss.

* Ausgange

VAR_OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;

END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
erfolgreich beendet wurde.

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE,
sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE,
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Name Typ Beschreibung
solange der Befehl abgearbeitet
wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, so ist der Funktionsbaustein
bereit fur einen neuen Auftrag.
Gleichzeitig ist einer der Ausgange
Done, Com-mandAborted oder
Error gesetzt.
Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando
ausgefihrt wird.
CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
nicht vollstandig ausgefiihrt werden
konnte.
Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler
eintritt.
ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang die Fehlernummer.
4.3.2.2.2 XFC_StepAbsoluteSwitchDetection
XFC_StepAbsoluteSwitchDetection
Execute Done —
Direction Busy —
SwitchMode Active —
ReferenceSignal CommandAborted ——
Velocity Error —
Acceleration ErrorID ——

Deceleration

Jerk

TimeLimit
DistancelLimit
TorqueLimit
PositiveLimitSwitch
NegativeLimitSwitch
BufferMode
Options

AXxis

Parameter

SSNNNNNNNERRREEN

RecordedPosition

Dieser Funktionsbaustein fiihrt eine Suche nach einem absolut positionierten externen physischen Schalter

durch.

Generell hat ein absoluter Schalter zwei “Off’- und einen “On”-Bereich.
Absolute Switch

Off On off

Limit Switch (-)

On Off

Limit Switch (+)

Off On
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Kann der absolute Schalter nicht Gberfahren werden, hat dieser nur einen “Off’- und einen “On”-Bereich.

Absolute Switch

On Off

Limit Switch (-)

On Off

Limit Switch (+)

Off On

Die ,..Detection“-Version dieses Funktionsbausteins manipuliert die aktuelle Position der Achse am Ende der
Sequenz nicht, sondern liefert die erkannte Position als ,RecordedPosition” an den Anwender zuriick.

* Eingédnge

VAR INPUT
Execute : BOOL;
Direction : MC_Home Direction;
SwitchMode : MC_Switch Mode;
ReferenceSignal : XFC_Ref Signal Ref;
Velocity : LREAL;
Acceleration : LREAL;
Deceleration : LREAL;
Jerk : LREAL;
TimeLimit : TIME;
DistancelLimit : LREAL;
TorquelLimit : LREAL;
PositivelLimitSwitch : BOOL;
NegativeLimitSwitch : BOOL;
BufferMode : MC BufferMode;
Options : ST Home Options4;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute
wird das Kommando ausgefihrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die Startbewegungsrichtung fur
den Suchvorgang fest.
SwitchMode MC Switch Mode Enumeration legt die Endbedingung flr den

Suchvorgang fest.

ReferenceSignal

XFC Ref Signal Ref [» 79]

Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.

Velocity

LREAL

Maximale Geschwindigkeit, mit der gefahren werden
soll (>0).

Acceleration

LREAL

Beschleunigung (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardbeschleunigung aus der Achskonfiguration
im System Manager.

Deceleration

LREAL

Verzogerung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardverzogerung aus der Achskonfiguration im
System Manager.

Jerk

LREAL

Ruck (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt der
Standardruck aus der Achskonfiguration im System
Manager.

TimeLimit

TIME

Ein Uberschreiten dieser Zeit fiihrt zum Abbruch des
Suchvorgangs.
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Name Typ Beschreibung

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die
Startposition fiihrt zum Abbruch des Suchvorgangs.

TorqueLimit LREAL Das Drehmoment des Motors wird auf diesen Wert
begrenzt, um mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

PositiveLimitSwitch BOOL Signal des Hardwareendschalters in logisch positiver
Bewegungsrichtung (PositiveLimitSwitch = FALSE
im zulassigen Verfahrbereich).

NegativeLimitSwitch BOOL Signal des Hardwareendschalters in logisch
negativer Bewegungsrichtung (NegativeLimitSwitch
= FALSE im zulassigen Verfahrbereich).

BufferMode MC_BufferMode Zurzeit nicht implementiert

Options ST Home Options4 DisableDriveAccess: Bei Beckhoff-Antrieben auf

FALSE, fur Fremdantriebe gewohnlich auf TRUE zu
setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei den Step-
Funktionen wird die Schleppfehleriberwachung
abgeschaltet, um einen reibungslosen
Referenziervorgang zu gewahrleisten. Sollte es bei
einer Anwendung sinnvoll sein die
Schleppfehleriberwachung aktiv zu behalten, kann
dies Uber das Setzen dieses Flags erreicht werden.

@ Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daflr verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fir die angestrebte Homing-Sequenz
1 bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.

#| | & Ein-/Ausginge

VAR IN OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse
eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
Parameter  |MC_HomingParameter Datenstruktur vom Typ MC_HomingParameter, die (iber die
gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein
Ubergeben werden muss.

E- Ausginge

VAR_OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
RecordedPosition : LREAL;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich beendet wurde.
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Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE, sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE, solange der Befehl abgearbeitet wird.
Wenn Busy wieder FALSE wird, so ist der Funktionsbaustein bereit fur
einen neuen Auftrag. Gleichzeitig ist einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando ausgefuhrt wird.

CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando nicht vollstédndig ausgeflhrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler eintritt.

ErrorlD UDINT  |Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.

RecordedPosition LREAL |Achsposition, an der das Ereignis registriert wurde.

4.3.2.2.3 XFC_StepLimitSwitch
XFC_StepLimitSwitch
Execute Done —
Direction Busy —
LimitSwitchMode Active —
LimitSwitchSignal CommandAborted ——
Velocity Error —
Acceleration ErrorID ——

Deceleration
Jerk
SetPosition
TorqueLimit
TimeLimit
DistanceLimit
BufferMode
Options

Axis
Parameter

SaniRNNNNNNEEEE

Dieser Funktionsbaustein fuhrt die Suche nach einem Hardwareendschalter durch.

* Eingédnge

VAR _INPUT
Execute : BOOL;
Direction : MC Home Direction;
LimitSwitchMode : MC_Switch Mode;
LimitSwitchSignal : XFC Ref Signal Ref;
Velocity : LREAL;
Acceleration : LREAL;
Deceleration : LREAL;
Jerk : LREAL;
SetPosition : LREAL;
TimeLimit : TIME;
DistanceLimit : LREAL;
TorquelLimit : LREAL;
BufferMode : MC BufferMode;
Options : ST Home Options4;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am
Eingang Execute wird das
Kommando ausgefihrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die
Startbewegungsrichtung fur den
Suchvorgang fest.
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Name

Typ

Beschreibung

LimitSwitchMode

MC Switch Mode

Enumeration legt die
Endbedingung fir den
Suchvorgang fest.

LimitSwitchSignal

XFC Ref Signal Ref [P 79]

Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.

Velocity

LREAL

Maximale Geschwindigkeit, mit der
gefahren werden soll (>0).

Acceleration

LREAL

Beschleunigung (=0). Bei einem
Wert von 0 wirkt die
Standardbeschleunigung aus der
Achs-konfiguration im System
Manager.

Deceleration

LREAL

Verzdgerung (20). Bei einem Wert
von 0 wirkt die
Standardverzdgerung aus der
Achskonfiguration im System
Manager.

Jerk

LREAL

Ruck (=0). Bei einem Wert von 0
wirkt der Standardruck aus der
Achskonfiguration im System
Manager.

SetPosition

LREAL

Positionswert, auf den die
Achsposition gesetzt werden soll.

TimeLimit

TIME

Ein Uberschreiten dieser Zeit fihrt
zum Abbruch des Suchvorgangs.

DistanceLimit

LREAL

Ein Uberschreiten dieser Distanz
bezogen auf die Startposition flhrt
zum Abbruch des Suchvorgangs.

TorqueLimit

LREAL

Das Drehmoment des Motors wird
auf diesen Wert begrenzt, um
mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

BufferMode

MC_BufferMode

Zurzeit nicht implementiert.

Options

ST Home Options4

DisableDriveAccess: Bei
Beckhoff-Antrieben auf FALSE, fir
Fremdantriebe gewohnlich auf
TRUE zu setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei
den Step-Funktionen wird die
Schleppfehleriiberwachung
abgeschaltet, um einen
reibungslosen Referenziervorgang
zu gewahrleisten. Sollte es bei
einer Anwendung sinnvoll sein die
Schleppfehleriberwachung aktiv
zu behalten, kann dies Uber das
Setzen dieses Flags erreicht
werden.

Y Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daftir verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fir die angestrebte Homing-Sequenz
bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.
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# | B~ Ein-/Ausgange

VAR _IN_ OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse
eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
Parameter MC_HomingParameter

Datenstruktur vom Typ MC HomingParameter, die Uber die
gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein

Ubergeben werden muss.

# Ausgange

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;

END_ VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
erfolgreich beendet wurde.

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE,
sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE,
solange der Befehl abgearbeitet
wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, so ist der Funktionsbaustein
bereit fir einen neuen Auftrag.
Gleichzeitig ist einer der Ausgange
Done, Com-mandAborted oder
Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando
ausgefihrt wird.

CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
nicht vollstandig ausgeflihrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler
eintritt.

ErroriD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang die Fehlernummer.
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4.3.

2.2.4

XFC_StepLimitSwitchDetection

Execute

Direction
LimitSwitchMode
LimitSwitchSignal

Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
TorqueLimit
TimeLimit
DistancelLimit
BufferMode
Options

Axis
Parameter

XFC_StepLimitSwitchDetection

Done

Busy

Active
CommandAborted
Error

ErrorID
RecordedPosition

Dieser Funktionsbaustein fiihrt die Suche nach einem Hardwareendschalter durch.

Die ,...Detection“-Version dieses Funktionsbausteins manipuliert die aktuelle Position der Achse am Ende
der Sequenz nicht, sondern liefert die erkannte Position als ,RecordedPosition“ an den Anwender zuriick.

# Eingdnge

VAR INPUT
Execute : BOOL;
Direction : MC_Home Direction;
LimitSwitchMode : MC_Switch Mode;
LimitSwitchSignal : XFC_Ref Signal Ref;
Velocity : LREAL;
Acceleration : LREAL;
Deceleration : LREAL;
Jerk : LREAL;
TimeLimit : TIME;
DistancelLimit : LREAL;
TorqueLimit : LREAL;
BufferMode : MC_BufferMode;
Options : ST Home Options4;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird
das Kommando ausgefihrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die Startbewegungsrichtung fir den
Suchvorgang fest.
LimitSwitchMode MC Switch Mode Enumeration legt die Endbedingung fir den
Suchvorgang fest.
LimitSwitchSignal XFC Ref Signal Ref [p 79] |Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.
Velocity LREAL Maximale Geschwindigkeit, mit der gefahren werden
soll (>0).
Acceleration LREAL Beschleunigung (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardbeschleunigung aus der Achs-konfiguration im
System Manager.
Deceleration LREAL Verzdgerung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardverzoégerung aus der Achskonfiguration im
System Manager.
Jerk LREAL Ruck (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt der Standardruck
aus der Achskonfiguration im System Manager.
TimeLimit TIME Ein Uberschreiten dieser Zeit fiihrt zum Abbruch des

Suchvorgangs.
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Name Typ Beschreibung

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die
Startposition fuhrt zum Abbruch des Such-vorgangs.

TorqueLimit LREAL Das Drehmoment des Motors wird auf diesen Wert
begrenzt, um mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

BufferMode MC_BufferMode Zurzeit nicht implementiert.

Options ST Home Options4 DisableDriveAccess: Bei Beckhoff-Antrieben auf

FALSE, fur Fremdantriebe gewohnlich auf TRUE zu
setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei den Step-Funktionen
wird die Schleppfehleriiberwachung abgeschaltet, um
einen reibungslosen Referenziervorgang zu
gewahrleisten. Sollte es bei einer Anwendung sinnvoll
sein, die Schleppfehleriberwachung aktiv zu behalten,
kann dies Uber das Setzen dieses Flags erreicht
werden.

o Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daftir verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fir die angestrebte Homing-Sequenz
bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.

# | &~ Ein-/Ausgange

VAR _IN OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse
eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
Parameter ~ \MC_HomingParameter Datenstruktur vom Typ MC HomingParameter, die iiber die
gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein
Ubergeben werden muss.

E- Ausginge

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
RecordedPosition : LREAL;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich beendet wurde.
Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE, sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE, solange der Befehl abgearbeitet wird.
Wenn Busy wieder FALSE wird, so ist der Funktionsbaustein bereit fir
einen neuen Auftrag. Gleichzeitig ist einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.
Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando ausgefiihrt wird.
CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando nicht vollstandig ausgefiihrt werden
konnte.
Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler eintritt.
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Name Typ Beschreibung
ErrorlD UDINT  |Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
RecordedPosition LREAL |Achsposition, an der das Ereignis registriert wurde.

4.3.2.2.5 XFC_StepReferencePulse
XFC_StepReferencePulse
Execute Done —
Direction Busy —
ReferenceSignal Active —
Velocity CommandAborted —
Acceleration Error —
Deceleration ErrorID ——

Jerk
SetPosition
TorquelLimit
TimeLimit
DistanceLimit
BufferMode
Options

Axis
Parameter

SSNNRNNNNEEEEE

Dieser Funktionsbaustein fuhrt die Suche nach einem Nullimpuls eines Gebers durch.

Ein Nullimpuls ist nicht in allen Gebern vorhanden und tritt nur einmal pro Geberumdrehung auf. Der Vorteil
der Verwendung eines Nullimpulses zum Referenzieren liegt in der hohen Genauigkeit dieses Signals
gegeniber dem eines Standardsensors.

#! Eingdnge

VAR INPUT
Execute : BOOL;
Direction : MC_Home Direction;
SwitchMode : MC_Switch Mode;
ReferenceSignal : XFC_Ref Signal Ref;
Velocity : LREAL;
Acceleration : LREAL;
Deceleration : LREAL;
Jerk : LREAL;
SetPosition : LREAL;
TimeLimit : TIME;
DistancelLimit : LREAL;
TorquelLimit : LREAL;
BufferMode : MC BufferMode;
Options : ST_Home Options4;
END_ VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird
das Kommando ausgefinhrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die Startbewegungsrichtung fiir den
Suchvorgang fest.
SwitchMode MC Switch Mode Enumeration legt die Endbedingung fiir den Suchvorgang

fest.

ReferenceSignal

Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.

XFC Ref Signal Ref [ 79]

Velocity LREAL Maximale Geschwindigkeit, mit der gefahren werden soll
(>0).
Acceleration LREAL Beschleunigung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die

Standardbeschleunigung aus der Achs-konfiguration im
System Manager.
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Name Typ Beschreibung

Deceleration LREAL Verzdgerung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardverzdogerung aus der Achskonfiguration im
System Manager.

Jerk LREAL Ruck (=0). Bei einem Wert von 0 wirkt der Standardruck
aus der Achskonfiguration im System Manager.

SetPosition LREAL Positionswert, auf den die Achsposition gesetzt werden
soll.

TimeLimit TIME Ein Uberschreiten dieser Zeit fiihrt zum Abbruch des
Suchvorgangs.

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die
Startposition fuhrt zum Abbruch des Such-vorgangs.

TorqueLimit LREAL Das Drehmoment des Motors wird auf diesen Wert
begrenzt, um mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

BufferMode MC_BufferMode Zurzeit nicht implementiert.

Options ST Home Options4 DisableDriveAccess: Bei Beckhoff-Antrieben auf

FALSE, fir Fremdantriebe gewohnlich auf TRUE zu
setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei den Step-Funktionen
wird die Schleppfehleriiberwachung abgeschaltet, um
einen reibungslosen Referenziervorgang zu
gewabhrleisten. Sollte es bei einer Anwendung sinnvoll
sein, die Schleppfehleriberwachung aktiv zu behalten,
kann dies Uber das Setzen dieses Flags erreicht werden.

@ Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daflir verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fiir die angestrebte Homing-Sequenz
1 bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.

# |- Ein-/Ausgange

VAR _IN OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse
eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
Parameter ~|MC_HomingParameter Datenstruktur vom Typ MC HomingParameter, die Uiber die

gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein
Ubergeben werden muss.

% Ausgange

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando

erfolgreich beendet wurde.

76

Version: 2.3.3 TF5065


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclib_tc3_mc2_advancedhoming/831849995.html?id=7305765051999131436
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclib_tc2_mc2/70132363.html?id=6192212004789603741
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcplclib_tc3_mc2_advancedhoming/433197835.html?id=6892476174546427165

BECKHOFF

SPS-Bibliotheken

Name Typ Beschreibung

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE,
sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE,
solange der Befehl abgearbeitet
wird. Wenn Busy wieder FALSE
wird, so ist der Funktionsbaustein
bereit fir einen neuen Auftrag.
Gleichzeitig ist einer der Ausgange
Done, Com-mandAborted oder
Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando
ausgefihrt wird.

CommandAborted BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando
nicht vollstandig ausgefiihrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler
eintritt.

ErrorlD UDINT Liefert bei einem gesetzten Error-
Ausgang die Fehlernummer.

4.3.2.2.6 XFC_StepReferencePulseDetection

XFC_StepReferencePulseDetection
Execute Done —
Direction Busy —
ReferenceSignal Active —
Velocity CommandAborted ——
Acceleration Error —
Deceleration ErrorIlD —

Jerk
TorqueLimit
TimeLimit
DistancelLimit
BufferMode
Options

Axis
Parameter

SanNNNNNNEEEE

RecordedPosition

Dieser Funktionsbaustein fihrt die Suche nach einem Nullimpuls eines Gebers durch.

Ein Nullimpuls ist nicht in allen Gebern vorhanden und tritt nur einmal pro Geberumdrehung auf. Der Vorteil
der Verwendung eines Nullimpulses zum Referenzieren liegt in der hohen Genauigkeit dieses Signals
gegenlber dem eines Standardsensors.

Die ,,...Detection“-Version dieses Funktionsbausteins manipuliert die aktuelle Position der Achse am Ende
der Sequenz nicht, sondern liefert die erkannte Position als ,RecordedPosition“ an den Anwender zurtick.

#! Eingdnge

VAR _INPUT
Execute
Direction
SwitchMode
ReferenceSignal
Velocity
Acceleration
Deceleration
Jerk
TimeLimit
DistancelLimit
Torquelimit

: BOOL;

: MC_Home Direction;
: MC_Switch Mode;

: XFC _Ref Signal Ref;
: LREAL;

: LREAL;

: LREAL;

: LREAL;

: TIME;

: LREAL;

: LREAL;
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BufferMode : MC BufferMode;
Options : ST _Home Options4;
END_VAR
Name Typ Beschreibung
Execute BOOL Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird
das Kommando ausgefiihrt.
Direction MC Home Direction Enumeration legt die Startbewegungsrichtung fir den
Suchvorgang fest.
SwitchMode MC Switch Mode Enumeration legt die Endbedingung fur den Suchvorgang
fest.
ReferenceSignal XFC Ref Signal Ref [p 79] |Diese Struktur legt die Quelle des
Referenznockensignals fest.
Velocity LREAL Maximale Geschwindigkeit, mit der gefahren werden soll
(>0).
Acceleration LREAL Beschleunigung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die

Standardbeschleunigung aus der Achs-konfiguration im
System Manager.

Deceleration LREAL Verzogerung (20). Bei einem Wert von 0 wirkt die
Standardverzogerung aus der Achskonfiguration im
System Manager.

Jerk LREAL Ruck (20). Bei einem Wert von 0 wirkt der Standardruck
aus der Achskonfiguration im System Manager.

TimeLimit TIME Ein Uberschreiten dieser Zeit fiihrt zum Abbruch des
Suchvorgangs.

DistanceLimit LREAL Ein Uberschreiten dieser Distanz bezogen auf die
Startposition fihrt zum Abbruch des Such-vorgangs.

TorqueLimit LREAL Das Drehmoment des Motors wird auf diesen Wert
begrenzt, um mechanischen Beschadigungen
vorzubeugen.

BufferMode MC_BufferMode Zurzeit nicht implementiert.

Options ST Home Options4 DisableDriveAccess: Bei Beckhoff-Antrieben auf

FALSE, fir Fremdantriebe gewohnlich auf TRUE zu
setzen (siehe Info).

EnableLagErrorDetection: Bei den Step-Funktionen
wird die Schleppfehleriiberwachung abgeschaltet, um
einen reibungslosen Referenziervorgang zu
gewabhrleisten. Sollte es bei einer Anwendung sinnvoll
sein, die Schleppfehleriberwachung aktiv zu behalten,
kann dies Uber das Setzen dieses Flags erreicht werden.

@ Ist DisableDriveAccess = TRUE, ist der Anwender selbst daflir verantwortlich, benétigte
Antriebsparameter zu modifizieren und zu rekonstruieren. Die fiir die angestrebte Homing-Sequenz
1 bendtigten Parameter sind mit dem Hersteller des Fremdantriebes abzustimmen.

# /| &~ Ein-/Ausgange

VAR _IN OUT
Axis : AXIS REF;
Parameter : MC HomingParameter;
END VAR
Name Typ Beschreibung
Axis AXIS REF Achsdatenstruktur vom Typ AXIS_REF, welche eine Achse

eindeutig im System adressiert. Sie enthalt unter anderem den
aktuellen Status der Achse wie Position, Geschwindigkeit oder
Fehlerzustand.
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Name Typ

Beschreibung

Parameter ~|MC_HomingParameter Datenstruktur vom Typ MC HomingParameter, die Giber die

gesamte Homing-Sequenz von Baustein zu Baustein
Ubergeben werden muss.

& Ausginge

VAR OUTPUT
Done : BOOL;
Busy : BOOL;
Active : BOOL;
CommandAborted : BOOL;
Error : BOOL;
ErrorID : UDINT;

RecordedPosition : LREAL;
END VAR

Name Typ Beschreibung

Done BOOL Wird TRUE, wenn das Kommando erfolgreich beendet wurde.

Busy BOOL Der Busy-Ausgang wird TRUE, sobald das Kommando mit Execute
gestartet wird und bleibt TRUE, solange der Befehl abgearbeitet wird.
Wenn Busy wieder FALSE wird, so ist der Funktionsbaustein bereit fur
einen neuen Auftrag. Gleichzeitig ist einer der Ausgange Done,
CommandAborted oder Error gesetzt.

Active BOOL Zeigt an, dass das Kommando ausgefiihrt wird.

CommandAborted BOOL

Wird TRUE, wenn das Kommando nicht vollstandig ausgefiihrt werden
konnte.

Error BOOL Wird TRUE, sobald ein Fehler eintritt.
ErrorlD UDINT  |Liefert bei einem gesetzten Error-Ausgang die Fehlernummer.
RecordedPosition LREAL |Achsposition, an der das Ereignis registriert wurde.

4.3.3 Datentypen

4.3.3.1 Allgemein

4.3.31.1 XFC_Ref_Signal_Ref

TYPE XFC Ref Signal Ref :
STRUCT

Level : BOOL;
TimeStampRisingEdge : UDINT;
TimeStampFallingEdge : UDINT;
END_STRUCT
END_TYPE
Name Typ Beschreibung
Level BOOL Hier muss der aktuelle Signalzustand des Sensors ibergeben

werden.

TimeStampRisin [UDINT
gEdge

Zeitstempel der letzten steigenden Flanke des digitalen
Eingangssignals.

Falls das Eingangssignal ein 64 Bit Zeitstempel T_DCTIME liefert,
werden hier nur die unteren 32 Bit eingespeist. Es muss daher

sichergestellt sein, dass der Wert zum Zeitpunkt der Auswertung
nicht alter als 2 Sekunden ist.

TimeStampFallin UDINT
gEdge

Zeitstempel der letzten fallenden Flanke des digitalen
Eingangssignals.

Falls das Eingangssignal ein 64 Bit Zeitstempel T_DCTIME liefert,
werden hier nur die unteren 32 Bit eingespeist. Es muss daher
sichergestellt sein, dass der Wert zum Zeitpunkt der Auswertung
nicht alter als 2 Sekunden ist.
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5 Beispiele

XFC TouchProbe

Der Funktionsbaustein XFC TouchProbe [P 27] erfasst eine Achsposition zum Zeitpunkt der Flanke eines
digitalen Eingangssignals (Messtasterfunktion). Das folgende Beispiel zeigt, wie der Funktionsbaustein
freilaufend (FreeRun = TRUE) oder im Single-Shot-Mode (FreeRun = FALSE) verwendet werden kann.

Download: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/TF5065 TC3 PLC Motion Control XFC/XFC NCI/
Resources/12595575307.zip

NCI XFC Fast output switching

Dieses Beispiel zeigt, wie ein Ausgang mit Hilfe der XFC Funktionalitdten im Zusammenhang mit der NCI
geschaltet werden kann.

Download: https://infosys.beckhoff.com/content/1031/TF5065 TC3 PLC Motion Control XFC/XFC NCI/
Resources/13632374795.zip
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6 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfugung stellt.

Downloadfinder

Unser Downloadfinder beinhaltet alle Dateien, die wir lhnen zum Herunterladen anbieten. Sie finden dort
Applikationsberichte, technische Dokumentationen, technische Zeichnungen, Konfigurationsdateien und
vieles mehr.

Die Downloads sind in verschiedenen Formaten erhaltlich.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unserer
Internetseite: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support

Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
» umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963-157
E-Mail: support@beckhoff.com

Beckhoff Service
Das Beckhoff Service-Center unterstitzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49 5246 963-460
E-Mail: service@beckhoff.com
Beckhoff Unternehmenszentrale

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963-0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com
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