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Dokumentationshinweise

1 Dokumentationshinweise

1.1 Disclaimer

1.1.1 Marken

EtherCAT.

1.1.2  Haftungsbeschrankungen

Beckhoff Produkte werden fortlaufend weiterentwickelt. Wir behalten
uns vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen
in dieser Dokumentation kénnen keine Anspriiche auf Anderung be-
reits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Dieses Produkt enthilt Software.

Die relevanten rechtlichen Informationen und Lizenzen finden Sie im
internen Speicher dieses Produkts oder in den Open-Source-Soft-
ware-Deklarationen im Downloadbereich des Produkts auf der
Beckhoff-Webseite unter

@ www.beckhoff.com/de-de/produkte/

Sie konnen auch eine E-Mail an die untenstehende Adresse sen-
den, um weitere Informationen zu erhalten.

0 osscompliance@beckhoff.com

Durch die Nutzung des Produkts stimmen Sie den relevanten Lizen-
zen fur die im Produkt enthaltene Software zu.

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 Mar-
ken oder Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von
Rechten der Inhaber der entsprechenden Kennzeichen flhren.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technolo-
gie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH.

Die gesamten Komponenten dieses in der Original-Betriebsanlei-
tung beschriebenen Produktes werden je nach Anwendungsbestim-
mungen in bestimmter Konfiguration von Hardware und Software
ausgeliefert. Umbauten und Anderungen der Konfiguration von
Hardware oder Software, die Uber die dokumentierten Moglichkeiten
hinausgehen, sind verboten und fihren zum Haftungsausschluss
der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Folgendes wird aus der Haftung ausgeschlossen:
» Nichtbeachtung dieser Dokumentation

* Nichtbestimmungsgemale Verwendung

» Einsatz von nicht ausgebildetem Fachpersonal

* Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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1.1.3  Copyright

1.1.4  Fremdmarken

BECKHOFF

Version: 1.2.0

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland

Die Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwer-
tung und Mitteilung seines Inhalts sind verboten, soweit nicht aus-
driicklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadener-
satz.

Wir behalten uns alle Rechte fiir den Fall der Eintragung der Paten-
te, Gebrauchsmuster und Geschmacksmuster vor.

In dieser Dokumentation werden Marken und Wortmarken Dritter
verwendet. Die zugehoérigen Markenvermerke befinden sich unter

@ www.beckhoff.com/trademarks

TF5890 —7
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1.2 Ausgabestdnde

1.3 Dokumentationsumfang

Auf Anfrage erhalten Sie eine Auflistung der Ausgabestande zu An-
derungen in der Dokumentation. Senden Sie Ihre Anfrage an:

™ support@beckhoff.com

Dokumentenursprung
Diese Dokumentation ist in deutscher Sprache verfasst. Alle weite-
ren Sprachen werden von dem deutschen Original abgeleitet.

Produkteigenschaften

Gultig sind immer die Produkteigenschaften, die in der aktuellen Do-
kumentation angegeben sind. Weitere Informationen, die auf den
Produktseiten der Beckhoff Homepage, in E-Mails oder sonstigen
Publikationen angegeben werden, sind nicht ma3geblich.

Neben dieser Dokumentation sind folgende Dokumente Bestandteil
der Gesamtdokumentation:

Handbuch | TF5430

@ Direkilink zur Dokumentation TF5430 | TwinCAT 3 Planar Mo-
tion

Original-Betriebsanleitung | XPlanar APS4322

@ Direktlink zur XPlanar APS4322-0000 Original-Betriebsanlei-
tung

Original-Betriebsanleitung | XPlanar APS42xx

@ Direktlink zur XPlanar APS42xx-1x00 Original-Betriebsanlei-
tung

TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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1.4 Sicherheit und Einweisung

Lesen Sie die Inhalte, welche sich auf die von Ihnen durchzufiihren-
den Tatigkeiten mit dem Produkt beziehen. Lesen Sie immer das
Kapitel Zu Ihrer Sicherheit in der Dokumentation. Beachten Sie die
Warnhinweise in den Kapiteln, sodass Sie ordnungsgemaf und si-
cher mit dem Produkt umgehen und arbeiten.

1.4.1 Hinweise zur Informationssicherheit

BECKHOFF

Version: 1.2.0

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, Ma-
schinen und Netzwerken unterstiitzen. Trotz der Security-Funktio-
nen sind die Erstellung, Implementierung und stéandige Aktualisie-
rung eines ganzheitlichen Security-Konzepts fiir den Betrieb not-
wendig, um die jeweilige Anlage, das System, die Maschine und die
Netzwerke gegen Cyber-Bedrohungen zu schitzen. Die von
Beckhoff verkauften Produkte bilden dabei nur einen Teil des ge-
samtheitlichen Security-Konzepts. Der Kunde ist daflir verantwort-
lich, dass unbefugte Zugriffe durch Dritte auf seine Anlagen, Syste-
me, Maschinen und Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten
nur mit dem Unternehmensnetzwerk oder dem Internet verbunden
werden, wenn entsprechende Schutzmallnahmen eingerichtet wur-
den.

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechen-
den SchutzmafRnahmen beachtet werden. Weiterfuhrende Informa-
tionen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie
in unserem https://www.beckhoff.de/secquide.

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden sténdig weiterent-
wickelt. Dies betrifft auch die Security-Funktionen. Aufgrund der ste-
tigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, die Pro-
dukte standig auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereit-
stellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen. Die Ver-
wendung veralteter oder nicht mehr unterstiitzter Produktversionen
kann das Risiko von Cyber-Bedrohungen erhéhen.

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

TF5890 —9
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1.5 Symbolerklarung

1.5.1  Piktogramme

el o

10—

Fir eine Ubersichtliche Gestaltung werden verschiedene Symbole
verwendet:

» Das Dreieck zeigt eine Handlungsanweisung, die Sie ausflh-
ren sollen

. Der Punkt zeigt eine Aufzéhlung

[...] Die eckigen Klammern zeigen Querverweise auf andere Text-
stellen in dem Dokument

[+] Das Plus-Zeichen in eckiger Klammer zeigt Bestelloptionen
und Zubehdr

HINWEIS

Hinweise
Fur wichtige Informationen zu dem Produkt werden Hinweise ver-
wendet. Werden diese nicht beachtet, sind mogliche Folgen:

e Funktionsfehler an dem Produkt
e Schaden an dem Produkt
« Schaden an der Umwelt

Informationen
Dieses Zeichen zeigt Informationen, Tipps und Hinweise fir den
Umgang mit dem Produkt oder der Software.

Beispiele
Dieses Zeichen zeigt Beispiele fur den Umgang mit dem Produkt
oder der Software.

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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1.6 Beckhoff Services

1.6.1  Support-Leistungen

1.6.2  Trainingsangebote

1.6.3  Service-Leistungen

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Beckhoff und die weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassen-
den Support und Service.

@ www.beckhoff.com/de-de/support/globale-verfuegbarkeit/

Der Beckhoff Support bietet lhnen technische Beratung bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff Produkte und Systemplanungen. Die
Support-Ingenieure bieten lhnen kompetente Unterstitzung, bei
Verstandnisfragen ebenso wie bei Inbetriebnahmen.

Re +49 5246 963-157
™ support@beckhoff.com

@ www.beckhoff.com/de-de/support/unsere-support-leistungen/

Trainings in Deutschland finden in den Beckhoff Niederlassungen
oder nach Ricksprache bei den Kunden vor Ort statt. Beckhoff bie-
tet sowohl Préasenz-Trainings als auch Online-Trainings an.

e  +49 5246 963-5000
™ training@beckhoff.com
@ www.beckhoff.com/de-de/support/trainingsangebote/

Die Beckhoff Serviceexperten unterstiitzen Sie weltweit in allen Be-
reichen des After Sales Service.

e  +49 5246 963-460

& service@beckhoff.com

@ www.beckhoff.com/de-de/support/unsere-service-leistungen/

TF5890 —1MN


https://www.beckhoff.com/de-de/support/globale-verfuegbarkeit/
http://www.beckhoff.com/de-de/support/unsere-support-leistungen/
http://www.beckhoff.com/de-de/support/trainingsangebote/
http://www.beckhoff.com/de-de/support/unsere-service-leistungen/

Dokumentationshinweise

1.6.4 Unternehmenszentrale Deutschland

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hulshorstweg 20
33415 Verl, Deutschland

R, +49 5246 963-0
™ info@beckhoff.com
@ www.beckhoff.com/de-de/

Eine detaillierte Ubersicht Uiber die weltweiten Beckhoff Standorte
finden Sie unter:

@ www.beckhoff.com/de-de/unternehmen/globale-praesenz/

1.6.5 Downloadfinder

Im Downloadfinder finden Sie Konfigurationsdateien, technische Do-
kumentationen und Applikationsberichte zum Herunterladen.

@ www.beckhoff.com/dokumentationen

12— TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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2 Hinweise zur Informationssicherheit

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Die Produkte der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG sind, sofern
sie online zu erreichen sind, mit Security-Funktionen ausgestattet,
die den sicheren Betrieb von Anlagen, Systemen, Maschinen und
Netzwerken unterstitzen. Trotz der Security-Funktionen sind die Er-
stellung, Implementierung und standige Aktualisierung eines ganz-
heitlichen Security-Konzepts fir den Betrieb notwendig, um die je-
weilige Anlage, das System, die Maschine und die Netzwerke gegen
Cyber-Bedrohungen zu schiitzen. Die von Beckhoff verkauften Pro-
dukte bilden dabei nur einen Teil des gesamtheitlichen Security-
Konzepts. Der Kunde ist dafir verantwortlich, dass unbefugte Zu-
griffe durch Dritte auf seine Anlagen, Systeme, Maschinen und
Netzwerke verhindert werden. Letztere sollten nur mit dem Unter-
nehmensnetzwerk oder dem Internet verbunden werden, wenn ent-
sprechende Schutzmaflinahmen eingerichtet wurden.

Beckhoff empfiehlt folgende Schutzmalinahmen zur Informationssi-
cherheit und Industrial Security:

@ www.infosys.beckhoff.com

Die Produkte und Lésungen von Beckhoff werden standig weiterent-
wickelt. Dies betrifft auch die Security-Funktionen. Aufgrund der ste-
tigen Weiterentwicklung empfiehlt Beckhoff ausdriicklich, die Pro-
dukte standig auf dem aktuellen Stand zu halten und nach Bereit-
stellung von Updates diese auf die Produkte aufzuspielen. Die Ver-
wendung veralteter oder nicht mehr unterstitzter Produktversionen
kann das Risiko von Cyber-Bedrohungen erhéhen. Um stets Gber
Hinweise zur Informationssicherheit zu Produkten von Beckhoff in-
formiert zu sein, abonnieren Sie den RSS Feed. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie unter:

@ www.infosys.beckhoff.com

TF5890 —13
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3 Allgemeine Informationen

3.1 Kompatibilitat

jdo

jio

o

Die vorliegende Bedienungsanleitung hilft Ihnen bei der Inbetrieb-
nahme und Programmierung eines XPlanar Systems.

Die folgenden Kapitel leiten Sie durch die Basiskonfiguration der
XPlanar Hardwarekomponenten in TwinCAT 3, sodass Sie die
XPlanar Mover Uber die grundlegende MC3 UlI-Schnittstelle fahren
und in der PLC programmieren kdnnen. Das Ziel ist das erste Ver-
fahren der XPlanar Mover und die Uberpriifung des Systemkon-
zepts. Des Weiteren erhalten Sie einen ersten Uberblick tber alle
XPlanar Funktionalitédten der TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar.

Die Dokumentation der TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar befindet sich
derzeit noch im Aufbau und wird laufend erweitert. Die aktuelle Ver-
sion dieser Bedienungsanleitung finden Sie unter:

@ www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/

Zur Inbetriebnahme von XPlanar Systemen mit alteren Software-
Versionen ist diese Dokumentation nicht geeignet. Bei Fragen kon-
taktieren Sie den fur Ihre Region zustandigen Produktspezialisten.

Einige der beschriebenen Funktionen sind erst ab TwinCAT 3 |
Build 4026 verfiigbar.

Diese Dokumentation bezieht sich auf folgende Softwareversionen:

Software Version

TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar 3.20.700.0 oder hoher
TF5430 | TwinCAT 3 Planar Motion 3.1.6.57 oder hoher
TwinCAT 3 3.1.4024.0 oder héher

3.2 Darstellung der Screenshots

14—

Fir diese Dokumentation wurde die Spracheinstellung Englisch in
TwinCAT verwendet. Samtliche Screenshots werden in dieser Do-
kumentation exemplarisch in englischer Sprache dargestellt. In den
dazugehdrigen Handlungsanweisungen werden die Begriffe aus den
Screenshots verwendet.

Samtliche Funktionen und Einstellungen sind unabhangig von der
eingestellten Sprache auf lhrem PC an derselben Stelle in der Soft-
ware zu finden.
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4 Installation und Software-Updates

i

4.1 TwinCAT 3 | Build 4026

Softwarestand

Es kann nicht garantiert werden, dass alle hier erklarten Funktionen
in TwinCAT 3 | 4024 implementiert sind. Die Entwicklung der
TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar fur TwinCAT 3 | 4024 wurde mit Versi-
on 4.2.xxx beendet. Wenn Sie alle Funktionen nutzen mochten, in-
stallieren Sie TwinCAT 3| Build 4026 und die neueste Version der
TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar.

Fir die Installation der TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar ist es entschei-
dend, welche Version von TwinCAT 3 Sie verwenden mdchten be-
ziehungsweise welche Version auf lhrem PC bereits installiert ist.
Sie haben die Mdglichkeit TwinCAT 3 Build 4024 oder TwinCAT 3
Build 4026 zu verwenden.

Beachten Sie die unterschiedlichen Vorgehensweisen bei der Instal-
lation der Software:

TwinCAT 3 | Build 4026
Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TwinCAT 3 |
Build 4026°, [Seite 15].

TwinCAT 3 | Build 4024
Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,TwinCAT 3 |
4024°, [Seite 17].

Zur Installation des Workloads TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar benéti-
gen Sie:

» TwinCAT Package Manager

* TwinCAT 3 | Build 4026

AuRerdem missen Sie die neueste Version des Workloads
TF5430 | Planar Motion installieren.

Alle Informationen zur Installation finden Sie im Beckhoff Information
System im Bereich TwinCAT 3 > Installation

@ nhttps://infosys.beckhoff.com

4.1.1  Zusatzliche Lizenzanforderungen

TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar benétigt die Lizenz TC1250.

4.1.2  TwinCAT Package Manager installieren

Weitere Informationen zur Installation des TwinCAT Package Mana-
gers finden Sie im Beckhoff Information System:

@ Direktlink Infosys - TwinCAT Package Manager installieren

4.1.3  TwinCAT 3 | Build 4026 installieren

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Weitere Informationen zur Installation von TwinCAT 3 | Build 4026
finden Sie im Beckhoff Information System:

@ Direktlink Infosys - TwinCAT 3 | Build 4026 installieren

TF5890 —15
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4.1.4 Workloads installieren

16—

Weitere Informationen zur Installation des Workloads TF5890 |
TwinCAT 3 XPlanar und TF5430 | Planar Motion finden Sie im
Beckhoff Information System:

@ Direktlink Infosys - Workloads installieren

Die Reihenfolge der Installation von den Workloads ist beliebig.

TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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4.2 TwinCAT 3 | 4024

el o

Softwarestand

Es kann nicht garantiert werden, dass alle hier erklarten Funktionen
in TwinCAT 3 | 4024 implementiert sind. Die Entwicklung der
TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar fir TwinCAT 3 | 4024 wurde mit Versi-
on 4.2.xxx beendet. Wenn Sie alle Funktionen nutzen mdchten, in-
stallieren Sie TwinCAT 3| Build 4026 und die neueste Version der
TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar.

Bevor Sie ein XPlanar System in Betrieb nehmen kdnnen, miissen
Sie zunachst die TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar installieren. Die fol-
genden Schritte sind auch beim Update auf die neueste Version von
TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar erforderlich.

Wenn Sie bereits eine Softwareversion installiert haben, Uberprifen
Sie, ob Sie die neueste Version installiert haben. Weitere Informatio-
nen finden Sie im Kapitel ,Versionsstand Gberprifen®, [Seite 18].

Als Voraussetzung fir die Installation muss auf lhrem System eine
Version von TwinCAT 3 XAE (TcXaeShell) oder ein kompatibles Mi-
crosoft Visual Studio, das mit TwinCAT 3 XAE integriert ist, vorhan-
den sein.

Die jeweils aktuelle Version der Software finden Sie im Downloadfin-
der:

@ www.beckhoff.com/de-de/support/downloadfinder/

Zusatzlich zur Software TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar muss die
Software TF5430 | TwinCAT 3 Planar Motion ebenfalls auf lhrem
System installiert werden. Weitere Informationen dazu finden Sie in
der Dokumentation TF5430 TwinCAT 3 | Planar Motion:

@ Direktlink zur Dokumentation TF5430 | TwinCAT 3 Planar Mo-
tion

Ob Sie zunachst die Software TF5430 | TwinCAT 3 Planar Motion
oder die TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar installieren, ist nicht relevant.

HINWEIS

Als Administrator ausfiihren
Fihren Sie die Installation als Administrator auf lhrem System
aus, um Probleme bei der Installation zu vermeiden.

» Software TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar herunterladen und spei-
chern

4.2.1  Zusatzliche Lizenzanforderungen

BECKHOFF

Version: 1.2.0

TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar benétigt die Lizenz TC1250.
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4.2.2 \Versionsstand Gberprifen

° Betriebssystem beachten

1 Das Aufrufen des Versionsstandes ist anhangig vom installierten
Betriebssystem auf lhrem Gerat und kann von der hier beschriebe-
nen Variante abweichen.

= » Auf Start klicken

[ scus
@ Trusted Windows Sore sop

» Die Systemsteuerung aufrufen

B Intel® HD Graphics Control Panel

5 & D 0B = %

control panel

@0 |

Das Fenster Control Panel offnet sich.
» Auf Programs klicken

.. 2| Das Fenster Programs 6ffnet sich.

[ » Auf Programs and Features klicken

(j Programs and Features - o X

« © 1 il > Control Panel > Programs > Programs and Features « © | Search Programs and features O

Control Panel Home

Uninstall or change a program

b L To uninstall a program, select it from the list and then click Uninstall, Change, or Repar

& Tum Windows features on or
off

Organize ~ Uninstall Change  Repair - 9
Name Publisher Installed On  Size Version B
B . TR

Bini I AMEE 24THIW

Bie . o

e : -

B N — i ProTe

B . i il LA

s 5 TV i Wi W B e ko e A nm a2

{38 Becknoff TF5850 TC3 XTS Technology Becknoff Automation 8/16/2023 25 MB

0 i i el AT g s B i v B - 1 T e

[* P i WUIAE A

B e P

B -~

B i Uil 1 v

N Beckhoff Automation Product version: 32212001 Support link: ~hhtpy//www.beckhoff.c..Comments: Add new features to your beckhoff ..
¢ Help link:  http://wwwbeckhoft.c Size: 125MB

Das Fenster Programs und Features 6ffnet sich.

» Den Versionsstand von Beckhoff TF5890 TC3 XPlanar Techno-
logy Uberpriifen
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4.3 TcCOM-Objekte neu laden

Solution Explorer * 1 x
O & Ei‘?'| o~ -‘|I|)'¢;
Search Solution Explorer (Ctrl+Q) P~

a1 Selution TwinCAT Project’ (1 project)
4 ol TWinCAT Project
4 [ SYSTEM
‘L'!_ License
b @ Real-Time

B Tasks
sfs Routes

B8 Type System
QMO‘HON
B pLC

ANALYTICS
3 110

Online Objects | Project Objects | Online Changeable Objects = Class Factories

oTCiD Name
= a—
3 01010020 Select all with same TMI/TMC Description
e | Select all with same TMI/TMC File |
1616100 Unselect all
01010110 Change version for all with same TMI/TMC Description
01010120 Change version for all with same TMI/TMC File
01010130 Reload TMI/TMC Description(s)
£ 05100010 R T™I/TM t t
05110010 Mover4330_1
05110020 Mover4330.2
05110030 Mover330_3
05110040 Mover4330.4
05120010 XPlanar
05120020 Environment

Jm————

Online Objects  Project Objects  Online Changeable Objects ~ Class Factories

Name

Select all with same TMI/TMC Description
Select all with same TMI/TMC File
Unselect all

Change version for all with same TMI/TMC Description
Change version for all with same TMI/TMC File

Reload TMI/TMC Description(s) |
£ 0510001 IMUTMC Descriptio :

05110010 Mover4330_1
05110020 Mover4330_2
05110030 Mover4330_3
05110040 Mover4330_4
05120010 XPlanar

05120020 Environment

BECKHOFF Version: 1.2.0

Wenn Sie ein Update der Software TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar
durchgefiihrt haben, missen Sie die TcCom-Objekte neu laden.

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen
» Doppelklick auf TcCOM Objects

» Im Projektfenster auf den Reiter Project Objects klicken
» Ein Objekt markieren

» Mit der rechten Maustaste auf das ausgewahlte Objekt klicken,
um das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Select all with same TMI/TMC file klicken

» Mit der rechten Maustaste auf die ausgewahlten Objekte klicken,
um das Kontextmenu aufzurufen

» Im Kontextmenl auf Reload TMI/TMC Description(s) klicken

Online Objects  Project Objects  Online Changeable Objects = Class Factories
oTCiD Name Version TMC Filename
il 01010010 XPlanar 44190 (Curr... | fic: TwinCAT\3.1\Reposi khoff Automation GmbH\TeloXPlanar\d.4.19.0\TcloXPlanar.tmc
& 01010020 Partl 44190 (Curr... | fc: TwinCAT\3.1\Rep Automation GmbH\TcloXPlanar\d.4.19.0\TcloXPlanar.tme
010100F0 Areal 44190 (Curr... |v flc: TwinCAT\3.1\Rep Automation GmbH\TeloXPlanar\.4.19.0\TcloXPlanar.tmc
01010100 Moverd330_1 44190 (Curr... v s TwinCAT\3.1\Rep Automation GmbH\TcloXPlanar\d.4.19.0\TcloXPlanar.tmc
01010110 Moverd330 2 44190 (Curr... |~ fc: TwinCAT\3.1\Rep Automation GmbH\TeloXPlanar\d.4.19.0\TcloXPlanar.tmc
01010120 Moverd3303 44190 (Curr... | flc: TwinCAT\3. Automation GmbH\TeloXPlanar\.4.19.0\TcloXPlanar.tmc
01010130 Moverd330. 4 44190 (Curr... | fc: TwinCAT\3.1\Repository Automation GmbH\TeloXPlanar\d.4,19.0\TcloXPlanar.mc
5 05100010 Context!
05110010 Moverd330_1
05110020 Moverd330.2
05110030 Moverd3303
05110040 Moverd330.4
05120010 XPlanar
05120020 Environment
L ——

Nachdem die TMI/TMC-Beschreibungen neu geladen wurden, mis-
sen Sie Uberprifen, ob alle XPlanar Objekte die korrekte Version
des Treibers und die korrekte TMC-Datei verwenden.
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4.4 High Level XPlanar Komponenten

Das XPlanar-System besteht aus:
» Kacheln

— APS4322-0000 oder APS42xx-1x00. Die Kacheln enthalten
die gesamte erforderliche Leistungselektronik, Messelektronik
und Kommunikationselektronik

« Movern

— APM4220-0000, APM4221-0000, APM4330-000x und
APM4550-0000

» skalierbarem IPC

Die Software TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar ermdglicht das Anlegen
von entsprechenden Objekten im TwinCAT-Konfigurationsbaum, die
als Schnittstellen zwischen den Hardwarekomponenten und der Au-
tomatisierungssoftware fungieren.

= Einfacher Zugang zu Driver Funktionen

= Einfacher Zugang zu Motion Funktionen

[SPS = SPS Bibliotheken

= Path / Track / Motion Planung

NC / |
TF5430 = Kollisionsvermeidung

XPlanar BERELCLET IR IRSEEhTdnI
TE5890 = Steuerung der Mover Positionen

10 » Kacheln
= Mover

Die XPlanar-Software erfordert die Abstimmung zwischen mehreren
Komponenten:

* TcCom-Objekte

— TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar

— TF5430| TwinCAT 3 Planar Motion
+ SPS

— Planar Motion und Physics-Bibliotheken, die von der TF5430
bereitgestellt werden, und den Zugriff auf High-Level-Bewe-
gungsbefehle des XPlanar Systems ermdglichen

— Die XPlanar Utility-Bibliothek, die von der TF5890 bereitge-
stellt wird, und den Zugriff auf die Treiberobjekte und deren
Parameter ermdglicht
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BECKHOFF

Version: 1.2.0

Diese Komponenten lassen sich im Solution Explorer wiederfinden:

4 TeCOM Objects =]
4 XPlanar
4 Part1
Tile1
Tile2
Tile3
Tiled
Tile5
Tile6
Tile?
Tiles
Tile9
Tile10
Tile11
Tile12
n Areal
b B Movera33o_1
b [ Moverd330_2
b Moverd330_3
b [ Movers330.4
P MOTION
4 |2 XPlanar MC Project
4 e Axes
b B Moverd33o_1
b [ Moverd330_2
b B Movera33o 3

v v Y VYV VYT VYVYw

b B Moverd330.4
4 T Groups

b XPlanar

b & Environment

b 8] Planar Track

[T Tables
Objects —
4 @ rc =

4 [ PLC Project
b 2l PLC_Project Project

TF5430

TF5890

TF5890 + TF5430
PLC libraries

Off PLC_Project Instance _|

TF5890
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5 XPlanar Konfigurationsablauf

5.1 XPlanar Processing Units

Bevor Sie ein XPlanar System nutzen kénnen, muss es zunachst
mit allen Komponenten und allen Einstellungen von Real Time und
Distributed Clock vollstéandig konfiguriert werden.

Die wichtigsten Schritte bei der Konfiguration eines XPlanar Sys-
tems sind folgende:

Die XPlanar Processing Unit ist das Zentrum des XPlanar Systems.
In der XPlanar Processing Unit laufen alle erforderlichen Objekte zu-
sammen und werden logisch miteinander verknupft. Ein XPlanar
System kann mehrere XPlanar Processing Units enthalten, die als
unabhangige Maschinen fungieren.

Parametrization ‘ ‘

* Das Koordinatensystem ersetzt die MovementArea.

[P

22—

Zu einer Processing Unit gehdren immer Kacheln, Mover oder Mo-
verkopplungen, Parts und Koordinatensystem. Je nach Bedarf kon-
nen noch Parametrierungssatze hinzugefiigt werden.

Sie konnen eine oder mehrere XPlanar Processing Units anlegen, je
nach Anzahl der einzelnen XPlanar Systeme, die in der Maschine
verwendet werden. Eine XPlanar Processing Unit organisiert ver-
schiedene XPlanar Objekte, die flir Kacheln und Mover angelegt
werden missen.

Fir weitere Informationen Uber die bendétigten XPlanar Tasks fur lhr
XPlanar System kontaktieren Sie den fur lhre Region zustandigen
Produktspezialisten.
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5.2 XPlanarPart

Ein XPlanarPart ist die mindestens erforderliche Komponente eines
XPlanar Systems. Ein XPlanarPart besteht aus ein oder mehreren

untergeordneten XPlanarTiles.

X

Tile Tile

BECKHOFF

Wenn mehrere Parts verwendet werden, muss ein XPlanarCoordi-
nateSystem hinzugefugt werden.

Version: 1.2.0 TF5890 —23
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5.3 XPlanar Tiles

S

[P

[

5.4 XPlanar Mover

2

plo
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Ein XPlanar Tile ist der kleinste mogliche XPlanar Part. Ein XPlanar
Tile entspricht einer physischen XPlanar Kachel APS4xxx-xx00. Ein
XPlanar Tile ist immer ein untergeordnetes Objekt eines XPlanar
Parts.

Simulationsbetrieb oder Normalbetrieb

Fir den Simulationsbetrieb des Treibers wird keine Hardware beno-
tigt.

Fir den Normalbetriecb muss jedem XPlanar Tile eine physische
XPlanar Kachel APS4xxx zugeordnet werden.

Jedem XPlanar Tile muss im Menu Context eine Task zugewiesen
werden, um aktive Berechnungen ausfihren zu kdénnen. Alle
XPlanar Tiles, die zu einem EtherCAT Master gehéren, missen auf
derselben Task laufen. Nur XPlanar Tiles verfigen Uber EtherCAT
Kommunikationsschnittstellen.

Ein XPlanar Tile kann in einem festgelegten Raster angeordnet wer-
den:

e APS42xx-1x00: 40 mm Raster
 APS4322-0000: 48 mm Raster

Weitere Informationen dazu finden Sie in der XPlanar Original-Be-
triebsanleitung:

@ Direktlink zur XPlanar APS4322-0000 Original-Betriebsanlei-
tung

@ Direktlink zur XPlanar APS42xx-1x00 Original-Betriebsanlei-
tung

Die Funktionalitat einiger Treiber-Features ist fiir versetzt angeord-
nete Kacheln nicht verflgbar.

Die XPlanar Mover sind zusammen mit den Kacheln die Hauptkom-
ponenten des XPlanar Systems. Die XPlanar Mover fahren auf den
Kacheln.

Ein XPlanar Mover TcCom-Objekt entspricht einem physischen Mo-
ver.

Simulationsbetrieb oder Normalbetrieb

Fir den Simulationsbetrieb des Treibers wird keine Hardware beno-
tigt.

Fir den Normalbetrieb muss jedem XPlanar Mover ein physischer
XPlanar Mover APM4xx0 zugeordnet werden.

Jedem XPlanar Mover muss eine Task zugewiesen werden, um ak-
tive Berechnungen ausfiihren zu kénnen.

Je nach Konfiguration und Task kdnnen bis zu zwei Mover einem
CPU-Kern zugewiesen werden, der die aktuelle Position und die
Sollposition berechnet.

Die XPlanar Mover verfligen Uber eine Schnittstelle zu externen Po-
sitionssollwerten. Uber die Schnittstelle werden Fahrbefehle an die
XPlanar Mover gegeben.
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5.5 XPlanar Moverkopplung

Ein XPlanarRigidMoverCoupling Objekt realisiert die physische,
0 starre Kopplung mehrerer XPlanar Mover. Fur ein XPlanarRigidMo-
Q/ verCoupling Objekt werden mindestens zwei Mover bendtigt. Je-
weils zwei Mover einer Kopplung kénnen sich einen Kern teilen. Bei
Verwendung von Kacheln APS4322-0000 empfiehlt Beckhoff, die
Submover mit einem Abstand von 240 mm von Mittelpunkt zu Mittel-
punkt anzuordnen. Die verwendeten Mover werden von der Softwa-
re TF5430 | TwinCAT 3 Planar Motion und der SPS als ein Mover-
objekt XPlanarRigidMoverCoupling betrachtet. Zur Steuerung der
Moverkopplung dient der konfigurierte Sollwertursprung. Weitere In-
formationen zu den Moverkopplungen finden Sie im Kapitel ,Mover-
kopplung®, [Seite 69].
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5.6 XPlanar Koordinatensystem

26—

i

Koordinatensystem ersetzt die MovementArea
Das XPlanarCoordinateSystem ersetzt die bisherige XPlanarMove-
mentArea.

Ein Part kann an einer oder mehreren Positionen in einem oder
mehreren Koordinatensystemen positioniert werden.

Sobald der Treiber gestartet wird, registriert sich jeder Part mit sei-
ner definierten Position zu dem entsprechenden Koordinatensys-
tem. AnschlieBend werden automatisch fir jedes Koordinatensys-
tem MovementAreas mit allen mdglichen Anordnungen der Parts er-
zeugt.

Wenn keine Koordinatensystem Position fir den Part erzeugt wer-
den kann, verwendet der Part seine eigene MovementArea. Des-
halb muss kein Koordinatensystem Objekt erzeugt werden, wenn
ausschlieBlich ein Part verwendet wird oder keine Verbindung zwi-
schen verschiedenen Parts gewinscht ist.

Wenn ein Part niemals aus einem Koordinatensystem entfernt wer-
den soll, muss der Parameter IsFixed auf TRUE gestellt werden.
Dieses Vorgehen reduziert die Anlaufzeit und benétigt weniger Spei-
cherkapazitat.

Der Parameter Activelndex zeigt an, an welcher Position der Part im
XPlanarCoordinateSystem zugeordnet ist:

» StandardmaRig wird der Part Activelndex auf 0 gesetzt. Das be-
deutet, dass der Part seine eigene MovementArea verwendet.

 Ist der Part Activelndex >0, wird die MovementArea aus der Lis-
te ausgewahlt. Das entsprechende CoordinateSystem startet mit
Index 1.
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5.7 XPlanarMovementArea

i

22

XPlanarCoordinateSystem wird XPlanarMovermentArea erset-
zen

Die XPlanarMovermentArea wird schrittweise durch das XPlanar-
CoordinateSystem ersetzt.

Eine XPlanarMovementArea besteht aus einem oder mehreren
XPlanarParts. Jeder XPlanarPart hat seinen Ursprung relativ zum
Ursprung der XPlanarMovementArea.

Part

Movement Area

Part

Ein XPlanarPart hat seinen Koordinatenursprung relativ zum Koordi-
natenursprung der XPlanarMovement Area. In der folgenden Grafik
sehen Sie eine XPlanarMovementArea bestehend aus zwei Parts
mit den entsprechenden Koordinaten der XPlanarParts und in Be-
zug auf die Position in der XPlanarMovementArea:

APS4322-0000 APS4244-1x00
0/640 320/640
0/640 320/640
0/480 | 240/480
0/480 | 240/480
0/320 320/320
0/320 320/320
0/240 | 240/240Z
0/240 | 240/240 I
= - 00 320/0 640/0 960/0
4 000 240/0 480/0 4~ 00 320/0 640/0 960/0
0/0 240/0 480/0 720/0 I
o— X o— X
Position Erlauterung
1 Mover
. XPlanar Part 1
= XPlanar Part 2
[+ XPlanar Movement Area
o Koordinatenursprung
*Part 1
* Movement Area
o Koordinatenursprung Part 2
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5.8 XPlanar Mover Parametrierungssatze

Die Mover und Moverkopplungen kénnen auf XPlanar Mover Para-
metrizationsets zugreifen, wenn die in der Software vorhandenen
Standardparametrierungen nicht verwendet werden sollen. In den
Parametrierungen kénnen sowohl allgemeine Parameter als auch
bestimmte Beobachterparameter, Regelungsparameter, Filterpara-
meter und Tragheitsparameter eingestellt werden.

W ParametrizationSet [l ParametrizationSet [

28—

Ein oder mehrere Mover und Moverkopplungen kdnnen gleichzeitig
auf ein XPlanar Mover Parametrizationset zugreifen. Ein Mover
kann jedoch immer nur auf einen Parametrierungssatz gleichzeitig
zugreifen. Ein dynamischer Wechsel des Parametrierungssatzes ist
wahrend des Betriebs maoglich.

Bei Anderungen an einem Parametrierungssatz werden diese Ande-
rungen auf alle Mover und Moverkopplungen angewendet, die die-
sen Parametrierungssatz benutzen.
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6 TcCom-Objekte hinzufiigen

6.1 Processing Unit

i

Solution Explorer
R I }'

Search Solution Explorer (Ctrl+ )
FR Solution ‘TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 hi TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 (@ SvSTEM
¥ License
P @ Real-Time
b B Tasks
sl= Routes
35 Type System

l==) MOTION|{J Add New Item...

H TcCOM Obiects

Ins

PLC 1] Add Existing ltem...
| SAFETY
[ c++
VISION
& AnaLyTIc

> & o

Add New Folder...

Reload System TMC Files...

ﬂ Save Project As Archive...
J Send Project By E-Mail...

Shift+Alt+ A

Insert TcCom Object

Search: Name: Obiect! (XPlanaiProcessingUni)

Type: | & (] Beckholt Automation GbH & Co. K6
54 Analtics
61 (7] Extemal Time Provider

essingUnit [Module, 5.0.107.0

TwinCATA3.

BECKHOFF Version: 1.2.0

Manuelles Anlegen oder Verwendung von TwinCAT Tools

Sie haben die Mdglichkeit die Hardwarekomponenten und die Tc-
Com-Objekte manuell oder schnell und einfach Uber das TwinCAT
Tool XPlanar Configurator anzulegen. Weitere Informationen dazu
Sie im Kapitel .

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie Hardwarekomponenten
und TcCom-Objekte manuell und ohne die Hilfe von XPlanar Tools
anlegen

Die TcCom-Objekte missen bei einer manuellen Konfiguration in
der folgenden Reihenfolge hinzugefligt werden:

* Processing Unit

* Part

« Tile

* Movement Area | CoordinateSystem
* Mover | Moverkopplung

* Mover Parametrierung

Das Anlegen der TcCom-Objekte wird an einer Beispielkonfiguration
mit einem XPlanar System bestehend aus 2 x 3 Kacheln und vier
Movern APS4330-0000 gezeigt. Die Abbildungen zeigen entspre-
chende Einstellungen fiir diese Beispielkonfiguration.

» Solution-Explorer > System ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf TcCOM Objects klicken, um das
Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.

» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken, um die verfligba-
ren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarProcessingUnit [Module] auswahlen
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen
Eine Processing Unit wird zu den TcCom-Objekten hinzugefligt.
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6.2 Part

Solution Explorer

A o-8 K=

Search Solution Explorer (Ctrl+ ()
B3 Solution ‘TwinCAT Projekt (1 of 1 project)
4 ] TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @ sysTem
¥ License
b @ Real-Time
b B Tasks
gf= Routes
% Type System
4 TcCOM Objects
[ ob PlanarPro g
b 11 Add New item...

-1 x

Ins

0 Add Existing ltem...
& ¢
[~

\ Insert Bxisting Iltem...

Insert New Item...

; X Remove
> & &l Rename

P Copy
& Cut

XML
TMI/TMC File
el Independent Project File
o Disable

Change Id...

Save Object! (XPlanarProcessingUnit) As...

Shift+Alt+A

Del
F2 ol
Ctrl+C
Ctri+X

Insert TcCom Object

Search: Name: Obiect] (XPlanaiPar]

Type: =-{i] Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
- XPlanar Modules
=il Processing Urit Childs
[ XPlanaiMover Modue, 5.0.107.0)
,5.0107.0]
e.50107.0]

{8 <Planar T iansterdiea [Module, 5.0.107.0]
XPlanarRigidMoverCoupiing [Module, 5.0.107.0]

§@l xPlanaiMoverParametiizationSet [Module, 5.0.107.0]

g ¥PlanaiPeer [Module, 5.0.107.0]

File: & TwinCATA3.

] XPlanarE stemalFeedbackParametizationSet [Module. 5.0.107.0]

Cancel

Inset Instance.

Reload

30—

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
klicken, um das KontextmenU zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
fugbaren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarPart [Module] auswahlen

» Anzahl der bendtigten Parts eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Parts werden zur Processing Unit hinzugeflgt.

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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6.3 Tile

Solution Explorer >~ o x

8 e-0 &
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
FS Solution 'TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 ol TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 Gl svsTEM
(¥ License
P @ Real-Time
b B Tasks
gfs Routes
2% Type System
4 [f§) TcCOM Objects
4 Object1 (XPlanarProcessingUnit)

[ ob PlanarPart
b Elﬂ Add New Item... Ins I
11 Add Existing Item... Shift+Alt+A
£

Insert New Item...
Insert Existing ltem...
i@ X Remove Del

=[i Rename F2

I &1 ) 591

[l Copy Ctrl+C
& Cut Ctrl+ X

Save Object] (XPlanarPart) As...

XML L]

TMI/TMC File 4
led Independent Project File

@ Disable

Change Id...

Insert TeCom Object

Search: Narme: Obiect? (AP$4322_0000_0000) I 0K ]

Type: - {i] Beckhoff Automation GmbH & Co. KG Cancel

] XPlanar Modules
w3
I' APS4242_1000_0000 [Configuration, 5.0.107.0]

=@l Processing Unit Childs
= 5 [
i8] Aps24471000 0000 (Confgusion, 50.107.0] Insert Instance.

[l 475 4224_1000_0000 (Configunation, 5.0.107.0]

I’ APS4224_1000_0000 Module, 5.0.107.0]
@] APS4242_1000_0000 [Module, 5.0.107.0] Feload

i 2rs 24271000 0000

File: E winCATA3. i Teloxt

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarPart) klicken, um
das Kontextmenii zu 6ffnen

» Im Kontextmenu auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
figbaren TcCom-Objekte zu sehen

» APS4xxx-x000-0000 auswahlen

» Anzahl der bendtigten Tiles eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Tiles werden zum XPlanar Part hinzugefigt.
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6.4 Movement Area

el o

Solution Explorer

AE-|o-a| k=

R Solution "TwinCAT Project1’ (1 project)
4 ) TwinCAT Project1
4 @l svsTEM
¥ License
b @ Real-Time
% Tasks
sfs Routes
35 Type System
4 TcCOM Objects

p p

4 ject 0 Add New Item... Ins

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) e

8 Object! (TS 250 Bristing e
Object? (£
] Object3 (£
Objectd (£
b Objects (£ X
b Objectt (4 o
&= MomoN
@ ric ¥ cut
@ SAFETY Paste
Cos Paste with Links
& anamcs
b /0

b Shift=Alt=A
3

b Insert New ltem...

b Insert Existing ltem...

Remove Del

Copy Curl+C
Crl+X

Crl+V

TMI/TMC File »
I Independent Project File

& Disable

Change Id...

Insert TeCom Object

Search: | | Wame: [Obiectt pePlanamavementare) | [ i3 |

Tope: =[] Beckholf Automation GmiH & Co. K& Cancel

-l xPlanar Modules

=l
et Instance.

] “Planaocidnateoysien Modue.
] <PlanaPat [Modue. 4 5.37.0]

] ¥PlanafigidMoverCouping [Modue. 4.5 37.0]
£ <PlanaMoverParametizationet [Modue, 45.37.0] Het
{8 xPianaiE emaFeedbackParametizations et Madue, 4.5.37.0)

File: C:4ProgramD, TwinCAT43 1 it i o]
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Koordinatensystem statt MovementArea

Die MovementArea wird langfristig durch das Koordinatensystem er-
setzt. Beckhoff empfiehlt, keine neuen MovementAreas anzulegen
und stattdessen Koordinatensysteme zu verwenden. Weitere Infor-
mationen dazu finden Sie im Kapitel ,Koordinatensystem®, [Sei-
te 33].

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
fugbaren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarMovementArea [Module] auswahlen
» Anzahl der bendtigten Movement Areas eingeben
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Eine oder mehrere Movement Areas werden zur Processing Unit
hinzugefugt.

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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6.5 Koordinatensystem

F © - /‘
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
[ Solution TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 Gl TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @l sysTEM
X License
b @ Real-Time
b s Tasks
iz Routes
¥3 Type System
4 TcCOM Objects
& ob
b ol (LL]_Add New ftem...

Solution Explorer

Ins

@ (10 Add Existing ftem..
P Bl insertNewltem..
> B¢
@ «
4 MOTION
=)
b & xPlanar
pPLC P Copy
B SAFETY | X cut
Cer
VISION
& Anavvmic

Insert Existing ltem...
X Remove

Rename

XML
TMI/TMC File
I Independent Project File
o Disable

Change ld...

> o Save Object1 (XPlanarProcessingUnit) As...

Shift+ Alt+ A

Del

F2
Ctrl+C
Ctrl+X

Insert TeCom Dbject

Search: | | Mame: ~ [Dbiestt (PlanerC:

I | (3 1

Type: =[] Beckholt Autamation GmeH & Co K6
-l XPlanar Modules
=+ Processing Urit Chids

| “PlanarMoverParametizationSet [Madule, 4.5.37.0]
{8 “PranarE stemalF eedbackParametizationSet [Module, 4.5.37.0]

Cancel

Inset Instance.

Fisload

File: B TwinCATA3 1 Automation GribHAT claf

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
figbaren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarCoordinateSystem auswahlen
» Anzahl der benétigten Koordinatensysteme eingeben
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Koordinatensysteme werden zur Processing Unit
hinzugefugt.
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6.6 Mover

F © - /’E
Search Solution Explorer (Ctrl+i)
3 Solution TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 @l TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @l sysTEM
X License
b @ Real-Time
b s Tasks
iz Routes
¥3 Type System
4 TcCOM Objects
& ob
b o8] (L]_Add New ftem... Ins
(1] AddExisting tem...

» B¢

b B¢

Shift+ Alt+ A
Insert New Item...

Insert Existing ltem...
¢

4 MQTION
b & xPlanar
pPLC P Copy
B SAFETY | X cut

[
VISION
& AnawvTic

> Evo

Remove Del
=l Rename F2

Ctri+C
Ctrl+X

Save Object] (XPlanarProcessingUnit) As...
XML »
TMI/TMC File »
I Independent Project File
o Disable

Change Id...

el o

Insert TcCom Object

Search: Name: Obiect§ (XPlanaiMover)

C—=_1

Cancel

Inset Instance.

Type: =-{i] Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

-l XPlanar Modules

B[ XPlanaiMover [Module, 5.0.107.0]
88 <FlanaiMovemertaiea (Modue, 5.0.107.0]
{##8 XPlanarCoordinateSystem [Module, 5.0.107.0]

98] %PlanarPart [Modue, 5.0.107.0]

(98] %PlanarTransferrea [Modue, 5.0.107.0]

\dl XPlanaiRigidMoverCoupling [Modue, 5.0.107.0)
XPlanaMoverParametizationS et [Module, 5.0.107.0]

Reload

gl XPlanaiPeer [Module, 5.0107.0)
] xPlanarE stemalF esdbackParametizationSet [Module, 5.0.107.0]

File: c

TwinCATA3.
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» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
klicken, um das KontextmenU zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Festlegung des Movertyps

Zu den TcCom-Objekten wird zu Beginn ein universelles Mover Ob-
jekt hinzugefligt. Die Festlegung des Movertyps erfolgt spater im
Reiter Parameter (Init). Weitere Informationen zur Festlegung des
Movertyps finden Sie im Kapitel ,Mover®, [Seite 39].

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
fugbaren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarMover [Module] auswahlen

» Anzahl der benétigten Mover eingeben

» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Mover werden zur Processing Unit hinzugefiigt.

TF5890
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6.7 Moverkopplung

el o

< o-8 /"E
Search Solution Explorer (Ctrl+ )
FJ Solution “TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 gl TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @l sysTem
R License
b @ Real-Time
b B Tasks
sf= Routes
¥ TypeSystem
4 TcCOM Objects
£ ob
3 d i Add New item...

Solution Explorer

Ins

(1] Add Existing Item.
> B¢ Insert New Item...
> ¢ Insert Existing ftem...

i «
X Remove
4 [ MOTION .
b @] XPlanar ename
11 LT ¥ Copy
B SAFETY | X cut
[ -+
& vision
& ANALyTICE
» Evo Save Object] (XPlanarProcessingUnit) As...
XML
TMI/TMC File
I Independent Project File
o Disable

Change Id...

Shift+ Alt+A

Del

F2
Crl+C
Ctrl+X

Insert TeCom Object

Search: Name: Obiect5 (XPlanaiRigidMoverCoupling)

| T

Type: =[] Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
-l XPlanar Modules
=4l Processing Uit Childs
[ XPlanaiMover Modue, 5.0.107.0]
{38 *PlanaiMovementArea Modue, 5.0.107.0]
{38 XPlanarCocrcinateSystem [Modue, 5.0.107.0]
{88 XPlanaiPart [Modue, 5.0.107.0]

dje 501070
g [Module, 5.0.107.0]
W o0

gl ¥PlanaiPeer [Module, 5.0.107.0]
il xPlanarE stemalF eedbackParametrizationSet [Module, 5.0.107.0]

File: [ TwinCATA3. Teloxt

Cancel

Insett Instance.

Reload
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Moverkopplungen nur bei Bedarf hinzufiigen

Die Moverkopplungen missen Sie nur anlegen, wenn Sie Mover-
kopplungen auf ihrem System nutzen wollen. Weitere Informationen
zu den Moverkopplungen finden Sie im Kapitel ,Moverkopplung®,
[Seite 69].

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
klicken, um das Kontextmeni zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
» Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

» Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-
fugbaren TcCom-Objekte zu sehen

» XPlanarRigidMoverCoupling [Module] auswahlen
» Anzahl der bendtigten Moverkopplungen eingeben
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Moverkopplungen werden zur Processing Unit
hinzugefugt.
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6.8 Mover Parametrierung

Py Parametrierungen nur bei Bedarf hinzufiigen

1 Die Parametrierungen und Parametrierungssatze missen Sie nur
anlegen, wenn Sie nicht die voreingestellten Standardparameter der
Mover nutzen mdchten. Eine Liste der verfigbaren Parametrierun-
gen finden Sie im Kapitel XPlanarMoverParametrizationSet

Zusatzlich zu den Hardware-Komponenten kdnnen Sie noch ein
oder mehrere Parametrierungssatze zur Processing Unit hinzufu-
gen.

In einem Parametrierungssatz kdnnen Sie die Parameter flr einzel-
ne oder mehrere Mover auf dem System andern und zuweisen, oh-
ne dass die anderen Mover ihre zugewiesenen Parameter verlieren.
AuRerdem ist der Wechsel zwischen verschiedenen Parametrie-
rungssatzen wahrend des Betriebs moglich. In einem Parametrie-
rungssatz kénnen unterschiedliche Parametrierungen zusammenge-
fasst werden.

Parametrierungen nur in Parametrierungssatzen

Um Parametrierungen nutzen zu kénnen, missen diese in einem
Parametrierungssatz angelegt werden. Auch eine einzelne Parame-
trierung muss einem Parametrierungssatz zugewiesen werden.

[P

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen
S - K= . . . .
Search Solution Explorer (Cire ) » Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarProcessingUnit)
‘ﬁ:sn:::c‘::l:rc:z:,:;::;(:;:klupmject) kliCken, um das Kontextmenl zu offnen

4 @l SYSTEM

% License » Im Kontextmenu auf Add New Item klicken

b @ Real-Time
b B Tasks

gfs Routes

23 Type System
4[] TcCOM Objects

Ins
@@ (11 AddExisting item.. Shift+Alt+ A
» B¢ Insert New Item...
v &« Insert Existing Item..
@ Remove Del
4 [ MOTION
» IA. XPlanat =]l Rename F2
1 [N [F Copy Ctrl+C
(3 SAFETY | X Cut Ctrl+X
e
VISION
& AnaLvTIC
» ? 7o Save Object1 (XPlanarProcessingUnit) As...
XML »
TMI/TMC File »
[ Independent Project File
o Disable
Change d...
Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.
Search: Name: Obiect§ (XPlanaiMoverParametiizationSet) . .
o [ B T = » Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken
=il XPlanar Modules
R b ot 170 » Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken, um die ver-

XPlanaiMovementarea [Modue, 5.0.107.0] N .
XPle CoordinateSystem [Module, 5.0.107.0) -

oo e figbaren TcCom-Objekte zu sehen

{38l <PlanarTransfertrea [Module, 5.0.107.0] Relosd

b s Vo ST » XPlanarMoverParametrizationSet [Module] auswéahlen

iPeer [Mod

S P le. 5.0
§ XPlanaiE stemalF eedbackParametrizationSet [Module, 5.0.107.0]

‘ » Anzahl der bendtigten Parametrierungssatze eingeben
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Ein oder mehrere Parametrierungssatze werden zur Processing Unit
hinzugeflgt.

File: c TwinCATA3. Telaxt
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Solution Explorer v B X » Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
8 o-8 £ narProcessingUnit) ausklappen
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
£ Solution TwinCAT Projekt” (1 of 1 project » Mit der rechten Maustaste auf Object (XPlanarMoverParame-
I e bt trizationSet) klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen
1 Li . .
b 1 heTome » Im Kontextmenii auf Add New Item klicken
b B Tasks
sz Routes

3% Type System
4 [H] TcCOM Objects
4 Object! (XPlanarProcessingUnit)
b [ Object1 (XPlanarPart)
[ object2 (xPlanarCoordinateSystem)
3 Object3 (XPlanarMover)

3 Objectd (XPlanarMover)
| p Para
17 Add New item... Ins 1
1] Add Exiting Item... Shift=Alt=A

Insert New Item...
Insert Existing ftem...

X Remove Del
=f Rename F2
¥ Copy Ctrl+C
X

Cut Chrl+X

Save Object5 (XPlanarMoverParametrizationSet) As...

XML »

TMI/TMC File >
Il Independent Project File

o Disable

Change Id...

HINWEIS

Jeder Parametrierungstyp kann nur einmal in einem Parametrie-
rungssatz enthalten sein.

Es ist nicht mdglich in einem Parametrierungssatz beispielsweise
eine ControllerParametrization_Plain und eine ControllerParame-
trization_APM4330 zu verwenden, da beide Parametrierungen
des gleichen Typs sind.

Das Dialogfenster Insert TcCom Object 6ffnet sich.

e Naoe Db C——1 R .
T [ ] Sebl koo ST G = » Schaltflache + der XPlanar Modules anklicken

- XPlanar Modules
wee 1z | P Schaltflache + der Processing Unit Childs anklicken

=il Processing Uit Childs

ObserveiParametrization_Plain [Modue, 5.0.107.0] | - . . . . .
- [t (e » Schaltflache + der Parametrization Set Childs anklicken, um die
B ObserverParametization_APM4230_0000 [Module, 5.0.107.0] el . H
E oeerv wametizsionAPMA330_0000 Mode, 5.0107.0] verfugbaren Parametnerungen ZU sehen
| ObserverParametrization_APM4330_0001 [Module, 5.0.107.0]
[@l| ObserverParametiization_ APM4350_0000 [Module, 5.0.107.0]
J&| ControllerParametrization_Plain [Module, 5.0.107.0]
[&l| ControllerParametrization_APM4220_0000 [Module, 5.0.107.0])
fg| ControllerParametrization_APM4221_0000 [Module, 5.0.107.0]|

B e oo APYAAT_0000 Mo, S01070) e GeneralParametrization

Unterschiedliche Parametrierungen stehen zur Auswahl:

e * ObserverParametrization_xxxx
5

» ControllerParametrization_xxxx

File: [ TwinCATA3. Teloxt

e FilterParametrization

* InertiaParametrization
» Parametrierung auswahlen
» Doppelklick auf die Auswahl oder mit OK bestatigen

Die ausgewahlte Parametrierung wird zum Parametrierungssatz hin-
zugefugt.

» Weitere Parametrierungen auf dieselbe Weise zum Parametrie-
rungssatz hinzufiigen
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7 TcCom-Objekte Basiseinstellungen

38—

Um das XPlanar System starten zu kdnnen, mussen noch einige
Parametereinstellungen fir die Tiles, Mover und MovementAreas
vorgenommen werden.

Fir die Parametereinstellungen der Tiles und Mover benétigen Sie
die BTN | Beckhoff Traceability Number der entsprechenden Hard-
warekomponenten, die Teil des BIC | Beckhoff Identification Codes
ist. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Produktiibersicht in
den Originalbetriebsanleitungen und auf der Beckhoff Webseite:

XPlanar | Originalbetriebsanleitung

Beschreibung der mechanischen und elektrischen Kenngré3en so-
wie aller notwendigen Informationen fir die Montage des XPlanar
Systems.

@ Direktlink zur Dokumentation XPlanar | Originalbetriebsanlei-
tung

XPlanar | APS42xx-1x00

Beschreibung der mechanischen und elektrischen KenngrofRen so-
wie aller notwendigen Informationen fir die Montage des XPlanar
Systems.

@ Direktlink zur Dokumentation XPlanar | APS42xx-1x00

BIC | Beckhoff Identification Code

@ Direktlink zu weiteren Informationen zum BIC | Beckhoff Iden-
tification Code

TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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7.1 Tiles

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (XPlanarPart) ausklappen
» Doppelklick auf Object (APS4322)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Data Area Interfaces Data Pointer

. 0. 8digit...
| TilePositionOnPart [ 0. Positio...
p 0 lmm | DINT [
¥ 0 'mm  |DINT

» BTN der Kachel eingeben

» Auf + von TilePositionOnPart klicken, um die Eingabefelder fiir
die X-Position und die Y-Position der Kachel aufzurufen

» Werte fur x und y eingeben, die der Position der Kachel im
XPlanar Part entsprechen

7.2 Mover

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XPlanarMover)
» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Data Area Interfaces Event Classes
Name Value CS | Unit Type PTCID | Comment
MoverType APM4330| M =] TeloXPlan... 0xD3... The mov...
AccessorylDs APM4220 O 1(Armra... v 0x03...  Selectif t...
0] :Em TeloXPlan... Select ift..
BTN [} STRING(8) ... | 8 digit al...
ParametrizationSetld (] QTCID ... | If not ass...

Payload

SimulatienMode
ForceLimits

Controller

Methods

Feedback
PositionOffset
ExternalFeedback
MoverTransfer
MoverCommunication

TemperatureCompensation

» Movertype im Dropdown-MenUl auswahlen

Object Context Parameter {nt) Parameter (Online) Data Area Intefaces  Event Classes
Name Value cs Unit Type PTCID | Comment
MoverType APM4330 ~0O TcloXPlanar.... 0x0317... The mover ...
AccessorylDs [APMS000_0000] O 1(Amay.. |v 0x0317... | Select if the...
0 APM9000_0000] v \ TeloXPlanar.... Select if the...
BN (] STRING(13) | 0x0317... 8 digit alph...
ParametrizationSetld O oTCID 0x0317... If not assig..

Payload
SimulationMode
Forcelimits
Controller
Methods
Feedback
PositionOffset
ExternalFeedback

MoverCommunication

TemperatureCompensation

» AccessorylDs ausklappen
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40—

» Bumpertyp im Dropdown-Menti [0] auswahlen:
» APM9000_0000 fir passive Bumper
* APM9001_0000 fur ID-Bumper

Object Cortext Parameter (ink) Parameter (Onine) Data Arca Intefaces Event Classes
Name Value ¢ |unit Type PTCID | Comment
MoverType APM4330 ~|O TeloXPlanar.... 0x0317... The mover ..
AccessorylDs [APMS000_0000] O 1amey.. 0x0317... Select if the...
0] APMI000_0000 v TeloXPlanar.... Select if the...
BN 00000000 O STRING(13) | 0x0317... 8 digit alph...
ParametrizationSetld [ [7... | If ot assig...

~
01010010 'Object] (XPlanarPart)
01010020 'Object? (XPlanarMoverParametrizationSet)’
01010030 ‘Object1 (GeneralParametrization)’
01010040 ‘Object3 (XPlanarRigidMoverCoupling)*
01010050 ‘Object4 (XPlanarProcessingUnit)
01010060 ‘Objects (APS4322_0000_0000)
01010070 ‘Objects (APS4242_1000_0000)
01010080 ‘Object7 (APS4224_1000_0000)
on0 01010090 'Objects (APS4244_1000_0000)
01010040 'Object (APS4224_1000_0000)
01010080 'APS4222_1000_9000"
0101000 ‘Object10 (XPlanarMover)’
01010000 ‘Object2 (ObserverParametrization_Plain)’
010100ED ‘Object3 (ObserverParametrization_APM4220_0000)" v

» BTN des Movers eingeben

» Bei Bedarf im Dropdown-Menu ParametrizationSetld einen Para-
metrierungssatz auswahlen

Wenn die Mover Identification im Prozess nicht erforderlich ist, kann
fur alle Mover die BTN 00000000 vergeben werden. Die Mover IDs
werden in der Reihenfolge zugewiesen, in der sie detektiert werden.
Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel BIC | Beckhoff
Identification Code.
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7.3 MovementArea

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XPlanarMovementArea)
» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Interfaces

General
| -|PartConfigurations
[0].PartObjectiD
[0].XCoordinateQrigin
| [0].¥CoordinateOrigin
IsincludedinMoverDetection

01010010 'Object1 (XPlanarProcessingUnit)’
01010020 'Object2 (APS4322)'

01010030 'Object3 (AP54322)'
01010040 'Objectd (APS4322)'

010100B0 'Object4 (XPlanarMover)'

010100C0 ‘Object5 (XPlanarMover)'

010100D0 'Objectt (XPlanarMover)'

010100ED 'Object? (XPlanarMoverCoupling)'
010100F0 'Objectd (XPlanarMoverParametrizationSet)'
01010100 'Object1 (GeneralP. ization_MoverC
01010110 'Objectd (XPlanarMoverParametrizationSet)'
01010120 'Object (GeneralParametrization SubMover)'

T
g

» Auf + von PartConfigurations klicken, um die Eingabefelder auf-
zurufen

» PartObjectID im Dropdown-Menu auswahlen

» Werte fiir XCoordinateOrigin und YCoordinateOrigin einge-
ben, die dem Positionsursprung des Parts in der MovementArea
entsprechen
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8 TcCOM-Objekte verlinken

Nachdem alle TcCOM-Objekte angelegt wurden, missen noch eini-
ge Verlinkungen erstellt werden, um Berechnungen ausfiihren zu
kdnnen.

8.1 Mover

Um die Mover steuern zu kdnnen, mussen die Sollwerte der Mover
berechnet werden. Dazu muss jedes XPlanar Mover Interface zu ex-
ternen Sollwerten mit einem entsprechenden NC3-Gegenstiick ver-
linkt werden.

Entsprechende Moverobjekte mit TF5430 anlegen

Um die TcCOM-Objekte mit den NC3-Achsen zu verlinken, missen
entsprechende XPlanar Mover Softwareobjekte mit dem TC3 Planar
Motion-Softwarepaket TF5430 angelegt werden. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie in der Dokumentation TF5430:

[P

@ Direktlink zur Dokumentation TF5430 | TwinCAT 3 Planar Mo-
tion

8.1.1 NC3ToHW

Die Positionssollwerte und Dynamiksollwerte fir den Mover werden
fur die Berechnung bereitgestellt.

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
208 F[=] narProcessingUnit) > Object (XPlanarMover) > InputsFromNC3
Esa-:hiclmc? E:p\?r&l i’jvull ausklappen
R Solution "TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 3‘3";5:;{;"12“‘"5"””“““ » Mit der rechten Maustaste auf NC3ToHW klicken, um das Kon-
3 License textmen( zu 6ffnen
b é.:::.'(:'me » Im Kontextmenul auf Change Link ... klicken

sfs Routes
¥ Type System
4 [H] TcCOM Objects
4 [ object1 (XPlanarProcessingUnit)
E Object? (XPlanarCoordinateSystem)
4 Object3 (XPlanarMover)
4 InputsFromNC3

L E] Change Link...
b ol
ol
> [ P
MOTION
b @] xPlanar b
b [ Objecti (
PLC
[ saFeTy
[l
VISION

& AnawvTics - )
> Ewo Online Force...

[N

23 Online Write...

£ AddtoWatch
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# Attach Variable NC3ToHW (Input)

X

Das Dialogfenster Attach Variable NC3ToHW (Input) 6ffnet sich.
gy ome » Entsprechende STD Variable eines Movers auswihlen

[ Exclude disabled
Exclude other Devices

o DT » Auswahl mit OK bestatigen
18 McTolo (8] Show Taeltps
= [ Sort by Address
=gt MoverZ [Planar Mover] [ Show Variable Groups
-3 McTolo (W] Collapse last Level
- 5TD > OB 00, POINTER TOMC.CDT_MCTOHwW|
i Show Variable Types
5§ Mover3 (Planar Mover)
(=58 McTolo [ Matching Type
. - STD > OB 00 POINTER T0MC.CDT_MCTOHwW| [ Matching Size
-5 Moverd (Planar Maver) 40 Types
158 McTolo Anay Made
--H» STD > 0B 00, POINTER TOMC.CDT_MCTOHwW|
Oifsets
[ Continous
Ignare Gaps
[ Shew Dislog

“Wariable Mame / Comment
7| Hand over
21| Take over

< > Cancel I 0K I

3 Object? (XPlanarMaover) Ein blauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

F

4 1 InputsFromMC3
- |NC3ToHW

» NC3ToHW-Verlinkung fiur alle Mover auf dieselbe Weise erstel-
len
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8.1.1.1  Verlinkungsdetails NC3ToHW

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
P o-0 K= narProcessingUnit) > Object (XPlanarMover) > InputsFromNC3
Search So\\..mon E.xlp\crtr-il.ﬂ'w : ausklappen

£ Solution ‘TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 gl TwinCAT Projekt XPlanar Doku » Auf NC3ToHW klicken
4 @ SySTEM
, ; . » Im Projektfenster auf den Reiter Variable klicken
b B Tasks
sz Routes

#3 Type System
4 TcCOM Objects
P Object1 (XPlanarProcessingUnit)
ﬂ Object2 (XPlanarCoordinateSystem)
4 Object3 (XPlanarMover)
4 InputsFromNC3
#1 NC3ToHW
b T OutputsToNC3
4 Object4 (XPlanarMover)

4 InputsFromNC3
@ NC3ToHW

b Tl OutputsToNC3

| Variable IFIags Online  Online List

Name: [NC3ToHW |
Type: [POINTER TO MC.CDT_MCTOHW_MOVER |
Group: [InputsFromNC3 | Siae: 30 |
Address: [0 (0) | UserID: [0 |
linkedto... | [STD.McTolo . Mover1 (Planar Mover) . Axes . MC Project1 |
Comment:

Details der Verlinkung werden unter Linked to ... angezeigt.
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8.1.2 HWTo NG

F Solution ‘TwinCAT Projekt (1 of 1 project)

4 ol TwinCAT Projekt XPlanar Doku

4 [l sysTEM
X License
b @ Real-Time
b B Tasks
sfs Routes
83 TypeSystem
4 [f] TcCOM Objects
4 Object1 (XPlanarProcessingUnit)
> [ Object! (xPlanarPart)
i Object2 (XPlanarCoordinateSystem)
4 Object3 (XPlanarMover)
b InputsFromNC3
4 QutputsToNC3

> | Objed M Change Link...

f -0 £

Search Solution Explorer (Ctrl+)

[ objer
4 MOTION
b XPlanar MC
PLC
&) saFeTY
il -+
VISION
@ AnawvTics
b 170
+3  Online Write...

»3  Online Force...

£ AddtoWatch

Seach | 3

Attach Variable NC3ToHW (Input)

<

-2 MOTION

=0 MC Projeett
o

= Moverl [Planar Mover)
-8 McTolo
| 3

0 MoverZ (Mlanar Mover)
-3 McTolo

- 5TD > OB 00, POINTER TOMC.CDT_MCTOHwW|

- Mover3 (Planar Mover)
14 McTolo

X

Show Yariables

[ Only Unused

[ Exciude disabled
Exchude other Devices
Exclude same Image
8] Show Taltips

[ Sort by Address

[] Show Variable Groups
(W] Collapse last Level

Show Variable Types
[ Matching Typpe

B STD > QBOO, POINTER TOMCCOT_MCTOHw, 4 Matehing Sie
£ Moverd (Planar Mover) [ 40 Types
-8 McTolo sy Mode
-H» STD > B0, POINTER TO MC.CDT_MCTOHwW|
Oifsels
[ Continous
Ianote Gops

[ Shew Dislog

> Cancel

“Wariable Mame / Comment

7| Hand over
21| Take over

=

4 Object3 (XPlanarMover)

B O InputsFromMNC3
4 W OutputsToMNC3
| HWToNC3

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Die Istwerte fur Position und Dynamik des Movers werden fir die
Anwendung bereitgestellt.

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (XPlanarMover) > OutputsFrom-
NC3 ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf HWToNC3 klicken, um das Kon-
textmenU zu 6ffnen

» Im Kontextmenu auf Change Link ... klicken

HINWEIS

Achten Sie bei der HWToNC3-Verlinkung darauf, dass Sie den-
selben Mover auswahlen, den Sie bei der NC3ToHW-Verlinkung
verwendet haben.

Das Dialogfenster Attach Variable HWToNC3 (Ouput) 6ffnet sich.
» Entsprechende STD Variable eines Movers auswahlen
» Auswahl mit OK bestatigen

Ein blauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

» HWToNC3-Verlinkung fur alle Mover auf dieselbe Weise erstel-
len
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8.1.2.1  Verlinkungsdetails HWToNC3

Selution Explorer A > 4
Co@E- BT &=

131 Solution TwinCAT Project!’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project1
4 @l sysTEm
¥ License
b @ Real-Time
4 B Tasks
[Z1 Job Task
7= Routes
815 Type System
a TeCOM Objects
4 Object] (XPlanarProcessingUnit)
3 Object1 (XPlanarPart)
(88 Object2 (XPlanarMovementarea)
4 Object3 (XPlanarMover}
4[] InputsFromNC3
& NC3ToHW
4 OQutputsToNC3

b Oihiertd (¥Planarhnusr)

Search Solution Explorer (Ctrl+ i) P~

46—

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (XPlanarMover) > OutputsFrom-
NC3 ausklappen

» Auf HWToNCS3 klicken
» Im Projektfenster auf den Reiter Variable anklicken

| Variable IFIags Online  Online List

Name: [HWToNC3 |
Type: [POINTER TO MC.CDT_HWTOMC_MOVER |
Group: [Outputs ToNC3 | Size: [8.0 |
Address: [0 (@x0) | UseriD: [0 |
llinkedto... | [STD . loToMc . Mover1 {Planar Mover) . Axes . MC Project |
Commert:

Details der Verlinkung werden unter Linked to ... angezeigt.
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8.2 Tiles

Simulationsbetrieb oder Normalbetrieb

1 FUr den Simulationsbetrieb des Treibers wird keine Hardware bend-
tigt und die Verlinkung von einem XPlanar Tile mit einer physischen
XPlanar Kachel APS4xxx-xx00 ist nicht erforderlich.
FUr den Normalbetrieb muss jedem XPlanar Tile eine physische
XPlanar Kachel APS4xxx-xx00 zugeordnet werden.

8.2.1 Drive

Die Variablen fir den Drive-Teil der Kacheln finden Sie im Ordner
Term 1 (APS4322-7000):

W Attach Variable B i %

Shaw Variables
Only Urused
- i e
B Fim1CH 3 ]
B FmTwieChl > OB 0880, LINT (2.0] E:j:;: z::;?::;:s
B DevCul > 0B 3070.0,UINT (20]
#1 ChangsCount > IB 3072.0, LINT [2.0] [ Shaw Tanlips
~#1 Devid > B 30740, LINT [20] [ Gort by Address
) Amstleld > 1B 3076.0 AMSMETID [6.0] (] Show Variable Groups
foSlaveCount > 18 3092.0 UINT [2.0] W] Colspse last Level

Search %

(-4 Term 2 [APS4322-5000] 5@7 \.falnatulev Tupes

8.2.1.1 PowerUnitStatusWord

Solution Explorer S ¥3d » Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
82 o-0 &= narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) o~ POInter aUSk|appen
= s;'“:::;:i:i?zkf;’;ffn:ofk‘u"'°j‘“’ - | » Mit der rechten Maustaste auf PowerUnitStatusWord klicken,
h @ svsTem um das Kontextmeni zu 6ffnen
R ; o » Im Kontextmenu auf Change Link ... klicken
b B Tasks
s%= Routes

35 Type System
4 [ T<COM Objects
4 ﬂ Object1 (XPlanarProcessingUnit)
4 [ Object1 (XPlanarPart)
l Object! (APS4322_0000_0000)
4 W Data Pointer
PowerUnitStatusWord

I_’ Change Link... I

Display Mode >

+3  Online Write...

£ Add to Watch
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Seach

= Attach Varisbe PowerUniStstuord

% ShowVaabies

St Varis Tyzes
[tacring Tpo
Sbtecring s>

Fosent D 20 1B 10810 18T D11 v| | Concel

F]

4 Object1 (XPlanarPart)

(@l Objectl (APS4322)
4 [ Data Pointer
@ PowerlnitStatusWord

48—

Das Dialogfenster Attach Variable PowerUnitStatusWord 6ffnet sich.
» /O > Devices > Term 1 (APS4322-7000) ausklappen

» StatusWord auswahlen

» Auswahl mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.1.2 PowerUnitControlWord

Solution Explorer * 0 x

& o-0 K=

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P
P Solution 'TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project) -
4 HI TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @l svsTEm
¥ License
P @ Real-Time
3 % Tasks
=% Routes
¥ Type System
4 [T TcCOM Objects
4 Object (XPlanarProcessingUnit)
4 [ object1 (XPlanarPart)
- Object1 (APS4322_0000_0000)
4 [ Data Pointer
Bl PowerlnitStatusWord

|™  Changelink... |

Display Mode 4

3  Online Write...

£ Add to Watch

x

7 Attach Varable PowerUnitControlWord

— % Shawarabes
0rh Unuse

nenGOVI > 151290 NT

v [ | ok ]

g

F E Object! (XPlanarPart)
4 [@] Object] (APS4322)
4 [y Data Pointer
@ PowerlnitControlWord

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf PowerUnitControlWord klicken,
um das Kontextmeni zu 6ffnen

» Im Kontextmenu auf Change Link ... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable PowerUnitControlWord offnet
sich.

» I//O > Devices > Term 1 (APS4322-7000) ausklappen
» ControlWord auswahlen
» Auswahl mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.1.3  CurrentSetpoints

Solution Explorer * 0 X

£ -8 F

Search Solution Explorer (Ctrl+) P~
stz Routes -

8% Type System
i TcCOM Objects

4 Object1 (XPlanarProcessingUnit)

4 [ Object! (XPlanarPart)
4 Object1 (APS4322_0000_0000)
4 [ Data Pointer

B PowerUnitStatusWord
B PowerUnitControlWord

D gntCetDoin il

Change Multi Link...
X Clear Linki(s)

DCurrentSetPoints[7]

DCurrentSetPoints[8]

1 Attach Veriable 1440 Byte(s

Seach:

30U
> BATS0.UNT 0]
> BATLO.UNT 0]

4 Object] (XPlanarPart)
4 [@ Object] (AP54322)
4 Wl Data Pointer
@ DCurrentSetPoints[0]

Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

Alle DCurrentSetPoints, QCurrentSetPoints und PhiSet-
Points von oben nach unten auswahlen

Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen

Im Kontextmeni auf Change Multi Link ... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable 144.0 Byte(s) 6ffnet sich.
» /O > Devices > Term 1 (APS4322-7000) ausklappen

» Kontrollkastchen bei All Types aktivieren

» Folgende Variablen auswéahlen:

* Current D 0X0 bis Current D 3Y2

+ Current Q 0X0 bis Current Q 3Y2

* PhE 0X0 bis PhE 3Y2

» Auswahl mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.1.4 DiagData

Solution Explorer

PRI )‘

Search Solution Explorer (Ctrl+a)
B PhiSetPoints[21]
B PhiSetPoints[22]
B PhiSetPoints[23]

_urrent
StatusWord
pEELI]

I Change Multi Link... Dataln[1]
Dataln[2]

X Clear Link(s) Dataln[3]

MoverCommControlWord

MoverCommDataOut
FeedbackStatus
H_HallSencorFisldcXVZIN

51 Attach Vriabe 16.0 Byte(s)

Search:

prevsssidionsivssuinnessunsiusnens

y Object (XPlanarPart)

il Object] (APS4322)

4 [ Data Pointer

El] DclinkVeoltage
PowerSupplyCurrent
MowverCommbStatusWord
MoverCommDataln[0]
MoverCommDataln[1]
MoverCommDataln[2]
MowverCommDataln[3]

MoverCommControlWord

MoverCommDataCut

Sl S S S S S S S

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-

narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

Folgende Variablen von oben nach unten auswahlen:
DcLinkVoltage

PowerSupplyCurrent

MoverCommStatusWord

MoverCommbDataln[0] bis MoverCommbDataln[3]
MoverCommControlWord

MoverCommDataOut

Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Change Multi Link ... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable 18.0 Byte(s) offnet sich.
» /O > Devices > Term 1 (APS4322-7000) ausklappen
» Kontrollkastchen bei All Types aktivieren

» Folgende Variablen auswéahlen:

DC Link Voltage
Power supply current
CommStatusWord
Data 1 bis Data 4
CommControlWord
Data 1

» Auswahl mit OK bestatigen
Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung

an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.2 Feedback

8.2.2.1 FeedbackStatus

Solution Explorer v ox

A o-8 &=

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
=] Mover(nmm(untm.\\;i'nrd -

B MoverCommDataOut

Iﬂ Change Link... I

Display Mode +

»3 Online Write...

£ Add to Watch

B HallSensorFieldsXYZ[18]

> 0015220, UNT 0]
0B 30560, UIRT (20

seeennnn

Fed > 1815720 NT 20]
% A0ZFe > 1B 15T40.INT (20
0 f2xFe > [B1STE0INT 20

1 A2VFed > [B1STBOINT 20
%1 42268 > [B1SO00,INT 2]
%1 AdxFe8 > 1815620 INT 20
% A4YESS > 1B 15640.INT (20
% A4ZFe > 18 15660,INT (20
1 ABXFeid > (815680, INT 20
%1 ASYFd > (815300, INT 20
%1 A5ZFei8 > 1815520 INT 2]
% ABXFe > 1815540 INT 20
% A8YFS > 1B 15560,INT (20
% 48ZFeid > [B15380,INT 20
# B1XFed > (815000, INT 20
%1 B1vFmg > 1816020 INT 20
% B1ZFe > (816040 INT (20
% B3XFe > 18 16060.INT 20
% B3VFe > [B1S080INT 20
%1 53ZFid > [B1S100,INT 20
%1 B5XFwd > (818120, INT 20
%1 B5YAR > 1815140 INT 20
% B526ei3 > 18 16160.INT (20
0 B7%Fe > [B16180,INT 20
1 B7vFed > (818200, INT 20
¥ 0726w > (816220, INT 20
%1 BIXFRS > 1816240, INT 2]

%1 CNYFed > IR 180 INT DM v | Cancel

1 Attach Veriable FeedbackStatus. X

4 E Objectl (XPlanarPart)
4 (@ Object] (APS4322)
4 [ Data Pointer
FeedbackStatus
B HallsensorFieldsxyZ[0]

T N P || 7 ol ey [ N, T ¥ ol e |

52—

Die Variablen flr den Feedback-Teil der Kacheln finden Sie im Ord-
ner Term 2 (APS4322-5000):

W7 Attach Variable Bei ¥t X
Seaich [%]  Showaisbles

- Only Unused

©Ee FmOWoCul > OB 15220, UINT [2.0] Tl Wi

B FmiCul > GB 30550, UINT [20] i .

oM FiweCul > OB 3058.0 LINT [2.0]

i DevChl > 0B 3070.0.UINT [20]

% ChangeCount > IB 3072.0, UINT [2.0]

L # Devd > IB3074.0,UINT [20]

@ AmsNedld > | 3076.0, AMSNETID [5.0]
%) CigSlaveCount > B 3082.0 UINT [20)]

Evchude same Image
[ Show Toaltips

[ Sort by Address

[ Show Variable Groups
W] Collspse last Level

Shaw ariable Types

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf FeedbackStatus klicken, um das
Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Change Link ... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable FeedbackStatus 6ffnet sich.
» I/O > Devices > Term 2 (APS4322-5000) ausklappen

» Status auswahlen

» Auswahl mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.2.2 HallSensors

Solution Explorer

A o-0 k=

Search Solution Explorer (Ctrl+a) P~

B MoverCommbDataln[3] -

B MoverCommCentrolWord
B MoverCommDataOut
B FeedbackStatus

[_change MutiLink...
X Clear Link(s)

1 Attach Vriabe 000 Byte(s)

Searh

Cancel

4 [y Data Pointer
M | Hall5ensorFieldsXYZ[0]
M | Hall5ensorFieldsXYZ[1]
M| HallSensorFieldsXYZ[2]

B Lo e e me Bl A e WF T

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

» Alle HallSensorFieldsXYZ[0] bis HallSensorFieldsXYZ[149]
von oben nach unten auswahlen

» Mit der rechten Maustaste auf die oberste Variable der Markie-
rung klicken, um das Kontextmenu zu 6ffnen

» Im Kontextmeni auf Change Multi Link ... klicken

Das Dialogfenster Attach Variable 300.0 Byte(s) 6ffnet sich.
» I//O > Devices > Term 2 (APS4322-5000) ausklappen

» Kontrollkastchen bei All Types aktivieren

» Alle A0 X-Field bis J9 Z-Field auswahlen

» Auswahl mit OK bestatigen

Ein grauer Pfeil an der Variablen zeigt die erfolgreiche Verlinkung
an.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Verlinkungsde-
tails®, [Seite 54].
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8.2.3 Verlinkungsdetails

&3

s ©-0O8 )'

Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) P~
3 Solution ‘TwinCAT Projekt' (1 of 1 project) -
4 ill TwinCAT Projekt XPlanar Doku

4 @ svsTEM
® License
b @ Real-Time
b B Tasks
stz Routes
3= Type System
4 [f T<COM Objects
4 Object1 (XPlanarProcessingUnit)
4 [ object (xPlanarPart)
4 Object1 (APS$4322_0000_0000)
4 [ Data Pointer
B PowerUnitControlWord
m N +CatDnintclN]

54—

Nach einer erfolgreichen Verlinkung der Tiles TcCom-Objekte mit
den physischen Kacheln der /O wird die Verlinkung durch graue
Pfeile an den einzelnen Data Pointer Variablen der TcCOM-Objekte
angezeigt. Sie haben nun die Mdglichkeit, sich weitere Details zu

der Verlinkung anzeigen zu lassen.

Verlinkungsbeispiel
In diesem Kapitel wird an einer erfolgreichen PowerUnitStatusWord-
Verlinkung beispielhaft gezeigt, wie Sie sich Details zu der Verlin-
kung anzeigen lassen kdnnen.

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) > Object (APS4322_0000_0000) > Data
Pointer ausklappen

» Auf PowerUnitStatusWord klicken
» Im Projektfenster auf den Reiter Variable anklicken

Name:
Type:
Group:
Address:

Comment:

ADS Infa:

Linked to. .

Full Name:

| Wariable |Flags Online

| PowerUnit StatusWord |
[UINT |
| Data Painter | Ssize: 20 |
[0@0) | UseriD: 0 |

[51atusWord _APS Inputs . Term 1 (APS4322-7000) . Device 5 (EtherCAT) . Il

|TIF{C"T::COM Objects "Object 1 {¥PlanarProcessing Unit)“Object 1 {XF‘IanarF‘|

Details der Verlinkung werden unter Linked to ... angezeigt.

TF5890

Version: 1.2.0
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9 Task hinzufligen

R Solution ‘TwinCAT Project? xplanar_moverid' (1 of 1 project)
4 gl TwinCAT Project7 xplanar_moverid
4 @l SYSTEM
¥ License
P Real-Time

gfe Rout] {7 Add New ltem... Ins
B2 Type 1] Add Existing Item... Shift+Alt+A

b [@] Teco .
MOTION
PLC Add Job Pool...

[ saFeTY

Selution Explorer > 0 x
Q2 o-0 F=
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

Insert Task X

Mame: T ask 1 ] I oK l

Type Cancel
®) TwinCAT Task

(O TwinCAT Task 'with Image

() TwinCAT Joh Task forker Task]

BECKHOFF Version: 1.2.0

Um aktive Berechnungen ausfuhren zu kdnnen, bendtigt jede
XPlanar Tile und jeder XPlanar Mover eine Task. Alle XPlanar Tiles,
die zu einem EtherCAT Master gehdren, miissen auf derselben
Task laufen.

Jede Task darf nur auf einem Kern laufen und muss auf 250 s ein-
gestellt sein.

» Solution-Explorer > System ausklappen

» Mit der rechten Maustaste auf Tasks klicken, um das Kontext-
menu zu 6ffnen

» Im Kontextmenu auf Add New Item klicken

Das Dialogfenster Insert Task 6ffnet sich.

» Name fir die Task eingeben

» Task Type auswahlen

» Eingabe und Auswahl mit OK bestatigen

Eine entsprechend benannte Task wird zu den Tasks hinzugefiigt.
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10 Task verlinken

10.1 Mover

Solution Explorer * 0 x
™ —

&2 -0 £=]

Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~

P4 Solution 'TwinCAT Projekt' (1 of 1 project)
4 ‘.‘ TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 (@) SYSTEM
¥ License
P @ Real-Time
b B Tasks
sf= Routes
2% Type System
4 TeCOM Objects
4 Object (XPlanarProcessingUnit)
> [ Object? (XPlanarPart)

3

b [E Object4 (XPlanarMover)

B Nbiaoss ovDL LV P} imasinaCos)

Nachdem eine oder mehrere Tasks hinzugefiigt wurden, missen al-
le XPlanar Tiles und XPlanar Mover mit einer Task verlinkt werden.

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XPlanar Mover)
» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken

10.2 Tile

Object Context Parameter (Init) Parameter (Online) Data Area  Interfaces

Cortext: |1 vl

Depend On: | Manual Config v |
[[] Need Call From Sync Mapping

Data Areas Interfaces:
[~]1 "ScopeData’

[]3 ‘InputsFromNC 3
[]4 Outputs ToNC3"

Data Pointer: Interface Pointer:

Resutt:
1D Task MName
1 0201001 0fiEETRE \v Task 1

Solution Explorer - 0 x
& o-0 #[=]
Search Solution Explorer (Ctrl+ Q) P~

4 Solution 'TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 H‘ TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 (@ SYSTEM
¥ License
b @ Real-Time
P & Tasks
gz Routes
¥5 Type System
4 TcCOM Objects
4 Object (XPlanarProcessingUnit)

Object3 (APS4322_0000_0000)
Object4 (APS4322_0000_0000)

Object5 (APS4322_0000_0000)

56—

00000000
03000011 'I/O Idle Task'

» Task im Dropdown-Menl Task auswahlen

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarPart) ausklappen

» Doppelklick auf Object (APS4322_0000_0000)
» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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BECKHOFF
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Object Context Parameter (Init) Parameter (Online) Data Area  Interfaces

Context:

Depend On:
[[] Need Call Fram Sync Mapping

Data Areas:

[

| Manual Confi

Interfaces:

11 ScopeData’

Data Pointer:

Interface Poirter:

Resutt:

1] Task

Mame

1 0201001 fiEETER

‘v Task 1

00000000
03000011 '1/Q |dle Task'

» Task im Dropdown-Menl Task auswahlen

TF5890
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11 Mover Detection und Mover Identifivation

Mover, die Uber einen ID-Bumper verfligen, Ubermitteln ihre ID bei
einer Mover ldentification automatisch, sodass eine genaue Zuord-
nung des Movers auf dem XPlanar System erfolgt. Die Mover De-
tection ist abhangig von der Auswahl des Parameter DetectionMo-
de. Fur die Mover Identification sind Movern mit ID-Bumpern erfor-
derlich.

11.1 Detection Mode: AsConfigured

24V required | 100-240 V optional

Detected Mover = Expected Mover

Detected Mover will be assigned as default
(Hardware Mover # Software Mover)

TwinCAT System Startup

Mover Detection
(done by TcloXPlanar Driver)

C =
=] ©
.;
©

O =
= =
=B
=
(8 &
© =
—i I

MoverIdentificationStatus = MoverIdentificationStatus =

IdentificationSuccessful

Hardware Mover = Software Mover Hardware Mover # Software Mover

Start Mover Identification

IdentificationFailed

58—

Nach dem TwinCAT System Startup wird eine Mover Detection
durchgefiihrt und Uberprift, ob die Anzahl der erkannten Mover mit
der Anzahl der erwarteten Mover Ubereinstimmt. Bei der Detection
erfolgt ausschlieRlich eine absolute Positionserkennung der Mover.
Die Mover werden anhand aufsteigender Y-Positionen den Softwa-
reachsen zugeordnet. Die Mover Detection wird beendet, wenn die
Anzahl der erkannten Mover mit der erwarteten Mover Uberein-
stimmt.

Wenn die Anzahl Ubereinstimmt und die Lastspannung am XPlanar
System anliegt, kann die Mover Identification gestartet werden. So-
bald die Mover Identification gestartet wurde, kommuniziert das Sys-
tem automatisch mit den Movern mit ID Bumpern, um eine eindeuti-
ge Zuordnung zwischen den XPlanar Movern und den Softwareach-
sen herzustellen.

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF



Mover Detection und Mover Identifivation

BECKHOFF
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Der aktuelle Status des Kommunikationsprozesses wird Uber den
CoordinatedMoverCommStatus dargestellt. Nach erfolgreicher Iden-
tification sind die Hardware Mover den Software Movern zugeord-
net.
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11.2 Detection Mode: ConfiguredTypesAnyCount

Der DetectionMode ConfiguratedTypesAnyCount ermdglicht es, in
der Konfiguration lhres Systems mehr Mover anzulegen als auf dem
System vorhanden sind. Nicht vorhandene Mover kénnen zu einem
spateren Zeitpunkt erganzt werden.

@ Mehr konfigurierte Mover als vorhandene Mover moglich

24V required | 100-240 V optional

TwinCAT System Startup

Mover Detection
(done by TcloXPlanar Driver)

Detected Mover < Expected Mover Detected Mover > Expected Mover

Detected Mover will be assigned as default
(Hardware Mover # Software Mover)

A warning message that more movers have
been detected than expected is displayed

Identification
100-240 V required

Start Mover Identification

MoverIdentificationStatus = MoverIdentificationStatus =
IdentificationSuccessful IdentificationFailed

Hardware Mover = Software Mover Hardware Mover # Software Mover

60—

Nach dem TwinCAT System Startup wird eine Mover Detection
durchgeflhrt und Gberprift, ob die Anzahl der erkannten Mover mit
der Anzahl der erwarteten Mover Ubereinstimmt. Bei der Detection
erfolgt ausschlieRlich eine absolute Positionserkennung der Mover.
Die Mover werden anhand aufsteigender Y-Positionen den Softwa-
reachsen zugeordnet. Die Mover Detection lauft einmal durch.

Wenn die Anzahl erkannter Mover gréRRer als die Anzahl erwarteter
Mover ist, wird eine Warnmeldung ausgegeben. Zu viele Mover
mussen vor der Mover Identification entfernt werden.
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Nach erfolgter Detection, Entfernung Uberschiissiger Mover und
wenn die Lastspannung am XPlanar System anliegt, kann die Mover
Identification gestartet werden. Sobald die Mover Identification gest-
artet wurde, kommuniziert das System automatisch mit den Movern
mit ID-Bumpern, um eine eindeutige Zuordnung zwischen den
XPlanar Movern und den Softwareachsen herzustellen.

Der aktuelle Status des Kommunikationsprozesses wird Uber den
CoordinatedMoverCommStatus dargestellt. Nach erfolgreicher Iden-
tification sind die Hardware Mover den Software Movern zugeord-
net.
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11.3 Mover Zuordnung

62—

Nach dem Systemstart und bevor die Mover Identifiction durchge-
fuhrt wurde, stimmen die Software Mover ID und die Hardware Mo-
ver ID nicht Uberein:

Mover Zuordnung nach dem Systemstart

(e )

APM4330_4

|

| oo ]

Software Mover Hardware Mover (BTN) [Position (X/Y)
APM4330_1 (0000abcd)" | # |0000dach 840/120
APM4330_2 (0000bcda)" | # |0000cdba 360/240
APM4330_3 (0000cdab)" | # |0000bcda 600/360
APM4330_4 (0000dabc)” | # |0000abcd 240/600

1) 0000xxxx ist die konfigurierte BTN im Software Objekt

Mover Zuordnung nach der Mover Identification
Nach einer durchgefihrten Mover Identification ist die Zuordnung
der Software Mover ID mit der Hardware Mover ID korrekt:

e o]
APM4330_1
 [o00Tabeq]

e =)
APM4330_2
| oons ]

N
APM4330_3

Y - Coutocdab | —

S ()

APM4330_4

[ zonses

X s
Software Mover Hardware Mover (BTN) [Position (X/Y)

APM4330_1 (0000abcd)" | = |0000abcd 240/600
APM4330_2 (0000bcda)" | =|0000bcda 600/360
APM4330_3 (0000cdab)" | = |0000cdab 360/240
APM4330_4 (0000dabc)" | = |0000dabc 840/120

1) 0000xxxx ist die konfigurierte BTN im Software Objekt
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11.4 Erforderliche Einstellungen

Search Solution Explorer (Ctrl+0)

ﬁ Solution ‘TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 gl TwinCAT Projekt XPlanar Doku
4 @ svsTem
|® License
b @ Real-Time
b B Tasks
gfs Routes
35 Type System
4 TcCOM Objects
4 [ Object! (XPlanarProcessingUnit)
b u Object1 (XPIanarPart}

BR nviooss cvni AdoeneD imnCos)

Object Context Parameter (nt) Porameter (Onine) Dta Area  nterfaces Event Classes I

M)
O 1A v
~ TcloXPlan...
STRING(®)
orcip

TcloXPlan...

Object Context Parameter (nt) Parameter (Online) Deta Area  kterfaces  Event Classes |

~ TcloXPlan...
STRING(E)
OTCID

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Bevor die Mover Detection gestartet werden kann, muissen einige
Einstellungen in TwinCAT vorgenommen werden.

Beispielhafte Darstellung

Im folgenden Beispiel werden die Einstellungen fir einen Mover
APM4330-0000 und einem ID-Bumper AMP9007-0000-4330 ge-
zeigt. Die Abbildungen zeigen entsprechende Einstellungen fir die-
se Beispielkonfiguration.

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) ausklappen

» Auf Object (XPlanarMover) klicken

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» General ausklappen

» AccessorylDs ausklappen

» ID-Bumper APM9001-0000 im Dropdown-MenU [0] auswahlen

BTN des Movers

Jeder Mover bendtigt eine eigene BTN | Beckhoff Traceability Num-
ber . Die BTN des Movers finden Sie auf jedem Movern unter dem
BIC | Beckhoff Identification Code. Das mehrfache Zuordnen einer
Mover BTN flhrt zu Fehlern bei der Mover Identifictaion.

Weitere Informationen zur BTN finden Sie in der XPlanar Original-
Betriebsanleitung oder unter:

@ www.beckhoff.com/bic

» In das Eingabefeld BTN die BTN eines Hardware Movers eintra-
gen

» ID-Bumper und BTN fir alle Object (XPlanerMover) auf dieselbe
Weise konfigurieren

Zur Ubernahme der Einstellungen missen die Konfiguration neu ak-
tiviert und das TwinCAT System neu gestartet werden.
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11.5 Starten der Mover Detection

£ o-0 &=
Search Solution Explorer (Ctrl+) P~
£ Solution "TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 gl TWinCAT Projekt XPlanar Doku
4 SYSTEM
® License
P @ Real-Time
b B Tasks

(J  StartMover...
[VAO  TcloXPlana...

Obiect Context Parameter (") Parameter Crie) Intefaces  Evert Casses

Search — Clscured Vew  [Jorine Vokes
Gl |

[ EomdA |

] Show Hdden

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects ausklappen
» Auf Object (XPlanarProcessingUnit) klicken

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» MoverDetection ausklappen

» AsConfigured im Dropdown-Meni DetectionMode auswahlen,
wenn die Mover Detection so lange ausgefiihrt werden soll, bis
die Anzahl der erkannten und erwarteten Mover ibereinstimmt

ODER

» ConfiguredTypesAnyCounts im Dropdown-MenU Detection-
Mode auswahlen, wenn die Mover Detection einmal durchlaufen
soll

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld DetectionMode kli-
cken, um das Kontextmeni aufzurufen

» Im Kontextmeni auf Download klicken

11.5.1  Kontrolle der Mover Detection

64—

Object Context Parameter(int) Parameter Oniine) rterfaces Event Classes

Name Online cs Unit Type PTCID | Comment |~
+ General

Movers

MoverCount 4 m] UDINT 0x03... Returnst...
+ | MoverObjectiDs [010100c0, 010100d0, 010100e... [J 4 (Array E... 0x03... Returnsa...
+ | MoverPositioninfos ] O 4 (Array E... 0x03... |Actual po...
+ | MoverDetectioninfos e O 0x03... Expected ..

AmbiguouslyDetectedMoverCount 0 O UDINT 0x03... Returnst...
+ | AmbiguouslyDetectedMovers 1] O 0 (Array E... 0x03... Informati...

MoverDetectionStatus [petectionsuccessta |01 TeloXPlan... Ox03...

CoordinatedMoverCommStatus CommunicationFailed O TcloXPlan... 0x03...

CoordinatedMoverCommErrorlD 0x3317002b O DWORD | (x03...

MoverCouplings
Tiles

Parts
TransferAreas

MovementAreas

ParametrizationSets

Search: ] [ Stuctured View A Oniine Values
[ EwandAl | [ ColapseAl | [ Show Hidden

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Movers ausklappen
» Status von MoverDetectionStatus Uberprifen
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11.6 Starten der Mover Identification

11.6.1

BECKHOFF

el o

Unterstiitzte Kombinationen

Version: 1.2.0

Wenn die ID-Bumper und BTN fur alle Mover konfiguriert wurden,
kann die Mover Identification gestartet werden. Sie haben zwei
Méoglichkeiten die Mover Identification zu starten:

» Uber das Object XPlanarProcessingUnit in TwinCAT
+ Uber die SPS.

ID-Bumper erforderlich

Fir die Identification der Mover sind ID-Bumper erforderlich. Passive
Bumper APM9000-0000 kénnen gegen ID-Bumper APM9001-0000
ausgetauscht werden. Weitere Informationen dazu finden Sie in der
XPlanar Original-Betriebsanleitung:

@ Direktlink zur XPlanar APS4322-0000 Original-Betriebsanlei-
tung

@ Direktlink zur XPlanar APS42xx-1x00 Original-Betriebsanlei-
tung

Far folgende Mover sind ID-Bumper APM9007-0000 verfugbar:

+ APM4220-0000

+ APM4221-0000

+ APM4330-0000

+ APM4550-0000

Der Mover APM4330-0001 verfugt Giber eine integrierte ID-Funktion.

Bisher werden nicht alle Kombinationen von Kacheln und Movern
bei der Mover ldentification unterstitzt.

Mover Kachel
APS4322-0000 APS42xx-0000
APM4220-0000 N v
APM4221-0000 v -
APM4330-0000 v v
APM4330-0001 v -
APM4550-0000 N v

Moverkopplung
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11.6.2  Object XPlanarProcessingUnit

Object Context Parameter (n) Parameter Onkine) iteraces Event Classes |

Um die Mover Identification Uber das Object (XPlanarProcessing-
Unit) in TwinCAT zu starten, muss sich das XPlanar System Run
Mode befinden und die Lastspannung muss am System anliegen.

» MoverCommunication ausklappen
» ReadBTNs im Dropdown-Meni CoordinatedMoverCommunica-

tionCommand auswahlen, wenn die BTNs der Mover Objekte
zum Einlesen in die SPS unter XPlanarMover/Parameter(Onli-
ne)/MoverCommunicationData/ldentifiedMoverBTN gespeichert
werden sollen

IdentifyBTNsAndRearrangeMovers im Dropdown-Menu Coor-
dinatedMoverCommunicationCommand auswahlen, wenn Mover
Objekte den gefundenen BTNs zugeordnet werden sollen

DetectOrientationsWithoutAssigning im Dropdown-Meni
CoordinatedMoverCommunicationCommand auswahlen, wenn
die Ausrichtung des Movers erkannt und nicht tbernommen wer-
den soll

ODER

» DetectOrientations im Dropdown-Menl CoordinatedMover-
CommunicationCommand auswahlen, wenn die Ausrichtung des
Movers erkannt und zugeordnet werden soll

Starten Sie die Mover ldentification erst, wenn die Anzahl der er-

Object Context Parameter (0 Parameter Orine)  edaces _ Event Classes

Seach ————x DOswuctredVew  [Jonine Vakes
[ GomdAi | [ ColpmA | [ L

kannten Mover kleiner oder gleich der Anzahl der erwarteten Mover

» Mit der rechten Maustaste in das Eingabefeld CoordinatedMo-

verCommunicationCommand klicken, um das Kontextmeni zu
offnen

» Im Kontextmeni auf Download klicken
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11.6.2.1  Kontrolle der Mover Identification

Object Context Parameter (int) Parameter Oniine) Irterfaces Event Classes

Name Online s Unit Type PTCID | Comment |~
MoverCount 4 O UDINT 0x03... |Retumns t...

+  MoverObjectiDs [010100cD, 0101000, 010100e... [] 4 (ArrayE... 0x03... |Retums a...

+  MoverPositionlnfos (] O |4amyE. 0x03... |Actual po...

+  MoverDetectionlnfos a 0x03... |Expected ...
AmbiguouslyDetectedMoverCount ] .D UDINT 0x03... |Returnst...

+  AmbiguouslyDetectedMovers n [m] 0 (Array E... 0x03... | Informati...
MoverDetectionStatus DetectionSuccessful O | [ TeloXPlan... 0x03...
CoordinatedMoverCommStatus ICnmmunkﬂinnSucc;iul ||:| TcloXPlan... 0x03..
CoordinatedMoverCommErrorlD 0x3317002b [m] DWORD  0x03...

MoverCouplings
Tiles
Parts

TransferAreas

MovementAreas

ParametrizationSets

Search: ~]x] [Stuctured View [ Oniine Values

[ BeandA || ColepseAl | [ Show Hidden

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» Movers ausklappen
» Status von CoordinateMoverCommStatus Uberprifen

Fehler bei der Mover Identification

Wenn die Mover Identification nicht erfolgreich war, kontrollieren Sie
die Eingaben der AccessorylDs und BTN aller Mover und starten
Sie die Mover Identification erneut. Dieser Fehler tritt haufig auf,
wenn die Stromversorgung fehlt und das System im Not-Aus-Zu-

stand befindet.
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11.6.3  SPS

In diesem Kapitel wird beschrieben, wie Sie die Mover Identification
Uber lhre SPS starten.

TF5890 | TwinCAT 3 XPlanar erforderlich
Voraussetzung fir den Start der Mover Identification ist die XPlanar
Utility Bibliothek, die mit dem Setup des TF5890 | TwinCAT 3

el o

XPlanar erfolgt.
11.6.3.1  Variablen Deklaration
VAR
fbEnviroment :FB_TcIoXPlanarEnviroment;
ipXpu :I TcIoXPlanarProcessingUnit;
bStartMoverIdentification :BOOL;
nStateXPU :INT;
END VAR

11.6.3.2  Beispiel Programmablauf

CASE nStateXPU OF
0: // init environment
IF fbEnvironment.Init (TRUE) THEN
ipXpu:=fbEnvironment.XpuTcIo (1) ;
nStateXPU:=1;
END IF

1: //check if MoverDetection is done and the Identification process should be started
IF bStartMoverIdentification
AND (ipXpu.GetMoverDetectionInfos ().TotalDetected = ipXpu.GetMoverDetectionInfos () .To-

talExpected)

THEN
ipXpu.SetStartMoverIdentification():
nStateXpu:=2;

END IF

2://check and wait if the Identification process has succeded successfully
IF ipXpu.GetMoverDetectionInfos = MoverIdentificationStatus.IdentificationSuccessful THEN
//MoverIdentification Successful
nStateXPU:=3
END IF
END_CASE
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12 Moverkopplung

o

Mit einem Rahmen kénnen zwei oder mehrere Mover zu einer Mo-
verkopplung verbunden werden. Fur die Moverkopplung und die
Submover missen einige Parameter festgelegt werden, damit die
Moverkopplung in TwinCAT 3 gesteuert werden kann.

Mover Identification nur fiir einzelne Mover

Die Mover Identification ist nur fir einzelne Mover mit ID-Bumper
moglich. Moverkopplungen kdnnen nicht identifiziert werden, da die
Mover ohne ID-Bumper in der Moverkopplung montiert werden. Mo-
verkopplungen kénnen nur Uber die Mover Detection erkannt wer-
den.

12.1 Empfohlene Anordnungen bei Kacheln APS4322-0000

Mit einem Rahmen lassen beliebig viele Mover koppeln, solange sie
vom IPC gesteuert werden kénnen. Bei Verwendung von Kacheln
APS4322-0000 muss ein Achsabstand von 240 mm von Movermitte
zu Movermitte eingehalten werden, um eine nahezu lineare Erho-
hung der Nutzlast zu gewahrleisten. Die folgende Abbildung zeigt
Beispiele fur Moverkopplungen mit zwei, vier oder sechs Movern.

3 ’ 0

6

Position

Erlauterung

1 x 2 Submover

1 x 3 Submover

2 x 1 Submover

2 x 2 Submover

2 x 3 Submover

3 x 1 Submover

N[O WIN|[—~

3 x 2 Submover
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12.2 Sollwertursprung

Ausgehend vom Sollwertursprung O mussen die Werte der Sollwer-
turspriinge OX der Submover in der X-Achse, Y-Achse und Z-Achse
berechnet werden.

Beispiele fiir die Positionierung des Sollwertursprungs
Die Positionierung des Sollwertursprungs wird beispielhaft an zwei
2 x 2 Moverkopplungen dargestellt.

A B
V4 V4
() I () .I ()
3 4 3 4
Y
(] (] () ()
..... 5 y R
o—> X
o— X
(] () () ()
1 2 1 2
Position Erlauterung
1 Submover 1
2 Submover 2
3 Submover 3
4 Submover 4
5 Rahmen der Moverkopplung
o Sollwertursprung O der Moverkopplung
o Sollwertursprung O, des Submovers, O, fir Submover 1, ...

Beispiel A

Der Sollwertursprung O befindet sich mittig auf der Oberflache der
Moverkopplung. Die Sollwerturspriinge O, der Submover haben den
gleichen Abstand zum Sollwertursprung O.

Beispiel B

Der Sollwertursprung O befindet sich nicht in der Mitte der Mover-
kopplung. Die Sollwerturspriinge O, der Mover haben unterschiedli-
che Abstéande zum Sollwertursprung O.

70— TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF



Moverkopplung

Ausgehend vom Sollwertursprung O missen die Werte der Sollwer-
turspriinge Oy der Submover in X-Achse, Y-Achse und Z-Achse be-
rechnet werden und unter den Parametern (Init) der XPlanarRigid-
MoverCoupling eingetragen werden. Die folgenden Tabellen zeigen
Werte fir die Beispiele A und B der vorherigen Seite mit Movern
APS4550-0000.

X-Achse

Sollwertursprung (0] 0, 0, (0 o,
Abstand Beispiel A [mm] 0 -120 120 -120 120
Abstand Beispiel B [mm] 0 -20 220 -20 220
Y-Achse

Sollwertursprung (0) 0, o, (08 o,
Abstand Beispiel A [mm] 0 -120 -120 120 120
Abstand Beispiel B [mm] 0 -45 -45 195 195
Z-Achse

Sollwertursprung (0] 0, (08 0o, o,
Abstand Beispiel A [mm] 0 0 0 0 0
Abstand Beispiel B [mm] 0 0 0 0 0

BECKHOFF Version: 1.2.0
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12.3 CPU-Kern

12.3.1

72—

Moverkopplung 2 x 2

Jeder Mover einer 2 x 2 Moverkopplung bendtigt einen eigenen
CPU-Kern um Berechnungen in ausreichender Geschwindigkeit
durchfiihren zu kénnen.

Die fur eine Moverkopplung bendétigte Task kann sich mit anderen
Tasks einen CPU-Kern teilen.

W Kern 2 bapppd Kern 2 BER

W Kern 1 Eappmd Kern 1 JER

Position Bezeichnung CPU-Kern
1 Submover 1 1
2 Submover 2 1
3 Submover 3 2
4 Submover 4 2

TF5890 Version: 1.2.0 ~ BECKHOFF
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12.3.2  Moverkopplung 3 x 2

Bei gréReren Moverkopplungen von 3 x 2 oder mehr Movern teilen
sich jeweils zwei Mover an den Ecken einen CPU-Kern. Da die mitt-
leren Mover weniger Berechnungen durchfihren, kénnen sie zu ei-
nem der beiden CPU-Kerne der Eckmover hinzugefigt werden.

3

[Kern 3 JEN I Kern 4 |

 Kern 4 SN Kern 4 |

4

Position Bezeichnung CPU-Kern
Submover 1
Submover 2
Submover 3
Submover 4
Submover 5
Submover 6

DA W|IN|—
AW |W|lW
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12.4 Submover auswahlen

& -0 £=]
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~
[ Solution "TwinCAT Project7 (1 of 1 project)
4 o] TwinCAT Project?
4 @ sysTEM
E License
b @ Real-Time
% Tasks
=f= Routes
35 Type System
4 [ TeCOM Objects
Pl Object! (XPlanarProcessingUnit)
b [ Object1 (XPlanarPart)
ﬂ Object? (XPlanarCoordinateSystemn)
ﬂ Object3 (XPlanarMoverParametrizationSet)

b [GH Objectd (XPlanarMover)

MOTION
57 LT

Object| Context | Parameter (int) Parameter (Oniine) Data Area Interfaces Event Classes
Context i ~|
ManalCortg ]
Data Areas: Interfaces:
[A1 Scope’

[413 InputsFromNC3'
[£14 Outputs ToNC'

Data Pointer: Interface Pointer:

D Task Name Prio|

02010050 ‘MC-Task (MET)'
02010060 ‘MC-Task (MPT)"
02010080 ‘PlcTask’
05000010 'NC-Task 1 SAF'

05000020 ‘NC-Task 1 SVB'
08500010 ‘AuxTask’
3000011 1/0 Idle Task
02010090 ‘XPlanarTask 1'

020100A0 'XPlanarTask 2

Object Cortext Parameter (nh)  Parameter Onine)  Data Area Ineaces  Evert Casses

s Junt Tpe PTCID | Comment |~

[ O [y tlements] [ ooctsi.. oDz and...

[11Task0D.
[1]Moverfype
[18m

<

25 ey Elements)
Dlswuctred Vew  [Jonine vates o6 (aray Element

74—

Ein TcCom-Objekt XPlanarMoverCoupling muss zur Processing
Unit hinzugeflgt sein, bevor mit der Verkntpfung der Submover be-
gonnen wird. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel ,Mo-
verkopplung®, [Seite 35].

Die Submover werden automatisch beim Anlegen der XPlanarRigid-
MoverCoupling erstellt.

» Solution-Explorer > System > TcCOM Objects > Object (XPla-
narProcessingUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XPlanarRigidMoverCoupling)

» Im Projektfenster auf den Reiter Context klicken

» Im Dropdown-Meni eine Task auswahlen, die als primare Task
fur alle Objekte verwendet werden soll

Die ausgewahlte Task muss mindestens fir einen Submover ver-
wendet werden.

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» SubMoverConfig ausklappen

» Die Anzahl der Submover im Dropdown-Menu RigidMoverCoup-
lingConfigurations auswahlen

Fir jeden Submover einer Moverkopplung werden folgende Einga-
befelder erstellt:

» XDistanceFromSetpointOrigin
» YDistanceFromSetpointOrigin
» ZDistanceFromSetpointOrigin
« TaskOID

* MoverType

BTN

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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Object Cortext Perameter (&) Parameter Onine) Data Area neraces  Evert Casses

(0] ZDistanceFromSetpointOrigin
10)-TaskOID

(0LMoverType

[0}.8™
[11X0istanceFromSetpeintOrigin
[11¥DistanceFromSetpointOrigin
[1).ZDistanceFromSetpointOrigin
[1)TaskOID

{1 MoverType

(11.6TN

[ Show Hdden

[ Stuctured View (] Onlne Values.

LREAL
LREAL
LREAL
orcip
TeloXPlan...
STRING(E)
LREAL
LREAL
LREAL
)
ToxPlan..
STRING(E)

(0)Task0ID.
(01 MoverType

[11Task0D.

[11MoverType

[Stuctured View [ Onlne Vakes
[ Show Hidden

Object Contest Parameter (n). Parameter Orine)  Data Avea  ntrfaces _ Event Classes

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Nur ein Movertyp méglich

Fir jede Moverkopplung kann nur ein Movertyp ausgewahlt werden.
Die Auswahl unterschiedlicher Movertypen in einer Moverkopplung
ist unzulassig.

» MoverTyp im Dropdown-MenU MoverType auswahlen

» In die Eingabefelder XDistanceFromSetpointOrigin, YDistance-
FromSetpointOrigin und ZDistanceFromSetpointOrigin Werte fur
die Position des Submovers zum Sollwertursprung eingeben

Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel
sprung®, [Seite 70].

~Sollwertur-

» Eine Task im Dropdown-Meni TaskOID auswahlen

Mindestens ein Submover muss dieselbe Task verwenden, die flr
die Kopplung ausgewahit wurde.

» Bei Bedarf in das Eingabefeld BTN die BTN des Submovers ein-
geben

Weitere Informationen zur BTN finden Sie in der XPlanar Original-
Betriebsanleitung oder unter:

@ www.beckhoff.com/bic

» Werte fur alle Submover auf die gleiche Weise eingeben

» General ausklappen

» Bei Bedarf im Dropdown-Meni ParametrizationSetld einen Para-
metrierungssatz auswahlen

Die Moverkopplung ist aktiv, sobald alle Mover im definierten Ab-
stand zueinander bei der Mover Detection gefunden werden.

TF5890 —75
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Parametrierungsset auswahlen

13 Parametrierungsset auswahlen

£ o-0 #=

Search Solution Explorer (Ctrl+0)
ﬁ Solution ‘TwinCAT Projekt’ (1 of 1 project)
4 gl TWinCAT Projekt XPlanar Doku
4 (@ SYSTEM
|® License
P @ Real-Time
b B Tasks
sfs Routes
35 Type System
4 TcCOM Objects
4 Object (XPlanarProcessingUnit)
b u Object1 (XPlanarPart)
[&8 Object? (XPlanarCoordinateSystem)

b [ Object3 (XPlanarMover)
b n Objectd (XPlanarMover,
5 - ARy 1) TV modionCos)

Parametrierungssets sind fur sowohl fiir einzelne oder mehrere Mo-
ver als auch fir Moverkopplungen zu verwenden. Weitere Informa-
tionen zu den Parametrierungssets finden Sie im Kapitel ,Mover
Parametrierungen®, [Seite 77].

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) ausklappen

» Doppelklick auf Object (XPlanarMover) oder auf Object (XPla-
narRigidMoverCoupling)

76—

Object Context Parameter (int) Parameter (Online) Data Aea Interfaces

Name Value cs Type P.. | Comm...
MoverType APM4330 “|[T  MoverT.. |0x.. Themo...
BTN [T |STRING. Ox.. 8digita..
+ | SimulationModeStartPosition |— 0x... | In simul...
+ | Payloadinertia | Ox... Inertia...

ParametrizationSetid

01010010 'Object1 (XPlanarProcessingUnit)'
01010020 ‘Object? (APS4322)'

01010030 'Object2 (APS4322)'

01010040 'Object3 (APS4322)'

01010050 ‘Object4 (APS4322)'

01010060 ‘Object5 (APS4322)'

01010070 ‘Objectt (APS4322)'

01010080 'Object1 (XPlanarPart)’

01010090 'Object2 (XPlanarMovementArea)'
01010080 'Objectd (XPlanarMover)'
010100C0 'Object5 (XPlanarMover)’
010100D0 'Object6 (XPlanarMover)'
010100EQ 'Object? (XPlanarMoverCoupling)’
010100F0 'Objectd (XPlanarMoverParametrizationSet)'

ForcelimitMax

ForcelimitMin

) .
01010150 'Object1 (GeneralParametrization_APM4xxx_0000)"
01010160 'Object1 (GeneralParametrization_APMdxxx_0000)"
01010170 'Object2 (ObserverParametrization_Plain)'

03000011 'I/Q Idle Task'

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» Parametrierungsset im Dropdown-Meni ParametrizationSetld
auswahlen

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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14 Mover Parametrierungen

In diesem Kapitel werden die Funktionen der unterschiedlichen Pa-
rametrierungen erlautert. Die Parametrierungen werden in Parame-
trierungssatzen festgelegt und kénnen auf Mover und Moverkopp-
lungen angewendet werden.

Weitere Informationen dazu finden Sie in den Kapiteln ,Mover Para-
metrierung®, [Seite 36], ,Parametrierungsset auswahlen®, [Seite 76]
und Parameter.

14.1 General Parametrization

Mit der General Parametrierung werden die Flugeigenschaften der
Mover und Moverkopplungen definiert.

1411 Flughthe

<
Tpe—. S - R
A
e L AN
2 Qo
® Yy v
Feransannnnanas
Position Erlauterung
1 Mover
2 Kachel
3 Abdeckung
([ Moveroberflache: Feedback und Sollwertursprung
des Movers
o Kacheloberseite
o Kachelunterseite

Die Flughdhe errechnet sich aus der Héhe des Movers, der Flugho-
he des Movers und der Hohe der Kachel:

A+B+C=2

Variable Erlauterung

A Hohe des Movers

B Flughoéhe des Movers

C Hohe der Kachel: Grundprofil und Stator
z

Sollwert Z-Position des Movers: Abstand von der
Unterseite der Kachel zur Oberflache des Movers

BECKHOFF Version: 1.2.0 TF5890 —77
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Je nach Referenztyp werden unterschiedliche Berechnungen ange-
stellt. Entscheidend ist, ob eine feste Flughdhe fur alle Mover defi-
niert werden soll oder ob eine gemeinsame Oberflache fir alle Mo-
ver erreicht werden soll, unabhangig von der Hohe des Movers.

14.1.2  Ohne gemeinsame Referenzflache

Bei dieser Parametereinstellung haben die Mover die gleiche Flug-
héhe, unabhangig von der Héhe der Mover. Der Sollwertursprung,
der sich auf der Moveroberflache befindet, liegt bei unterschiedlich
hohen Movern nicht auf der gleichen Hohe. Mit folgender Formel
lassen sich die Sollwerte der Z-Position fur die Mover berechnen:

Z=A+B+C

Im folgenden Beispiel werden die Sollwert Z-Positionen fir zwei un-

66 terschiedlich hohe Mover berechnet. Mover A, ist 12,1 mm hoch und
Mover A, ist 13,8 mm hoch. Die Kachel C ist 35,2 mm hoch und die
Flughéhe B betragt 2 mm.

78—

A, B Cx Z
Héhe [mm] 12,1 2 35,2 49,3*
Hohe [mm] 12,1 2 48,8** 62,9**
Héhe [mm] 13,8 2 35,2* 51*
Héhe [mm] 13,8 2 48,8** 64,6

* bei APM4322-0000
** bei APM42xx-1x00

Wird fur die Referenz Z-Position keine gemeinsame Referenzflache
angegeben, befinden sich die Moveroberflachen auf unterschiedli-
chen Héhen. Der Hohenunterschied zwischen den Moveroberfla-
chen und den Sollwerten fir die Z-Position der beiden Mover betragt
1,7 mm.

Z, A, A, Z,
me [0 T ==
i AN
B B
()

___ C
°
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14.1.3  Mit gemeinsamer Referenzfldche

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Bei dieser Parametereinstellung haben die Mover einen gemeinsa-
men Sollwert fir die Z-Position, unabhangig von der Hohe der Mo-
ver. Der Sollwertursprung, der sich auf der Moveroberflache befin-
det, liegt bei unterschiedlich hohen Movern auf der gleichen Héhe.
Die Referenzflache zum Sollwert der Z-Position ist die Kachelunter-
seite. Mit folgender Formel lassen sich die Flughdhen fir die Mover
berechnen:

Z=A +B_+C B =2Z-A-C

Im folgenden Beispiel werden die Flughthen fir zwei unterschied-
lich hohe Mover berechnet. Mover A, ist 12,1 mm hoch und Mover
A, ist 13,8 mm hoch. Die Kachel C ist 35,2 mm hoch und die Soll-
wert Z-Position betragt 50 mm.

A, C V4 B,
Hohe [mm] 12,1 35,2 50 2,7
Héhe [mm] 13,8 35,2 50 1

Wird fir die Referenz Z-Position eine gemeinsame Referenzflache
angegeben, befinden sich die Moveroberflachen auf gleicher Hohe.
Der Flughdéhen der beiden Mover unterscheiden sich um 1,7 mm,
um die gemeinsame Referenz Z-Position zu erreichen.

Z A, A, Z
=. ‘ ‘ ” ‘ ‘ ....................... “I u ‘ ‘ .:
[ [T] 0T
B, o B,

— C
(
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14.1.4  Parameter festlegen

14.1.4.1  APM4xxx-0000

CO@B- - s -

Solution Explorer > ox

‘Search Solution Explorer (Ctrl+)

[a] Solution TwinCAT Project!’ (1 project)
4 ]l TwinCAT Project]
4 [l sysTEM
[ License
b @ Real-Time
a4 B Tasks
[Z1 Job Task
sfz Routes
22 Type System
a TcCOM Objects
ki Object1 (XPlanarProcessingUnit)
b [# Object! (XPlanarPart)
[88 Object2 (<PlanarMovementArea)
b [EF Object3 (xPlanarMover)
b [68 Objects (xPlanariover)
b [&d Object5 (XPlanarMover)
4 Objects (XPlanarMover)
|8 Object? (XPlanarMoverCoupling)
ﬂ Object8 (XPlanarMoverParametrizationSet)
[El Objects (PlanarMoverParametrizationSet)

4 [& Object10 (XPlanartoverParametrizationSet]
IE =

- -

neralParametr

b [ Object11 (XPlanarMoverParametrizationSet)

Setpointinterpolation
BrakeAcceleration
DelayNclnterpolation

DefaultSetpointCycleTime
MoverEnablingDisabling

PositionReference

Object Context Parameter (int) interfaces Event Classes

Setpointinterpolation
BrakeAcceleration
DelayNclnterpolation
DefaultSetpointCycleTime
MoverEnablingDisabling

PositionReference

Object Context Parameter (int) Intefaces Event Classes

+  |Base
MoverEnablingDisabling
PosAtEnable
EnsblingTime
DisablingTime

+  PositionReference

Object Context Parameter (int) nterfaces Event Classes

+ Base

+  MoverEnablingDisabling
PositionReference
Py ReferenceMode
PositionReferenceZOffset

TileBottomSurface

80—

UserSpecifiedCommonReference

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarMoverParametrizationSet) ausklap-
pen

» Doppelklick auf Object (GeneralParametrization)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» Base ausklappen

» Art der Sollwertinterpolierung im Dropdown-Men( Setpointinter-
polation auswahlen

» Bei Bedarf Werte fir BrakeAcceleration und DefaultSetpoint-
CycleTime andern

» Kontrollkdstchen von DelayNclnterpolation aktivieren, um FAL-
SE auszuwahlen, wenn die NC-Interpolation um einen NC-Zy-
klus verzdgert werden soll

» Bei Bedarf Werte fir zPosAtEnable, EnablingTime und Disab-
lingTime andern

» Z-Referenzposition im Dropdown-Meni PositionReferenceMo-
de auswahlen

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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Object Context Parameter (int) intefaces Event Classes

MoverEnablingDisabling

PositionReference

PositionReferenceMode

PositionReferenceZOffset

=
T —
e

BECKHOFF Version: 1.2.0

LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL
LREAL

UDINT
UDINT
B00L
LREAL
LREAL
UDINT

003175031
003175032

003175030
003175039
003175038
003175061
003175062
003175068
0c0317506C

003175104
00317509
003175103
0c0317509F
003175100
003175089

» Wert fir PositionReferenceZOffset eingeben

» Zum Anzeigen der Hidden Parameter das Kontrollkastchen
Show Hidden Parameter wahlen

» Wert fir zRangeAtenable und TimeToStayAtEnablingHeight
bei Bedarf andern

» Wert fiir MoverCommAmplitude und MoverCommPeriodsPer-
Symbol bei Bedarf andern

» Kontrollkdstchen von MoverCommUseOneEtherCatBranch ak-
tivieren, um TRUE auszuwahlen, wenn keine synchronisierten
EtherCAT-Ports verfiigbar sind

ODER

» Kontrollkastchen von MoverCommUseOneEtherCatBranch de-
aktivieren, um FALSE auszuwahlen, wenn synchronisierte
EtherCAT-Ports verfiigbar sind

» Wert fir MoverOrientationDcCurrentFactor, MoverOrienta-
tionDeviationDiffThreshold und MoverHallSensorRepetition
bei Bedarf andern
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14.2 Observer Parametrization

14.2.1 Linear axes observer

Die Observer Parametrierungen werden fir die X-Achse und Y-Ach-
se zum Verfahren, fir die Z-Achse zum Heben und Senken, fur die
A-Achse und B-Achse zum Neigen und fiir die C-Achse zum Drehen
eingegeben.

Von der Observer Parametrierung stehen Ihnen vier unterschiedli-
che Varianten zur Auswahl:

* Plain

+ APM4220
+ APM4330
* APM4550

Alle Observer Parametrierungen verfiigen Uber die gleichen Funktio-
nen und die gleichen Parameter. Die Plain Parametrierung kann zur
Abstimmung fur eine Moverkopplung verwendet werden. Die AP-
M4xxx Parametrierungen besitzen vordefinierte Werte, die speziell
auf den Movertyp voreingestellt sind, und sollten entsprechend dem
Movertyp verwendet werden. Die voreingestellten Werte dienen zur
Orientierung und kdénnen entsprechend |hrer Anwendung abge-
stimmt werden.

Mit einem Observer Parametrierungssatz kénnen die Parameter K1,
K2, K3 und d. in der X-Achse, Y-Achse und Z-Achse angepasst
werden.

Die Masse (m) wird abhangig vom PayloadInertia Parameter eines
Moverobjekts oder durch die Basiclnertia Parameter eines Inertia
Parametrierungssatzes angepasst.

Controller [mN] = [kg mm d meas. position
tput f s? mN N °
QUTPU ToTCe, 1000 N 000 et [ N ] (mm]
kgm
IN] =[ %z 3 mm/s
velocity est. position
[mm/s] ~ [mm]
1/ 1/ 1/
| S \( [1/kg] [ acceleration |~ \( ° -
[mm/s?]
K3 K2 K1
kg kg
s? s?

[

]

82—
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14.2.2 Rotational axes observer

Mit einem Oberser Parametrierungssatz kdnnen die Parameter K1,
K2, K3 und d. in den A-Achsen, B-Achsen und C-Achsen angepasst
werden.

Die Tragheit (J) wird abhangig vom PayloadInertia Parameter eines
Moverobjekts oder durch die Basiclnertia Parameter eines Inertia
Parametrierungssatzes angepasst.

Controller
output torque

K3
]

S3

K2

SZ

kg mz]

d meas. orientation
N;; [1]
1/s
velocity est. orientation
y [1/s] ~ y [1]
acceleration s Y s -
[1/s?]
K1
5]
s

BECKHOFF Version: 1.2.0

TF5890 —83



Mover Parametrierungen

14.2.3 Parameter festlegen

WaE- o-a|f =
Search Selution Explorer (Ctrl+ )

%] Solution TwinCAT Project!’ (1 project)
4 L] TwinCAT Project!
4 [l svsTEm
¥ License
b @ Real-Time
4 [ Tasks
[Z1 Job Task
f= Routes
¥[8 Type System
4 [{F] TcCOM Objects
a Object1 (XPlanarProcessingUnit)
Object] (XPlanarPart)
Object? (XPlanarMovementArea)
Object3 (XPlanarMover)
Object4 (XPlanarMover)
Objects (XPlanarMover)
Objectt (XPlanarMaver)
[# Object? (XPlanarMaverCoupling)
b Object8 (XPlanarMoverParametrizationSet)
b [ Objectd (xPlanarMoverParametrizationSet)
b Object10 (XPlanarMoverParametrizationSet)
3
b
d

Object11 (XPlanarMoverParametrizationSet)
i Object1Z (XPlanarMoverParametrizationSet)
Object13 (XPlanarhoverParametrizationSet)

Object] (ObserverParametrization_Plain)

el o

84—

Solution Explerer -1 x

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarMoverParametrizationSet) ausklap-
pen

» Doppelklick auf Object (ObserverParametrization_...)

Voreingestellte Werte

Die Observer Parametrierungen fir die Mover APM4220-0000,
APM4330-0000 und APM4550-0000 verfigen Uber voreingestellte
Werte fir die Parameter K7, K2, K3 und d_ec. Bei Bedarf konnen
Sie die moverspezifischen Werte anpassen, sie dienen als Orientie-
rungshilfen bei der Bestimmung lhrer Werte. Der Parametrierungs-
satz Plain verfugt Uber keine voreingestellten Werte und kann fur ei-
ne Moverkopplung verwendet werden.

Object Context Parameter (Int) Intefaces
Neme [ velue [cs Junt  [Bpe  [p..[com.. |
+ | XAxisObserverParameters r 0.. Obser..
+ | vaxisObserverParameters [ 0.. Obser..
+ | ZAxisObserverParameters r 0.. Obser..
+ | AfxisObserverParameters 1 0.. Obser..
+ | BAxisObserverParameters r 0.. Obser..
- | CAxisObserverParameters r 0.. Obser..
K1 0.0 1/s LREAL Estima...
K2 0.0 kg*m*... LREAL Estima...
K3 0.0 kg*m*... LREAL Estima...
.d_ec 0.0 N*m/(... LREAL Eddy c...

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» Jeweils auf + von XAxisObserverParameters, YAxisObserverPa-
rameters , ZAxisObserverParameters , AAxisObserverParame-
ters , BAxisObserverParameters und CAxisObserverParameters
klicken, um die Eingabefelder fir die Filterparameter der Achsen
aufzurufen

» Werte fiir K1, K2, K3 und d_ec eingeben oder dndern

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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14.3 Controller Parametrization

Interpolated
acceleration
setpoints

Kffa
[kg] or [kg * m?]

Von den Regelungsparametrierungen stehen Ihnen vier unter-
schiedliche Varianten zur Auswahl:

* Plain

+ APM4220
* APM4330
* APM4550

Alle Regelungsparametrierungen verfligen Uber die gleichen Para-
meter. Die Plain Parametrierung kann zur Abstimmung fur eine Mo-
verkopplung verwendet werden. Die APM4xxx-000x Parametrierun-
gen besitzen vordefinierte Werte, die speziell auf den Movertyp vor-
eingestellt sind, und sollten entsprechend dem Movertyp verwendet
werden. Die voreingestellten Werte dienen zur Orientierung und
kdnnen entsprechend Ihrer Anwendung abgestimmt werden.

Sie kénnen die Parameter fir die Regler Kp, Tn, Tv und T71 sowie
die FeedForward Parameter Kffa und Kffv definieren.

Wenn der AutoAdjust-Regler aktiviert ist, wird der Parameter Kffa in
Abhangigkeit von der definierten Zuladung angepasst. Ist der Auto-
Adjust-Regler aktiviert, wird der Parameter Kp in Abhangigkeit der
definierten Zuladung angepasst.

[mm/s?] or [1/s?]

Interpolated
velocity
setpoints

[mm/s?] or [1/s?]

Interpolated
position
setpoints
[mm] or [1]

BECKHOFF

Kffv

T
mm/s, 1/s

PIDT1 position controller

Current

1
GC(S)=KP' (1 +S'_Tﬂ+

Kp [%] or [Nm]; Tn [s]; Tv [s]; T1 [s];

se T,

T+s°T,

setpoints meas. position

Controller
Controller output Output fitter
force / torque

est. position
[mm]

Version: 1.2.0

[N] or [Nm]

Controller output force / torque
of remaining axes
[N] or [Nm]
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14.3.1

Parameter festlegen

Solution Explorer
@WE-| -8 p-
Search Solution Explorer (Ctrl+i)
131 Solution TwinCAT Project!’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project!
4 [ svsTEM
% License
b @ Real-Time
a4 B Tasks
[Z1 Job Task
5f= Routes
B8 Type System
4 [{ TcCOM Objects
4[] Object! (xPlanarProcessingUnit)
b [# Object! (XPlanarPart)
Object2 (XPlanarMovementArea)
ject3 (XPlanarMover)
jectd (XPlanarMover)
3 Object5 (XPlanarMover)
3 Objectt (XPlanarMover)
Object? (XPlanarMoverCoupling)

v v v

jectd (XPlanarMoverParametrizationSet)
ject? (XPlanarMoverParametrizationSet)
ject10 (XPlanarMoverParametrizationSet)
ect11 (XPlanarioverParametrizationSet)
Object? (ControllerParametrization_Plain)

[

el o

Object Cortext Parameter (nt) intedfaces

Value [cs

[unit [Tpe

... | Comm..|

350 Nm
003
W 0012

Name
- |xadspioTiParameters [
Kp
T

ul 0.0012
Autohdiust s

- |xaxisFeedForwardParameters (]
Kty

| YAxisPIDTIParameters [

Xp 350 Nm
T 003

W 0012
m 00012

00 Nm...
Kifa 0.003839 kg™

LREAL

s LREAL
s LREAL
s LREAL

BOOL

LREAL

LREAL
BOOL

LREAL

s LREAL
s LREAL
s LREAL

Ox..

[ Show Onine Values [ Show Hidden Parameter | Epand Al

Colapse Al

86—

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarMoverParametrizationSet) ausklap-
pen

» Doppelklick auf Obeject (ControllerParametrization_...)
» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

Voreingestellte Werte

Die Regelungsparametrierungen fir die Mover APM4220-0000,
APM4330-0000 und APM4550-0000 verfligen Uber voreingestellte
Werte flir die Parameter Kp, Tn, Tv, T1, Kffa und Kffv. Bei Bedarf
kénnen Sie die moverspezifischen Werte anpassen, sie dienen als
Orientierungshilfen bei der Bestimmung lhrer Werte. Der Parame-
trierungssatz Plain verfugt Uber keine voreingestellten Werte und
kann fur eine Moverkopplung verwendet werden.

» Jeweils auf + von XAxis, YAXxis, ZAxis, AAxis, BAxis und CAxis
klicken

» Jeweils auf + XAxisPIDT1Parameters, YAxisPIDT1Parameters,
ZAxisPIDT1Parameters, AAxisPIDT1Parameters, BAxisPID-
T1Parameters und CAxisPIDT1Parameters ausklappen

» Werte fir Kp, Tn, Tv und T1 eingeben oder bei Bedarf andern

» Kontrollkéstchen FALSE von AutoAdjust aktivieren, um AutoAd-
just zu aktivieren

» Jeweils auf + von XAxisFeedForwardParameters, YAxisFeed-
ForwardParameters, ZAxisFeedForwarParameters, AAxisFeed-
ForwardParameters BAxisFeedForwardParameters und CAXxis-
FeedForwardParameters ausklappen

» Werte fur Kffv und Kffa eingeben oder bei Bedarf &ndern

» AutoDetermination im Dropdwon-Menu FeedForwardParame-
terSource auswahlen

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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14.4 Filter Parametrization

14.4.1

14.4.2

14.4.3

14.4.4

BECKHOFF

Low Pass 1

Low Pass 2

Notch

Bypassed

Version: 1.2.0

Die Frequenz fd muss in der Einheit Hz eingegeben werden.

Die FilterParametrization_ APM4xxx_0000 kann fur jeden Movertyp
und Moverkopplung verwendet werden. Vier Filtertypen stehen Ih-
nen zur Auswahl:

Fir den Tiefpassfilter 1. Ordnung muss ein Wert fiir den Parameter
fd eingegeben werden. Die Ubrigen Parameter erfordern keine Ein-
gabe. Der Tiefpassfilter 1. Ordnung wird durch folgende Formel be-
rechnet:

1 _ 1
Gf(s) = m mit: = F

Fir den Tiefpassfilter 2. Ordnung missen Werte fir den Parameter
fd und Dd eingegeben werden. Die Uibrigen Parameter erfordern kei-
ne Eingabe. Der Tiefpassfilter 2. Ordnung wird durch folgende For-
mel berechnet:

Gp(s) =

1
- 2ne f

mit: T
t2es?+2D,t,*s +1

Fir den Notch-Filter missen Werte fur alle Parameter eingegeben
werden. Der Notch-Filter berechnet sich durch folgende Formel:

1
T 2nef

s>t?2+2D1,°s+1
s*t2+2D,;t,*s +1

Gf(s) = mit: T

Fir den Bypassed-Filter missen keine Werte eingegeben werden.
Wenn dieser Filtertyp gewahlt wird, ist der Filter inaktiv.
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14.45 Parameter festlegen

Solution Explorer -3 x
@E- o- K=

1] Solution TwinCAT Project!’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project!
4 @l svsTEm
A License
b @ Real-Time
4 B Tasks
[Z1 Job Task
£f= Routes
25 Type System
4 [{F] Tccom Objects
4 [{ Object1 (XPlanarProcessingUnit)
Object1 (XPlanarPart)
Object2 (¥PlanarMovementArea)
| Object3 (XPlanarMover)
bjectd (XPlanarMover)
] Object5 (XPlanarMover)

-

v v v

Object6 (XPlanarMover)

[# Object? (XPlanarMoverCoupling)

3 Object8 (XPlanarMoverParametrizationSet)
3 Objectd (XPlanarMoverParametrizationSet)
4 Object10 (XPlanarMoverParametrizationSet)

Object] (FilterParametrization APMdoc
b [ Object1! (XPlanarMoverParametrizationSet)

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

88—

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarMoverParametrizationSet) ausklap-

pen

» Doppelklick auf Object (FilterParametrization_APM-

4xxx_0000)

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

TF5890

Version: 1.2.0
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BECKHOFF

Object Context Parameter (int) Intefaces
Name Unit Type J P.. | Com... J
+ XAxisFilters 0 (Array Elements) > 0... Filterp...
+ | YAxisFilters 0 (Array Elements) R |o... [Fitterp...
+ | ZAxisFilters 0 (Array Elements) ;‘ 0... |Filter p...
+ AAxisFilters 0 (Array Elements) j 0... | Filter p...
+ VBA!I‘SF“(CIS 0 (Array Elements) ﬂ 0... |Filter p...
- CAxisFilters : e+ 0 (Array Elements) = 0. Filter p..

0 (Array Elements)
0 (Array Elements)
1 (Array Elements)
2 (Array Elements)
3 (Array Elements)

4 (Array Elements)

» Im Dropdown-Menu jeweils die Anzahl der Array Elements fir
die Achsen auswahlen

Fir jedes Array Element werden vier Eingabefelder und drei Drop-
down-Mendus zu einer Achse hinzugeflgt.

Mindestens ein Array Element erforderlich

Um Werte in ein Eingabefeld eintragen oder den Filtertyp im Drop-
down-Menu auswahlen zu kénnen, muss mindestens ein Array Ele-
ment im Dropdown-Menu der Achsen ausgewahlt worden sein. Oh-
ne ein Array Element stehen keine Eingabefelder und Dropdown-
Mentus zur Eingabe bereit.

Object  Cortext Parameter (ink) | intefaces
MName |Value ICS |Unit IType JP |Com... J
+ | XAxisFilters n i 0 (Array Elements) ﬂ 0... |Filter p...
+ | VaxisFitters n [~ 0(Amay Elements) | |0... [Fitter p...
+|zaxisFitters 1 [T~ o (amay Elements) | 0. | Filter p...
+ | AtuisFilters il [~ 0(Array Elements) =l 0... |Fitter p..
+ | BaxisFitters 1 ™ |0 (Armay Elements) =l 0... |Filter p...
|caxisFitters il [~ 1 (Armay Elements) =l 0... | Filter p...
0)4d 0.0 e |LREAL |Edge fr..
[01.Dd 0.0 LREAL Dampi...
[0Lfn 0.0 Hz Edge ...
{01Dn 00 Dampi...
[0].Location FeedbackOutput Filter I...
[0].ZTrafo Tustin : [Fit*sz..  Z-Tan..
[ E ' Filter t.

» Auf + eines AxisFilters klicken, um die Eingabefelder fur den Fil-
ter aufzurufen

» Art von Location, ZTrafo und Type aus den Dropdown-Menus
auswahlen

» Erforderliche Werte fur fd, Dd, fn und Dn eingeben, je nach aus-
gewahltem Filtertyp

Version: 1.2.0 TF5890 —89
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14.5 Inertia Parametrization

14.5.1

90—

Mover

Die Inertia Parametrierung wird als Gesamttragheit fir folgende Ob-
jekte definiert:

* Mover mit montiertem Werkzeug

* Moverkopplung, alle Submover mit Rahmen und eventuell mon-
tiertem Werkzeug

« Mover mit einer konstanten Nutzlast

Wenn keine Inertia Parametrierung zugewiesen wird oder diese Pa-
rametrierung einen Wert von Null hat, werden die standardmafigen
Inertia Parameter des jeweiligen Movertyps verwendet.

Die Tragheit der Nutzlast wird mit der Tragheit des Movers kombi-
niert. Dabei wird der Schwerpunkt der Zuladung in Bezug auf den
Sollwertursprung des Movers angegeben. Der Sollwertursprung ei-
nes Standardmovers befindet sich in der Mitte auf der Oberflache
des Movers. Die Achsen, Uber die die Tragheit definiert wird, mis-
sen parallel zu den Koordinatenachsen des Movers verlaufen.

Z
1 -------- I—»X
4
(
2 llll{l I—p X
Position |Erlauterung
1 Zuladung
2 Mover
o Sollwertursprung des Movers
o Schwerpunkt des Movers
o Schwerpunkt der Zuladung
TF5890 Version:1.2.0 ~ BECKHOFF
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14.5.2  Mover und montierte Werkzeug

BECKHOFF

Version: 1.2.0

Position

Erlauterung

Zuladung

Mover

Montiertes Werkzeug

Schwerpunkt der Grundtragheit

Schwerpunkt des Movers

LI IR e

Schwerpunkt der Zuladung

TF5890
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14.5.3  Parameter festlegen

Solution Explorer 1 x
@WE-|o-a|p-=

3] Solution ‘TwinCAT Project!’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project1
4 [l svsTEm
¥ License
b @ Real-Time
a4 B Tasks
[Z1 Job Task
5= Routes
¥% Type System
4 [E] TeCOM Objects
4 Object] (XPlanarProcessingUnit)
b Object! (XPlanarPart)
Object2 (XPlanarMovementArea)
Object3 (XPlanarMover)
Object4 (XPlanarMover)
&3] Object5 (XPlanarMover)
Object6 (XPlanarMover)
[ Object? (XPlanarMoverCoupling)
b @Object&(XP\anarMovErParametnzatlcmSetJ
b [Ell] Objectd (xPlanarMoverParametrizationSet)
b Object10 (XPlanarMoverParametrizationSet)
»
a

Object11 (XPlanarMoverParametrizationSet)
Object12 (XPlanarMoverParametrization Set)
[E] Object] (InertiaParametrization)

92—

Search Solution Explorer (Ctrl+ () P~

» Solution-Explorer > TcCOM Objects > Object (XPlanarProces-
singUnit) > Object (XPlanarMoverParametrizationSet) ausklap-
pen

» Doppelklick auf Object (InertiaParametrization)

Object Context Parameter (int) |ntefaces

MName Value ICS lUmt IType [P...l(om... ]
-| Basiclnertia 0... |Total I...

Mass 0.0 kg LREAL Mass

Ahxisinertia 0.0 kg*m*2 | LREAL A-Axis...
BAxisinertia 00 kg*m*2 | LREAL B-Axis ...
.CAxislnertia 0.0 kg*m*2 | LREAL C-Axis...
CentreOfMassX 0.0 mm LREAL X-dista...
CentreOfMassY 0.0 mm LREAL Y-dista...
CentreOfMassZ 0.0 mm LREAL Z-dista...

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Init) klicken

» Auf + von Basiclnertia klicken, um die Eingabefelder fur die Zula-
dungsparameter aufzurufen

» Gewicht der Zuladung Uber das Feld Mass eingeben

» Tragheitsparameter der Zuladung Uber die Felder AAxislnertia,
BAxislnertia und CAxislnertia eingeben

» Position des Zuladungsschwerpunkts tber die Felder CentreOf-
MassX, CentreOfMassY und CentreOfMassZ eingeben

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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15 SPS-Bibliotheken

15.1 TwinCAT 3 XPlanar Utility

Die TwinCAT 3 XPlanar Utility wird zusammen mit dem TF5890
Software Paket installiert. Die TwinCAT 3 XPlanar Utility ist eine
PLC-Bibliothek und wird zum Lesen oder Setzen von Parametern
des XPlanar Systems verwendet.

Die folgende Grafik zeigt den Aufbau der TwinCAT 3 XPlanar Utility:

FB_TcloXPlanarEnviroment
= Init()
= GetObjectName()

FB_McGroup FB_TcIoXPlanarRocessingUnit FB_McEnviroment FB_McMover
= Init() = Init() = Init() = Init() = Init()

= GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName()

FB_TcloXPlanarMovementArea FB_TcloPart FB_TcIoMover FB_TcloTile FB_TcIoMoverCoupling FB_TcloParametrizationSet

= Init() = Init() = Init() = Init() = Init() = Init()

= GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName()
= Init() = Init()
= GetObjectName() = GetObjectName()

FB_TcloGeneralParametrizationSet FB_TcIoControllerParametrizationSet [l FB_TcloObserverParametrizationSet FB_TcloInertiaParametrizationSet FB_TcIoFilterParametrizationSet
= Init() = Init() = Init() = Init() = Tnit()

= GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName() = GetObjectName()

BECKHOFF Version: 1.2.0 TF5890 —93
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15.1.1  Versionsstand iiberpriifen
Um die korrekte Funktion zu gewahrleisten, stellen Sie sicher, dass
die Major-Version und Minor-Version der Tc3_ XPlanarUtility und
des XPlanar-Treibers Ubereinstimmen. Die Tabelle zeigt beispielhaft
eine kompatible Konfiguration von Tc3_XPlanarUtility und XPlanar
Treiber:
Produkt Major Minor Revision Build
Tc3_XPlanarUtility 4 5 13 0
XPlanar TcCOM Objects 4 5 31 0
XPlanar Treiber

15.1.1.1  TcCOM-Objekte

Parameter Online

Projektmappen-Explorer S, W ]P b 4

& -8 &=

Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+ P =

£ Projektmappe "Dk wdFlasi ey
4 gl teuiPeasifolry
4 @ SYSTEM
é Lizenz
b @ Echtzeit
b B Tasks
gf= Routing
25 Type System
4 TcCOM Objekte

b |z MOTION
n i cpc

Objekt Contet Parameter (Init) | Parameter (Online) | Interfaces  Event Classes

Name Online

94—

Sie haben zwei Moglichkeiten den Versionsstand der TcCOM-Ob-
jekte zu Uberprifen:

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM > TcCOM Ob-
Jects ausklappen

» Doppelklick auf XPlanar

» Im Projektfenster auf den Reiter Parameter (Online) klicken
» General ausklappen
» Den Versionsstand von Driver Version Uberprifen

TF5890 Version: 1.2.0 BECKHOFF
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Projekt Objekte

Projektmappen-Explorer e X
A o-8 &=
Projektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+ =

FR Projektmappe "[oioui® lanarl iy
4 Gl Dok Pumarihiey

4 @ SYSTEM
¥ Lizenz
b @ Echtzeit
b [ Tasks
glg Routing

¥» Type System
4 [ TeCOM Objekte

b [l XPlanar

b [ mMoToN
n @ cpc

DokuXPlanarUtility + X

Oniine Objekte| Oniine anderbare Objekte  Class Factories

orciD [Name Version
£ ] 01010010 | XPlanar 4.5.31.0 (Current) v
01010020 Part1 4.5.31.0 (Current) v
01010180 Areal 4.531.0 (Current) v
010101C0 Moverd330_1 45310 (Current) v
01010100 Moverd330_2 45310 (Current) v
010101E0 Moverd330_3 4.5.31.0 (Current) v
B 05110010 Context!
05110010 Moverd330_1
05110020 Moverd330_2
05110030 Moverd330_3
05120010 XPlanar
05120020 Environment
08502000 Untitled1 Instance

e
15.1.1.2  Tc3_XPlanarUtility

Projektmappen-Explorer i SR RTTITLIrey Low B X
8 o-0 F=
rojektmappen-Explorer durchsuchen (Strg+a) Plvl

[ Projektmappe "D dfilorarl Bkt "
4 g obaPerad i
b @l SYSTEM
4 MOTION
4 SPS
4 [ Untitled1
4 =Z] Untitled1 Projekt

<3 Te2_Standard

<3 Tc2_System

«3 Te3_Module

<3 Te3_XPlanarUtility

3 DUTs
Ea o\le
X Bibliothek loschen | 7 Details 55 Platzhalter *9 Bibliotheksparameter... (i Biblitheksrepository = Zu
Name Nemensrau m  Effektive Vesion
# (B Tc2_Standard = Tc2_Standard, * (Beckhoff Automation GmbH) Te2_Standard 3.450
# (B Tc2_System = Tc2_System, * Geckhoff Automation Gnb) Te2_System 3640
* . Utity, 1.0.0.0 Beckhoff Automaton Gt wes 1000

4.5.13.0

BECKHOFF Version: 1.2.0

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SYSTEM ausklappen
» Doppelklick auf TcCOM Objects

» Im Projektfenster auf den Reiter Projects (Online) klicken
» 01010010 ausklappen
» Den Versionsstand Uberprifen

» Solution Explorer > TwinCAT Project > SPS > Untitled > Untitled
Project ausklappen

» Doppelklick auf References

» Im Bibliotheksverwalter Uberprifen, welche Version der
Tc3_XPlanarUtility verwendet wird
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15.1.2 Initialisierung

15.1.2.1  Beispiel-Code

VAR

Der Funktionsbaustein FB_TcloXPlanarEnvironment muss einmal
fur das XPlanar Projekt instanziiert werden, damit auf alle Parame-
ter der Processing Unit zugegriffen werden kann. Wenn im Projekt
die Visualisierung verwendet werden soll, muss zusatzlich der Funk-
tionsbaustein FB_XPlanarUltilityVisu eingerichtet werden.

Der Funktionsbaustein FB_TcloXPlanarEnvironment muss einmal
beim Start initialisiert werden, um Informationen Uber alle Objekte zu
sammeln. Optional kénnen die Statusbits Uberpruft werden, um ein
Feedback des Funktionsblocks zu erhalten. Nach der Initialisierung
kann auf alle mit dem XPlanarEnvironment unterlagerten Objekten
durch Aufruf der entsprechenden Methoden zugegriffen werden. Es
gibt keine zyklische Aktualisierung der Daten.

Neben der Verwendung des Funktionsblocks FB_TcloXPlanarEnvi-
ronment haben Sie die Moglichkeit, die Funktionsblocke der
Tc3 XPlanarUtility als Standalone-Variante zu verwenden. Jeder
Funktionsblock hat seine eigene Initialisierungsmethode, Sie kon-
nen diese Methode verwenden, um den Funktionsblock zu initialisie-
ren und den entsprechenden Funktionsblock als Standalone-Varian-
te zu verwenden.

Wenn FB_TcloXPlanarEnvironment die Eigenschaft Environment
der FB_XPlanarUtilityVisu zugewiesen wurde, muss die Methode
Cycle() zyklisch aufgerufen werden.

nStateInitEnvironment : INT;

fbXplanarEnvironment : FB_TcIoXPlanarEnvironment;

fbVisuXPlanarDiag : FB XPlanarUtilityVisu;

ipXpu : I TcIoXplanarProcessingUnit;
END_VAR

CASE nStatelInitEnvironment OF
0: // Init Xplanar Environment
IF fbXplanarEnvironment.Init (TRUE) THEN
fbXplanarEnvironment.Init (FALSE) ;

ipXpu := fbXplanarEnvironment.XpuTcIo(1l);
nStateInitEnvironment := nStateInitEnvironment + 1;
END IF

1: // Init Visu

fbVisuXPlanarDiag.Environment := fbXplanarEnvironment;
nStateInitEnvironment := nStateInitEnvironment + 1;
ELSE
fbVisuXPlanarDiag.Cycle();
END CASE

9% — TF5890

Version: 1.2.0
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Solution Explorer
comiE-o-d| k=
Search Solution Explorer (Ctrl )
7 Solution ‘Te3_XPlanarUtility_Examples’ (1 project)
4 Gl T3 xPlanarUtility_Examples
4 [l svsTEM
¥ License
b @ Real-Time
b B Tasks
gia Routes
H e Systemn
4 TcCOM Objects
4 [ xPranar
v @l partt
Bl Areat

B8 Moveraa30.1
Moverd330 2
B Movert330_3
& Moverd330.4
4 [ MOTION
4 @ ¥Plznar MC Project
4 B Axes

b
b
b
b

]

b

b [EF Moverd330.4
4 3w Groups

b XPlanar

b & Environment
b 3w Group3 (Planar Track)
b 3 Groupd (Planar Track)
b S Group$ (Planar Track)

T Tables
Objects
_‘i_lil_.f_
4 LC1

4 ZE PLCI Project
(3 External Types
4 | References

-3 System_VisuElemMeter
-3 System_Visulems
-0 System VisuElemsSpecialControls
<3 Systemn_VisuElemsWinControls
2 Systemn_VisuElem TextEditor
< system_visuinputs
-3 System_VisuNativeControl
-3 Te2_Standard
-0 Te2_System
-3 Te3_Module

LT

3 Add library X Delete library | 73 Details | [] Placeholders | (i Library repositary

Name Namespace

H-ofll System_VisuSlemTextEditor = VieuElemTex

trol, 3.5.13.0

Native o eCi
* (Bedkhaff Automation GmbH)

% +@ System Vi
+i8 Te2_Standard =Tc2_Standard,

Tec2_Standard
+-o40 Tc2 System =Tc2 System, * (Beckhoff Automation GmiH) Tc2_System
4+ Tc3_Module = Te3_Module, * (Beckhoff Automation GmbH) Te3_Module
* +@ Tc3 XPisnarUtiity = Tc3_XPlanarUtiity, * (Beckhoff Automation GmbH) Ted_yPlanarUtiity

Effective version
3.5.13.0
3.5.13.0
3.5.13.0

3.3.3.0

36.20

3.3.23.0

4.18.0

= 3 1y ark 4 L.8.0 (BeckbofF, Gm | Library Parameters Documentation
* L Base Parameters
#-2) CoE
# [ External Types Name
# Q me *# MaxProcessinglnits
+ -1 TcloXPlanarDriverFunctions ¥$ MaxTies
#.0) Version *® MaxTiesPerPart
# 1) visusizaton " MaxiPlanaroversPeripu
{&l GlobaTextuist *® MaxMovesParametrizabonSets
@ Param TcloXPlanarEnvironment P$ Maxhreas
"® MaParts
" MaxEtherCatMaster
9 MaxTracks
"$ MaxGroups
® MaxEnvironments
# MaxSubTies

Value (editable)
4

100

100

Comment

Mumber of XPlanar Movers used in this project

8 &

Maximum number of Areas used for one Part

wi=g8Bs8"

BECKHOFF Version: 1.2.0

Die Parameterliste Param_TcloXPlanarEnvironment muss an die
Konfiguration angepasst werden. Jeder einzelne Parameter muss
grélRer oder mindestens gleich der Konfiguration sein, um sicherzu-
stellen, dass die Initialisierung von FB_TcloXPlanarEnvironment er-

folgreich abgeschlossen werden kann.
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15.1.2.2 Initialisierung von Standalone-Funktionsblocken

Wenn FB_TcloXPlanarEnvironment nicht verwendet werden soll,
kann jeder untergeordnete Funktionsblock einzeln initialisiert wer-
den. Dafiir wird die OTCID des entsprechenden TcCOM-Objekts be-

notigt.
Solution Explorer - # x| p Solution Explorer > SYSTEM > TcCOM Objects > XPlanar aus-
co@mE-|o-a|m= klappen

Search Solution Explorer (Ctrl+d) P-

» Doppelklick auf einen Mover4330

[a] Solution Tk iPimssrindiay Fssvapber (1
A H_I Tk .'H-n.“l" |l-||.l|-\.
4 ) sysEMm
A License
b @ Real-Time
b ﬁ] Tasks
== Routes
I Type System
4 TeCOM Objects
4 [H xPiznar

b Bl Parti

o8 Moverd230 2
b [ Movers33n_3
b B Movera33na

[ aanmen
| ez PRrEe——rPe——— Sy ———— Projektfenster auf den Reiter Object klicken
= Ce—— » Wert bei Object Id ablesen
Object Name [ Share TMC Description
Type Name [ Auto Reload TMI/TMC
GUID: [BEC45175C8A2-4DCI-AASECECB75FBB741 ]
Class ld: [BEC45175.CA24DC3-ARSECECBTSFBETAT |
Class Factory: IT:k:XPIanar (Beckhoff Automation GmbH[TcloXPlanari4.5.31.0) I
TMI/TMC |C \Program Data\Beckhoff\ TwinCAT\3.1\Repository\Beckhoff Automati
Parent Id W] Keep Unrestored Link Info
Ink Sequence PSO v
VAR
nState : UDINT;
fbTcIoMoverStandalone : FB TcIoXPlanarMover;
END VAR

CASE nState OF
130: // Init stadalone fuction block
IF fbTcIoMoverStandalone.Init (TRUE,16#010101C0, 1) THEN
nState := nState + 1;
END IF

END CASE
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15.1.3  PLC-Zugriff

15.1.3.1 Call Chain

Mit der folgenden Call Chain haben Sie die Mdglichkeit auf die we-
sentlichen Parameter der XPlanar Objekte zuzugreifen. Eine Uber-
sicht zu den Parametern finden Sie im Kapitel ,Parameter®, [Sei-
te 107].

Environment

T — T R — ST
STcoTie 0.0 |
mmg”NCMover (n) cTcloMover

== TcloParSet (n)

McTrack (n)

McEnvironment (n)

McGroup (n)

McMover (n)

ontroller

15.1.3.2  Zugriff auf Parameter in der SPS

In Anlehnung an die Call Chain, kdnnen Sie mithilfe der subitem-
Methoden zum gewilnschten Objekt und Parameter navigieren. Der
Methodeneingang der subitem-Methoden kann als Index, fortlaufen-
de Nummer von 1 bis X, oder als OTCID des Objekts interpretiert
werden. Das folgende Beispiel zeigt, wie man auf das TcCOM-Ob-
jekt eines Movers zugreifen kann:

: // Read object name of mover 1 by index

sObjectNameIdx := ipXpu.TcIoMover (1) .GetObjectName () ;
nState := nState + 1;

: // Read object name of mover 1 by OTCID

sObjectNameOid := ipXpu.TcIoMover (16#010101C0) .GetObjectName () ;
nState := nState + 1;

Beide Aufrufe geben Mover4330 1 zurlck, da sie auf dasselbe Tc-
Com-Objekt zugreifen.
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Zusatzliche Hinweise fiir FB-TcIoXPlanarTile
Der unterschiedliche Aufbau der Kacheln AP4322 und APS42xx er-
fordert einen unterschiedlichen Zugriff auf die jeweiligen TcCOM-
Parameter. Der Funktionsbaustein FB_TcloXPlanarTile ist in einen
Abschnitt fir APS4322 und in einen Abschnitt fir APS42xx aufge-
teilt, in denen die entsprechenden Schnittstellen implementiert sind.

Common
(I_TcIoXPlanarTile)

= Init()

= GetObjectName()
= GetTileType()
= GetDcLinkVoltageAvailable()

Only Aps4322
(I_TcIoXPlanarTile_Aps4322)

Only Aps42xx

(I_TcIoXPlanarTile_Aps42xx)

= GetTimeToShutdown()
= GetPowerLimit()

= GetDrvTemperatureMax()
= GetDrvI2TLoadMax()
= SubTile(n)

SubTile(n)

FB_TcIoXPlanarSubTile

(I_TcIoXPlanarSubTile)

= [nit()

= GetObjectName()

= GetDrvTemperatureMax()
= GetDrvI2TLoadMax()

Symbol

Erlauterung

Symbol

Erlauterung

Zugriff Uber Eigenschaften

|

Zugriff Gber Methoden

100 —

Ein wesentlicher Unterschied zwischen den Kacheln APS4322 und
APS42xx besteht darin, dass die Kachel APS42xx bis zu drei Unter-
kacheln besitzen kann: FB_TcloXPlanarSubTile.

TF5890

Version: 1.2.0
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Zugriff auf Tclo-Parameter

Generell kann mit der SPS auf alle Tclo-Parameter am TcCOM-Ob-
jektserver zugegriffen werden. Das folgende Beispiel zeigt, wie man
die MoverParametrizationSet-OTCID eines Movers lesen/schreiben
kann. Der gezeigte SPS-Code stellt den Lesezugriff und Schreibzu-
griff auf diesen Tclo-Parameter dar.

Dieses Prinzip funktioniert fur alle Methoden und Parameter in glei-
cher Weise, entsprechend der Call Chain der Tc3_XPlanarUltility.

10: // Read object id of the parametrization set of mover 1

nParaSetOid :=

nState := nState + 1;

ipXpu.TcIoMover (1) .GetParameterizationSetId() ;

11: // Write object id of a parametrization set to mover 2

IF ipXpu.TcIoMover (2) .SetParameterizationSetId(nParaSet0id)

nState :=
END IF

nState + 1;

&3

- v
W o-a| s
Search Solution Explorer (Ctrl+ )

R] Solution ' S e

4 L T

wmm (1 project)

2 License
b @ Real-Time
b B Tasks
f Routes
¥3 Type System
4 TcCOM Objects
4 ﬂ XPlanar
> [l Part1
E Areal
b [ Moverd330_1
b & Mover4330_2
b [ Moverd33o_3
b [ Movers330.4
3 Object7 (XPlanarMoverParametrizationSet)
b = MOTION

ot o [T e e G i vt e

Nome Vooe Tonine TG Jom Towe

=l aonazzo =C
(4PM3000 0000 Gy tlementy
0000m001 I

=Toom0T

MoverType AoMa30

+ AccessonyDs 2P115000 0000
e '0000mon

01010180

TeloXPlan

e |

T

Parametrzatonset

BECKHOFF Version: 1.2.0

THEN

Beispiel Mover Parameter Set

Der Zugriff auf Tclo-Parameter wird beispielhaft am Auslesen des
MoverParametrizationSet-OTCID eines Movers gezeigt. Das Aufru-
fen der Init-Parameter erfolgt fir alle Tclo-Parameter auf die gleiche
Weise.

» Solution Explorer ausklappen
» Doppelklick auf SYSTEM

» Auf den Reiter Parameter (Init) klicken
» General ausklappen
» Wert fir ParametrizationSetld ablesen

TF5890 —101



SPS-Bibliotheken

Zugriff auf Scope-Parameter

Die Verwendung der Tc3 XPLanarUtility ermdglicht den Zugriff auf
alle Scope-Parameter des XPlanars. Das Aufrufen erfolgt fur alle
Scope-Parameter auf die gleiche Weise.

VAR
stOutputForce:MoverVector;

END VAR

20: // Read output force of mover 1 from scope data
stOutputForce := ipXpu.TcIoMover (1) .ScopeAdr.GetOutputForce()";
nState := nState + 1;

15.1.3.3  Beispiele flir hdufig verwendete Methoden

Fir den Zugriff auf verschiedene Parameter in der SPS bendtigen
Sie diese Aufrufe:

Start Mover Redetection (mover detection)

0: //Start mover redetection
ipXpu.SetStartMoverRedetection () ;
nState := nState +1;

Get Mover Detection Status (mover detection)

VAR
stMoverDetectionStatus:MoverDetectionStatus;
END_ VAR
50: // Read mover detection status
stMoverDetectionStatus := ipXpu.GetMoverDetectionStatus();
IF stMoverDetectionStatus = MoverDetectionStatus.DetectionSuccessful THEN
nState := nState + 1;
END IF

Get Mover Detection Infos (mover detection)

VAR
stMoverDetectionInfo:ST TcIoMoverDetectionInfos;
END VAR

60: // Read mover detection infos
stMoverDetectionInfo := ipXpu.GetMoverDetectionInfos();
IF stMoverDetectionInfo.TotalDetected = stMoverDetectionInfo.TotalDetected
AND stMoverDetectionInfo.APM4330Detected = stMoverDetectionInfo.APM4330Expected THEN
nState := nState + 1;
END IF

Mover Detection Setup (mover detection)

VAR
arMoverDetectionSetup:ARRAY[0..4] OF ST TcIoMoverDetectionSetup;
END VAR

2: // Adapt mover detection setup
// Set number of APM4330

arMoverDetectionSetup[0] .MoverType := XPlanarMoverType.APM4330;
arMoverDetectionSetup[0] .ExpectedCount := 4;

// Set number of APM4220

arMoverDetectionSetup[l] .MoverType := XPlanarMoverType.APM4220;
arMoverDetectionSetup[l] .ExpectedCount := 0;

// Set number of APM4221

arMoverDetectionSetup[2] .MoverType := XPlanarMoverType.APM4221;
arMoverDetectionSetup[2] .ExpectedCount := 0;

// Set number of APM4550

arMoverDetectionSetup[3] .MoverType := XPlanarMoverType.APM4550;
arMoverDetectionSetup[3] .ExpectedCount := 0;

ipXpu.SetMoverDetectionSetup (4, ADR (arMoverDetectionSetup)) ;
nState := nState - 1;

Set CoordMoverCommunicationCmd (mover identification)

10: // Start coordianted mover communication command
ipXpu.SetCoordMoverCommunicationCmd (CoordinatedMoverCommCommand. IdentifyAndAssignPossible) ;
nState := nState + 1;
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Get CoordMoverCommunicationStatus (mover identification)

VAR
stCoordMoverCommStatus:CoordinatedMoverCommStatus;
END VAR
11: // Check for identification in process
stCoordMoverCommStatus := ipXpu.GetCoordMoverCommStatus () ;
IF stCoordMoverCommStatus = CoordinatedMoverCommStatus.CommunicationInProcess THEN
nState := nState + 1;
END IF

12:

// Check result of mover identification

stCoordMoverCommStatus := ipXpu.GetCoordMoverCommStatus () ;
IF stCoordMoverCommStatus = CoordinatedMoverCommStatus.CommunicationSuccessful THEN
nState := 20;

ELSIF stCoordMoverCommStatus = CoordinatedMoverCommStatus.CommunicationFailed THEN
// Error: Identification failed
nState := 9990;

END IF

Get IdentifiedMoverBtn (mover identification)

723

// Check IdentifiedMoverBtn
sBtn := ipXpu.TcIoMover (l).GetIdentifiedMoverBtn();
nState := nState + 1;

Reading out a single Id-Bumper (mover identification)

70:

71:

723

Der Code zeigt beispielhaft, wie die Bumper-ID
APM9001-0000-4xxx eines einzelnen Movers ausgelesen werden
kann:

// Set mover communication command - start reading id-bumper

IF ipXpu.TcIoMover (1) .SetMoverCommunicationCommand (MoverCommunicationCommand.GetMoverBtn) THEN

nState := nState + 1;
END IF

// check status

stMoverCommunicationStatus := ipXpu.TcIoMover (1) .GetCommunicationStatus();

IF stMoverCommunicationStatus = MoverCommunicationStatus.CommunicationSuccessful THEN
nState := nState + 1;

END IF

// Check IdentifiedMoverBtn
sBtn := ipXpu.TcIoMover (l).GetIdentifiedMoverBtn();
nState := nState + 1;

Switch Controllers on/off

80:

// Switch contoller on/off
stTcIoControllersOn.x := TRUE;

stTcIoControllersOn.y := TRUE;
stTcIoControllersOn.z := FALSE;
stTcIoControllersOn.a := TRUE;
stTcIoControllersOn.b := TRUE;
stTcIoControllersOn.c := TRUE;

IF ipXpu.TcIoMover (1) .SetControllersOn (stTcIoControllersOn) THEN
nState := nState + 1;
END IF

Leaving Movement Area

90:

// Leave MovementArea

stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.MovementAreaOID := 0; // Set to 0 to remove a mover
stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.x := 0;
stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.y := 0;
stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.C := 0;

IF ipXpu.TcIoMover (1) .SetMovementArea XYC (stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC) THEN
nState := nState + 1;
END IF
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Enter Movement Area

91: // Enter MovementArea

stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.MovementAreaOID := 16#01010020; // Set to OTCID of Part-
Object

stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.x := 120; // approximate x-position

stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.y := 120; // approximate y-position

stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC.Positions.C := 0; // approximate c-position

IF ipXpu.TcIoMover (1) .SetMovementArea XYC (stEnterOrLeaveMovementareaParameters XYC) THEN
nState := nState + 1;
END IF

Get IsDcLinkVoltageAvailable (Aps4322/Aps42xx)

100: // Get "IsDcLinkVoltageAvailable"
bDcLinkVoltageAvailable := ipXpu.TcIoTile(l,1).GetDcLinkAvailable();
nState := nState + 1;

Get TileType (Aps4322/Aps42xx)

110: // Get Tiletype
stTileType := ipXpu.TcIoTile(l,1).GetTileType()
nState := nState + 1;

Get GetDrvTemperatureMax (only APS42xx)

110: // Get highest temperature of this tile - only available for Aps42xx tiles!
stApsd2xxDrvInfo := ipXpu.TcIoTile(l,1).Aps42xx.GetDrvTemperatureMax () ;
stAps42xxDrvInfo.fValue; // Temperature in Deg
stAps42xxDrvInfo.nSubTileIndex; // Index of the sub-tile with the highest temperature
stAps42xxDrvInfo.eSensorLocation; // Sensor location on the sub-tile --> north, south,
nState := nState + 1;

Read CoE-Data , General”

140: // Read CoE-Data "General" from Aps4322/Aps42xx tiles

sCoE_Btn := ipXpu.TcIoTile(1l,1).CoE General.GetCoeBtn();
sCoE_DeviceName := ipXpu.TcIoTile(l,1).CoE General.GetDeviceName () ;
//

10 coo

// Go on like this with all relevant CoE-data

nState := nState + 1;

Read CoE-Data “Diag Data”

150: // Read CoE-Data "Diag Data" from Aps4322 tiles

fTileTemperatureNorth := ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE DiagData.GetTemperatureNorth();
fTileTemperatureEast := ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE_DiagData.GetTemperatureEast () ;
fTileTemperatureSouth = ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE DiagData.GetTemperatureSouth ()
fTileTemperatureWest := ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE DiagData.GetTemperatureWest ()
fTileTemperatureCenter := ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE DiagData.GetTemperatureCenter();
//

//

// Go on like this with all relevant CoE-data

nState := nState + 1;
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15.1.3.4 Veraltete Funktionen

Auslesen der CoE-Parameter

Diese Funktion ist veraltet und sollte nicht verwendet werden.

Aktualisierung eines CoE-Objekts

Die Tc3_XPlanarUtility koordiniert den Zugriff auf CoE-Daten, um
Kommunikationsfehler zu vermeiden. Sie kénnen immer nur die Da-
ten eines CoE-Objekts aktualisieren. Parallelzugriffe auf Module in-
nerhalb eines EtherCAT-Masters sind nicht zulassig. Diese Art von
Funktionsblécken und Methoden diirfen nicht in For-Schleifen oder
ahnlichem verwendet werden.

[

30: // Update CoE Data - DONT USE IN FOR-LOOP !!!
IF ipXpu.TcIoTile(l,1) .Aps4322.CoE.DiagData.Update () THEN
fTempl :=ipXpu.TcIoTile(l,1) .Aps4322.CoE.DiagData.TemperatureCenter;
nState := nState + 1;
END IF

Zugriff auf alle Daten des CoE-Objekts

Diese Funktion ist veraltet und sollte nicht verwendet werden.

Mit der Update-Methode wird immer das gesamte CoE-Objekt aus-
gelesen. Wenn beispielsweise alle Temperaturen ausgelesen wer-
den sollen, kann das gesamte Objekt mit der Eigenschaft All zur
Verfugung gestellt werden.

31: // Update CoE Data - DO NOT USE IN FOR-LOOP !!!
IF ipXpu.TcIoTile(1l,1) .Aps4322.CoE.DiagData.Update () THEN

stCoeDriveDiagData := ipXpu.TcIoTile(l,1).Aps4322.CoE.Diagbata.All;
nState := nState + 1;
END IF
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15.1.4  Visualisierung

HINWEIS

Visualisierung nur zur Unterstiitzung wiahrend des Program-

mierens

Die Visualisierung dient nur zur Unterstitzung wahrend des Pro-
grammierens eines XPlanar Systems und kann nicht zur Visuali-
sierung in der Anlagenbedienoberflache genutzt werden.

15.1.4.1  Visualisierung zu einem Projekt hinzuftigen

Toolbox

4| Te3_XPlanarUtility
h  Pointer
o MoverStatus_Sub

PartDiag_Sub

SingleTileDiag_Sub
Tile_Sub
TileDiag_Sub

VI_NumberHollow
VI_NumberSub
VI_NumberSubMover
™ VI_PartDiag
“&  VI_TileDiag
2% VI_XPlanarDiagnosis
*=  VI_XPlanarXPU

> VisuDialogs

106 —

» Toolbox > Tc3_XPlanarUltility ausklappen
» Mit gedriickter Maustaste VI_XPlanar_Diagnostics in das Pro-

jektfenster Visualization ziehen

visuatzation” » [

BECKHOFF XPlanar Utility

Overview

Home Areas

Parts Tiles Movers  Tracks  Groups

Tiles

Tracks

Number

Movers

Functions Settings

Die Visualisierung wird im Projektfenster Visualization dargestellt.
» Bei Bedarf die Visualisierung fiir bessere Bedienbarkeit vergro-

Bern

» Bei Bedarf die Visualisierung im Projektfenster positionieren

TF5890
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15.1.5 Parameter

15.1.5.1

15.1.5.1.1

FB_TcIoXPlanarEnvironment

Methode

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

Init

BOOL

BOOL

Initialisierung

GetXpuOids

BOOL

Aktualisiert die Objekt-ID-
Liste und die Anzahl der Pla-
nar Groups, die Uber
P_XpuOids oder P_Xpu-
Count abgerufen werden
kann.

GetEnvironmentOids |-

BOOL

Aktualisiert die Objekt-ID-
Liste und die Anzahl der Pla-
nar Groups, die Uber P_En-
vironmentQOids oder P_Envi-
ronmentCount abgerufen
werden kann.

GetGroupOids

BOOL

Aktualisiert die Objekt-ID-
Liste und die Anzahl der Pla-
nar Groups, die Uber die
P_GroupOids oder
P_GroupCount abgerufen
werden kann.

GetTrackOids

BOOL

Aktualisiert die Objekt-1D-
Liste und die Anzahl der Pla-
nar Tracks, die Uber die Ei-
genschaft P_TrackOids oder
P_TrackCount abgerufen
werden kann.

Subitem

TcloXpu

|_TcloXPlanarPro-
cessingUnit

UDINT

Wahlt eine Xpu fir den wei-
teren Betrieb durch Eingabe
der Nummer oder OTCID
dieser Xpu aus.

McEvironment

|_McPlanarEnviro-
nement

UDINT

Wahlt eine planare Umge-
bung fur den weiteren Be-
trieb durch Eingabe der
Nummer oder OTCID dieser
Umgebung aus.

McGroup

|_McPlanarGroup

UDINT

Wahlt eine Planar Group fir
weitere Operationen durch
Eingabe der Nummer oder
OTCID dieser Group aus.

McTrack

|_McPlanarTrack

UDINT

Wahlt einen Planar Track flr
weitere Operationen durch
Eingabe der Nummer oder
OTCID des Tracks aus.

McMover

|_McPlanarMover

UDINT

Wabhlt einen Planar Mover
fur weitere Operationen
durch Eingabe der Nummer
oder OTCID des Mover aus.

BECKHOFF
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15.1.5.1.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_XpuCount - UDINT - Gibt die Anzahl der Xpus zu-
ruck.
P_XpuOids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID-Liste der
ARRAY [1..Pa- Xpus zurtck.

ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-
ProcessingUnits] OF
OTCID

ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Ma-
XEnvironments] OF
OTCID

P_Environment- - UDINT - Gibt die Anzahl der Planar

Count Environments zurlck.

P_EnvironmentOids |- REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID-Liste des
ARRAY [1..Pa- Planar Environments zurlck.

ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-
Groups] OF OTCID

P_GroupCount - UDINT - Gibt die Anzahl der Planar
Groups zurtick.
P_GroupOids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID-Liste des
ARRAY [1..Pa- Planar Groups zurtck.

P_TrackCount

UDINT

Gibt die Anzahl der Planar
Tracks zurtck.

P_TrackOids

REFERENCE TO
ARRAY [1..Pa-
ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-
Tracks] OF OTCID

Gibt die Objekt ID-Liste der
Planar Tracks zurick.

P_MoverCount

UDINT

Gibt die Anzahl der Planar
Mover zurtick.

P_MoverQids

REFERENCE TO
ARRAY [1..Pa-
ram_TcloXPlana-
rEnviron-
ment.MaxMcPlanar-
Movers] OF OTCID

Gibt die Objekt ID-Liste des
Planar Movers zurlck.

108 —
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15.1.5.2  FB_TcloXPlanarProceesingUnit - I_TcIoXPlanarProcessingUnit

15.1.5.2.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetOperationMode |General XPlanarOperation- |- Gibt die ausgewahlte Be-

Mode triebsart wieder.

GetEtherCatMaster- |General OTCID — Gibt die ID der EtherCAT

SyncTaskObjectld Master Syncro Aufgabe
zurick.

GetDetectionMode |MoverDetection DetectionMode — Gibt den Detection Modus
zurick.

SetDetectionMode MoverDetection BOOL DetectionMode |Stellt den Detection Modus
fir die nachste Mover De-
tection ein.

SetStartMoverRede- |MoverDetection BOOL — Startet die Mover-Detecti-

tection on.

SetMoverDetection- |MoverDetection BOOL UNIT, PVOID |Stellt das Mover Detection

Setup Setup basierend auf der
Anzahl und Adresse einer
Reihe von Mover Detecti-
on Setups ein.

SetCoordMoverCom- [MoverDetection BOOL Coordinated-  |Startet die Mover-Detecti-

municationCmd MoverComm- |on basierend auf dem aus-

Command gewahlten Kommunikati-

onsbefehl zur Detection
der Mover.

15.1.5.2.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetDriverVersion ProcessingUnit STRING - Gibt die XPlanar Treiber
Version als STRING zu-
rick.

GetTaskCount ProcessingUnit UDNIT - Gibt die Anzahl der konfi-
gurierten Tasks zurtick.

GetTaskOid ProcessingUnit BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
Liste aller konfigurierten
Tasks. Auf die Liste kann
Uber die Eigenschaft
P_TaskOids zugegriffen
werden.

GetPartCount Parts UDNIT — Gibt die Anzahl der konfi-
gurierten Parts zurick.

GetPartOid Parts BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
Liste aller konfigurierten
Tasks. Auf die Liste kann
Uber die Eigenschaft
P_PartOids zugegriffen
werden.

GetTileCount Tiles UDNIT — Gibt die Anzahl der konfi-
gurierten Tiles zurtick.

GetTileOid Tiles BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
Liste aller konfigurierten
Tasks. Auf die Liste kann
Uber die Eigenschaft P_Ti-
leOids zugegriffen werden.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetMovementArea- |MovementAreas UDNIT - Gibt die Anzahl der konfi-
Count gurierten Movement Areas
zurlck.
GetMovementArea- |MovementAreas BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
Oid Liste aller konfigurierten
Tasks. Auf die Liste kann
Uber die Eigenschaft
P_MovermentAreaOids
zugegriffen werden.
GetMoverCount Mover UDNIT - Gibt die Anzahl aller Mover
zurlck.
GetMoverQOids Mover BOOL - Aktualisiert die Objekt ID
aller Mover.
GetAmbiguouslyDe- [Mover UDNIT - Gibt die Anzahl der nicht
tectedMoverCount eindeutig erkannten Mover
zurlck.
GetAmbiguouslyDe- |Mover REFERENCE TO - Gibt die Informationen der
tectedMover DetectedMoverinfo nicht eindeutig erkannten
Mover zurlck.
GetMoverDetection- |Mover REFERENCE TO - Gibt die Informationen der
Infos ST_TcloMoverDetec- erkannten Mover zurlck.
tionInfos
GetMoverDetection- [Mover REFERENCE TO - Gibt den aktuellen Status
Status MoverDetectionSta- der Mover Detection zu-
tus ruck.
GetCoordMover- Mover REFERENCE TO - Gibt den aktuellen Status
CommStatus CoordinatedMover- der Mover Detection zu-
CommStatus rick.
GetCoordMoverCom-|Mover DWORD - Gibt die Fehler ID der letz-
municationErrorld ten fehlerhaften Mover De-
tection zurtck.
GetMoverCoupling- [MoverCouplings UDINT - Gibt die Anzahl aller Mo-
Count verkopplungen zurick.
(Starr gekoppelte Mover)
GetMoverCoupling- |MoverCouplings BOOL - Aktualisiert die Objekt ID
Oids aller Moverkopplungen.
(Starr gekoppelte Mover)
GetProcessingLines- |ProcessingLines UINT - Gibt die Anzahl der Pro-
Count cessing Lines zurick.
GetProcessingLine- [ProcessinglLines BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
Oids Liste aller Processing Li-
nes. Auf die Liste kann
Uber die Eigenschaft
P_ProcessingLineQids zu-
gegriffen werden.
GetParametrizati- ParametrizationSets |UINT - Gibt die Anzahl der Para-
onSetCount metersets zurlick.
GetParametrizati- ParametrizationSets |BOOL - Aktualisiert die Objekt ID-
onSetOids Liste aller Parametersets.

Auf die Liste kann Uber die
Eigenschaft P_Parametri-
zationSetOids zugegriffen
werden.

10—
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Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

Init

Initializing

BOOL

BOOL

Initialisiert zu Xpu.

InitNc3

Initializing

BOOL

BOOL

Initialisiert die Mc_Mover
Objekte. Diese Methode
wird einmal in der Init()-
Methode aufgerufen. Die
Methode sollte nur separat
wiederholt werden, wenn
sich die Reihenfolge der
Mover gedndert hat. Die
Verlinkung zwischen
Tclo_XPlanarMover und
Mc_XPlanarMover kann
nach einer Mover ldentifi-
cation geandert werden.

Subitems

TcloMover

|_TcloXPlanarMover

UDINT

Wahlt einen Tclo-Mover
fur den weiteren Betrieb
durch Eingabe der Num-
mer oder OTCID des aus-
gewahlten Tclo-Movers
aus.

TcloMoverCoupling

|_TcloXPlanarMover-
Coupling

UDINT

Wabhlt eine Tclo-Mover-
kopplung flr den weiteren
Betrieb durch Eingabe der
Nummer oder OTCID der
ausgewahlten Tclo-Mover-
kopplung aus.

McMover

|_MCPlanarMover

UDINT

Wahlt einen Mc Mover fir

den weiteren Betrieb durch
Eingabe der Nummer oder
OTCID des Mc Mover aus.

TcloMovementArea

|_TcloXPlanarMove-
mentArea

UDINT

Wahlt eine MovementArea
fir den weiteren Betrieb
durch Eingabe der Num-
mer oder OTCID der aus-
gewahlten MovementArea
aus.

TcloPart

|_TcloXPlanarPart

UDINT

Wahlt einen Part flr den
weiteren Betrieb durch
Eingabe der Nummer oder
OTCID des ausgewahlten
Parts aus.

TcloParaSet

|_TcloMoverParame-
trizationSet

UDINT

Wahlt ein Parameter Set
fur den weiteren Betrieb
durch Eingabe der Num-
mer oder OTCID des aus-
gewahlten Parameter Sets
aus.

TcloTile

|_TcloXPlanarTile

UDINT, UDINT

Wahlt ein Tile fir den wei-
teren Betrieb durch Einga-
be der Nummer oder OT-
CID des ausgewahlten Ti-
les aus.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

CoETile - |_Aps4322Drive UDINT, UDINT [Wahlt ein Tile fur den wei-
teren Betrieb (Zugriff auf
den CoE-Parameter des
APS4322) durch Eingabe
der Nummern des Part
und des Tiles oder OTCID
des ausgewahlten Tiles
aus.

15.1.5.2.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_MoverCoupling- |- REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID aller Mo-

Oids ARRAY [0..Pa- verkopplungen zurlck (Starr

ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-
MoversPerXpu] of
OTCID

gekoppelte Mover).

ram_TcloXPlana-
rEnvironment.MaxTi-
lesPerPart] of OT-
CID

P_MoverQids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID aller Mo-
ARRAY [0..Pa- ver zuruck.
ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-

MoversPerXpu] of
OTCID

P_PartOids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID aller Parts
ARRAY [0..Pa- zurlck.
ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-

Parts] of OTCID

P_TaskOids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID aller
ARRAY [1..12] of Tasks zurtick.

OTCID

P_TileOids - REFERENCE TO |- Gibt die Objekt ID aller Tiles
ARRAY [0..Pa- pro Part zurtick.

P_MovementArea-
Oids

REFERENCE TO
ARRAY [0..Pa-
ram_TcloXPlana-
rEnvironment.MaxA-
reas]

Gibt die Objekt ID aller Mo-
vementAreas zurlick.

P_Parametrization-
SetOids

REFERENCE TO
ARRAY [0..Pa-
ram_TcloXPlana-
rEnvironment.Max-
MoverParametrizati-
onSets]

Gibt die Objekt ID aller Para-
meter Sets zurlick.

12—
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15.1.5.3  FB_TcIoXPlanarMovementArea - I_TcloXPlanarMovementArea

15.1.5.3.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(31) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetlsIncludedinMo- |- BOOL - Gibt die Information zu-

verDetection ruck, dass diese Area in
die Mover Detection einbe-
zogen ist.

GetPartConfigurati- |- PartConfiguration UINT Gibt die Konfiguration des

ons Parts basierend auf einem
Index zurtck.

15.1.5.3.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetDetectedMover- |- UDINT - Gibt die Anzahl erkannter

Count Mover in dieser Area zu-
rick.

GetDetectedMoverin-|— ST_TcloDetectedMo- |Int Gibt die Information Gber

fo

verinfo

einen Mover in dieser Area
basierend auf einem Index
zurick.

GetMoverCount - UDINT — Gibt die aktuelle Anzahl
der Mover in dieser Area
zuruck.

GetPartCount - UDINT - Gibt die Anzahl der Parts
in dieser Area zuruck.
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15.1.5.4 FB_TcIoXPlanarMover - I_TcIoXPlanarMover

15.1.5.4.1 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCOM-Objekts zurlick.

GetlpMcMover - |_McPlanarMover - Gibt die Schnittstelle des
verknupften NC-Mover-
Objekts zurick.

GetAccessoryld General MoverAccessorylD |- Gibt die konfigurierte Ac-
cessoire-ID dieses Movers
zurtck.

GetAccessoryld- General UDINT - Gibt die Anzahl der konfi-

Count gurierten Accessoire-IDs
zurick, die fur diesen Mo-
ver konfiguriert sind.

GetBTN General STRING(13) - Gibt die BTN dieses Mo-
vers zurlck.

GetMoverType General XPlanarMoverType |- Gibt den Movertyp zurtck.

GetMoverParametri- |General OTCID - Gibt das Parameter Set

zationSetld zurlick, das fir diesen Mo-
ver konfiguriert ist.

GetTaskOid General OTCID - Gibt die Task Objekt ID
dieses Movers zurtick.

SetMoverParametri- |General BOOL OTCID Legt eine neue Parameter

zationSetOid Set Objekt ID fur diesen
Mover fest.

SetTaskOid General BOOL OTCID Legt eine neue Task Ob-
jekt ID fir diesen Mover
fest.

GetPayloadlnertia Payload ST_TcloPayload - Gibt die Nutzlasttragheit
dieses Movers zurtick.

GetPayloadPro- Payload ST_TcloPayloadPro- (- Gibt die Tragheitsprodukte

ductsOflnertia ductsOflnertia der Nutzlast dieses Mo-
vers zurlck.

SetPayloadInertia Payload BOOL ST_TcloPay- |[Legt die Nutzlasttragheit

load dieses Movers fest.

SetPayloadPro- Payload BOOL ST TcloPay- |Legt die Tragheitsprodukte

ductsOflnertia loadProductsO- |der Nutzlast dieses Mo-

flnertia vers fest.

GetSimulationMode- |SimulationMode REFERENCE TO Si- |- Gibt die Startposition des

StartPosition mulationModeStart- Movers im Simulationsmo-

Position dus zurick.

GetForceLimitMax  [ForceLimits REFERENCE TO - Gibt das maximale Kraft-

Force6D limit dieses Movers zuruck.
GetForceLimitMin ForceLimits REFERENCE TO - Gibt das minimale Kraft-
Force6D limit dieses Movers zurtick.

SetForceLimitMax ForceLimits BOOL Force6D Legt das maximale Kraft-
limit dieses Movers fest.

SetForceLimitMin ForceLimits BOOL Force6D Legt das minimale Kraft-
limit dieses Movers fest.

GetControllersOn Controller ST_TcloController- |- Gibt den Status des Con-

sOn

trollers dieses Movers zu-
rick.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
SetControllersOn Controller BOOL ST_TcloCon- |Legt den Status des Con-
trollersOn trollers fiir diesen Mover
fest.
SetMovementArea |Methods BOOL EnterOrLeave- |Legt die MovementArea
MovementArea-|Parameter dieses Movers
Parameters fest.
SetMoverCommuni- [Communication BOOL MoverCommu- |Legt den Mover-Kommuni-
cationCommand nicationCom-  |kationsbefehl fur diesen
mand Mover fest.
GetPositionOffset Position Offset MoverVector - Gibt das aktuelle Positi-
onsoffset dieses Movers
zuruck.
SetPositionOffset Position Offset BOOL MoverVector |Legt ein Positionsoffset fur
diesen Mover fest.
15.1.5.4.2 Methode - Parameter (Online)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetActualPositions |- MoverPositionInfo - Gibt die Positionsinformati-
on dieses Movers zurlick.
GetNcMoverOid - OTCID - Gibt die Objekt ID des ver-
linkten NC-Mover Objekts
zurlck.
GetNcPartOid - OTCID - Gibt die Objekt ID der NC-
Part Objekt ID zurtck.
GetBumperHwVersi- [Communication STRING(13) - Gibt die Hardwareversion
on des montierten ID-Bum-
pers zurlick. Die ID-Kom-
munikation muss zuerst
ausgelost werden.
GetCommeErrorld Communication DWORD - Gibt die ID des Fehlers der
zuletzt ausgeldsten ID-
Kommunikation zuriick.
GetSignalToNoise- |[Communication LREAL - Gibt das Signal-Rausch-
Ration Verhaltnis der zuletzt aus-
geldsten ID-Kommunikati-
on zuriick.
GetCommunication- |Communication MoverCommunicati- |— Gibt den Kommunikations-
Status onStatus status des Movers zurtick.
GetCurrentCommuni-|{Communication UDINT - Gibt die Anzahl der Kom-
cationAttempt munikationsversuche der
zuletzt ausgel6sten ID-
Kommunikation zurick.
GetFileTransferPro- |Communication UDINT - Gibt den Fortschritt der ak-
gress tuellen Dateilibertragung
zurick - nur fir Firmware-
Updates des Movers.
GetFirmwareVersion |{Communication MoverFirmwareVersi-|— Gibt die Firmware-Version
on des montierten Bumpers
zurlck. Die ID-Kommuni-
kation muss zuerst ausge-
|6st werden.
GetldentifiedBum- Communication STRING(13) - Gibt die zuletzt erkannte
perBtn BTN des montierten Bum-
pers zurlick. Die ID-Kom-
munikation muss zuerst
ausgelost werden.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetldentifiedMover- |Communication STRING(13) - Gibt die zuletzt erkannte

Btn BTN des Movers zurick.
Die ID-Kommunikation
muss zuerst ausgelost
werden.

15.1.5.4.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

ScopeAdr - |_XPlanarMoverSco- |- Gibt den Zugriff auf die

peAdr Scope-Schnittstelle dieses

Movers zuruck.

15.1.5.4.4  1_TcloXPlanarMoverScopeAdr

15.1.5.4.4.1 Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetActualPosition

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die aktuelle Position
aus den Scope-Daten zu-
ruck.

GetActualVelocity

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die aktuelle Ge-
schwindigkeit aus den
Scope-Daten zurtick.

GetActualAccelerati-
on

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die aktuelle Beschleu-
nigung aus den Scope-Da-
ten zurtick.

GetlnternalPosition-
Setpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die interpolierten Po-
sitionssollwerte aus den
Scope-Daten zurtick.

GetlnternalVelocity-
Setpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die interpolierten Ge-
schwindigkeitssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.

GetlnternalAccelera-
tionSetpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die interpolierten Be-
schleunigungssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.

GetExternalPositi-
onSetpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die externen Positi-
onssollwerte aus den Sco-
pe-Daten zurick.

GetExternalVelocity-
Setpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die externen Ge-
schwindigkeitssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.

GetExternalAccelera-
tionSetpoints

POINTER TO Mover-
Vector

Gibt die externen Be-
schleunigungssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
rick.

GetForceLimit - POINTER TO For- |- Gibt das aktuelle Kraftlimit
ce6D aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetForceLimitAdap- |- POINTER TO LREAL |- Gibt den aktuellen Anpas-
tionFactor sungsfaktor fir das Kraft-

limit aus den Scope-Daten
zurlck.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetLimitedOutput- |- POINTER TO Mover- |- Gibt die begrenzte Aus-
Forces Vector gangskraft aus den Scope-
Daten zurlck.
GetMovementarea- |- POINTER TO OTCID |- Gibt die MovementArea
OID Objekt ID aus den Scope-
Daten zurick.
GetNcDcTimeStamp |- POINTER TO ULINT |- Gibt den NC-DC-Zeitstem-
pel aus den Scope-Daten
zurlck.
GetOutputForces - POINTER TO Mover- |- Gibt die Ausgangskraft aus
Vector den Scope-Daten zuriick.
GetPartOID - POINTER TO OTCID |- Gibt die Objekt ID des
Parts aus den Scope-Da-
ten zurlck.
GetPositionError - POINTER TO Mover- |- Gibt den Positionsfehler
Vector aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetPositionOnCur- |- POINTER TO Positi- |- Gibt den Part basierend
rentPart on2D_LREAL auf der XY-Position der
Scope-Daten zuriick.
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15.1.5.5  FB_TcloXPlanarMoverCoupling - I_TcIoXPlanarMoverCoupling

15.1.5.5.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetMoverParametri- |General OTCID - Gibt das Parameter Set

zationSetld zurlick, das fur diesen Mo-
ver konfiguriert ist.

SetMoverParametri- |General BOOL OTCID Legt eine neue Parameter

zationSetOid Set Objekt ID fur diesen
Mover fest.

GetPayloadlnertia Payload ST_TcloPayload - Gibt die Nutzlasttragheit
dieses Movers zuruck.

GetPayloadPro- Payload ST_TcloPayloadPro- (— Gibt die Tragheitsprodukte

ductsOflnertia ductsOflnertia der Nutzlast dieses Mo-
vers zurlck.

SetPayloadInertia Payload BOOL ST_TcloPay- |[Legt die Nutzlasttragheit

load dieses Movers fest.

SetPayloadPro- Payload BOOL ST _TcloPay- |Legt die Tragheitsprodukte

ductsOflnertia loadProductsO- |der Nutzlast dieses Mo-

flnertia vers fest.

GetForcelLimitMax Force Limits REFERENCE TO - Gibt das maximale Kraft-

Force6D limit dieses Movers zurtick.

GetForceLimitMin Force Limits REFERENCE TO - Gibt das minimale Kraft-

Force6D limit dieses Movers zurtck.

SetForceLimitMax Force Limits BOOL Force6D Legt das maximale Kraft-
limit dieses Movers fest.

SetForceLimitMin Force Limits BOOL Force6D Legt das minimale Kraft-
limit dieses Movers fest.

GetControllersOn Controller ST_TcloController- |- Gibt den Status des Con-

sOn trollers dieses Movers zu-
ruck.

SetControllersOn Controller BOOL ST _TcloCon- |Legt den Status des Con-

trollersOn trollers fiir diesen Mover
fest.

GetPositionOffset PositionOffset MoverVector - Gibt das aktuelle Positi-
onsoffset dieses Movers
zurlck.

SetPositionOffset PositionOffset BOOL MoverVector |Legt ein Positionsoffset fur
diesen Mover fest.

15.1.5.5.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetActualPositions

MoverPositionInfo

Gibt die Positionsinformati-
on dieses Movers zurlick.

GetNcMoverOid - OTCID - Gibt die Objekt ID des ver-
linkten NC-Mover Objekts
zuruck.

GetSubMoverCount |— UDINT - Gibt die Anzahl der Sub-
Mover zurtick.

GetSubMoverOids |- BOOL — Liest alle Sub-Mover Ob-

jekt IDs.
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15.1.5.5.3  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_SubMoverQids - REFERENCE TO Ar- |- Gibt die Object ID aller
ray [0.. Param_Tcl- Sub-Mover zurick.
oXPlanarEnviron-
ment.MaxMover-
sPerXpu] OF OTCID
ScopeAdr - |_XPlanarMover- - Gibt den Zugriff auf die
CouplingScopeAdr Scope-Schnittstelle dieser
Moverkopplung zurtck.
15.1.5.5.4 I_TcloXPlanarMoverCouplingScopeAdr
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetActualPosition - POINTER TO Mover- |- Gibt die aktuelle Position
Vector aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetActualVelocity - POINTER TO Mover- |- Gibt die aktuelle Ge-
Vector schwindigkeit aus den
Scope-Daten zuriick.
GetActualAccelerati- |- POINTER TO Mover- |- Gibt die aktuelle Beschleu-
on Vector nigung aus den Scope-Da-
ten zurlck.
GetInternalPosition- |- POINTER TO Mover- |- Gibt die interpolierten Soll-
Setpoints Vector werte aus den Scope-Da-
ten zurlck.
GetlnternalVelocity- |- POINTER TO Mover- |- Gibt die interpolierten Ge-
Setpoints Vector schwindigkeitssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetlnternalAccelera- |— POINTER TO Mover- |- Gibt die interpolierten Be-
tionSetpoints Vector schleunigungssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetExternalPositi- - POINTER TO Mover- |- Gibt die externen Positi-
onSetpoints Vector onssollwerte aus den Sco-
pe-Daten zurlick.
GetExternalVelocity- |— POINTER TO Mover- |- Gibt die externen Ge-
Setpoints Vector schwindigkeitssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetExternalAccelera- |[— POINTER TO Mover- |- Gibt die externen Be-
tionSetpoints Vector schleunigungssollwerte
aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetForceLimit - POINTER TO For- |- Gibt das aktuelle Kraftlimit
ce6D aus den Scope-Daten zu-
ruck.
GetForceLimitAdap- |- POINTER TO LREAL |- Gibt den aktuellen Anpas-
tionFactor sungsfaktor fir das Kraft-
limit aus den Scope-Daten
zurlck.
GetLimitedOutput- |- POINTER TO Mover- |- Gibt die begrenzte Aus-
Forces Vector gangskraft aus den Scope-
Daten zurick.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetMovementarea- |- POINTER TO OTCID |- Gibt die MovementArea
OID Objekt ID aus den Scope-
Daten zurick.
GetNcDcTimeStamp |- POINTER TO ULINT |- Gibt den NC DC-Zeitstem-
pel aus den Scope-Daten
zurlick
GetOutputForces - POINTER TO Mover- |- Gibt die Ausgangskraft aus
Vector den Scope-Daten zuriick.
GetPartOID - POINTER TO OTCID |- Gibt die Part Objekt ID aus
den Scope-Daten zuriick.
GetPositionError - POINTER TO Mover- |- Gibt den Positionsfehler
Vector aus den Scope-Daten zu-
rick.
GetPositionOnCur- |- POINTER TO Positi- |- Gibt den Part basierend
rentPart on2D_LREAL auf der XY-Position der
Scope-Daten zurtick.
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15.1.5.6  FB_TcIoXPlanarPart - I_TcIoXPlanarPart
15.1.5.6.1 Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(31) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetActivelndex - UINT — Gibt den aktiven Index die-
ses Parts zurlick.
GetCoeControlWord |- UINT - Gibt das Coe-Steuerwort
des Parts zurick.
GetPositions - PartConfiguration - Gibt die auf dem Part ba-
sierende XY-Position zu-
rack.
SetStartMoverRede- |- BOOL — Lost die Mover Erkenn-
tection nung fur diesen Part aus.
15.1.5.6.2 Methode - Parameter (Online)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetCoeStatusWord |- UINT - Gibt das CoE-Statuswort
dieses Parts zurick.
GetMoverDetection- |— REFERENCE TO - Gibt die Informationen zur
Infos PartMoverDetection- teilbasierten Mover Detec-
Infos tion zuriick, basierend auf
dem Part.
GetMoverDetecti- - MoverDetectionSta- |- Gibt den Status der Mover
onStatus tus Detection zurlick, basie-
rend auf dem Part.
GetTileCount - UDINT — Gibt die Anzahl der Tiles
des Parts zurick.
GetTileObjectlds - OTCID UINT Gibt die Objekt ID eines
bestimmten Tiles des
Parts zurlick. Verwenden
Sie die Eingabe als Index
der angeforderten Objekt
ID.
Subitems
TileCoe - |_Aps4322Drive UINT Gibt die Coe-Schnittstelle
des Tiles unter Verwen-
dung des Eingabeparame-
ters als Index zurlick.
TileTclo - |_TcloXPlanarTile UINT Gibt die Schnittstelle des
Tiles unter Verwendung
des Eingabeparameters
als Index zurlck.
15.1.5.6.3  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_TileOids - REFERENCE TO Ar- |- Gibt die Objekt ID aller Ti-
ray [0...Param_Tcl- les des Parts zuriick.
oXPlanarEnviron-
ment.MaxTilesPer-
Part] OF OTCID
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15.1.5.7 FB_TcIoXPlanarTile - I_TcIoXPlanarTile

15.1.5.7.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(31) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetTaskOid - OTCID - Gibt die Objekt ID der
Task fur dieses Tile zu-
rick.

GetTilePositionOn- |- ST_TcloTilePositio- |- Gibt die Position des Tiles

Part nOnPart zurlck, basierend auf dem
Part.

15.1.5.7.2 Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetActDcLinkVoltage |- UINT - Gibt die aktuelle Zwischen-
kreisspannung des Tiles
zurlck.

GetPowerSupplyCur- |- INT - Gibt die Stromstarke der

rent Stromversorgung des Tiles
zuruck.

GetCoeTimeToShut- |- UDINT - Gibt den Zeit-bis-zum-Ab-

down schalten-Parameter des
Tiles zurtick.

GetDriveOid - OTCID - Gibt die Objekt ID des An-
triebs des Tiles zurick.

GetDriveStatusWord |- UINT - Gibt das Statuswort des
Antriebs des Tiles zurlck.

GetFeedbackOid - OTCID - Gibt die Objekt ID des
Feedbacks des Tiles zu-
rick.

GetNetld - AMSNETID - Gibt die AMSNETID des
Tiles zurtck.

GetObservedTile- - LREAL - Gibt die beobachtete Leis-

Power tung des Tiles zurlck.

GetPowerLimit - LREAL - Gibt die Leistungsgrenze
des Tiles zurtick.

GetPowerOverLimit- (- LREAL - Gibt den Power-over-Limit-

Factor Faktor des Tiles zurlick.

GetSlaveAdr - UINT - Gibt die Slave-Adresse
des Tiles zurick.

GetTileType - TileTyp - Gibt den Type des Tiles
zurtck.
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15.1.5.8 FB_TcIoXPlanarMoverParametrizationSet — I_TcIoXPlanarMoverParametrizationSet
15.1.5.8.1 Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetControllerParam- |— OTCID - Gibt die Objekt ID des
Oid Steuerungsparameters
des Mover Parameter Sets
zurlck.
GetFilterParamOid |- OTCID - Gibt die Objekt ID der
Filterparameter des Mover
Parameter Sets zuriick.
GetGeneralParam- |- OTCID - Gibt die Objekt ID der all-
Oid gemeinen Parametrisie-
rung des Mover Parameter
Sets zurlck.
GetlnertiaParamOid |- OTCID - Gibt die Objekt ID der
Tragheitsparametrisierung
des Mover Parameter Sets
zurlck.
GetObserverParam- |- OTCID - Gibt die Objekt ID der Be-
Oid obachtungsparameter des
Mover Parameter Sets zu-
ruck.
15.1.5.8.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Controller - |_TcloControllerPara-|— Gibt die Schnittstelle der
metrization Steuerungsparameter zu-
ruck.
Filter - |_TcloFilterParame- |- Gibt die Schnittstelle der
trization Filterparameter zurtck.
General - |_TcloGeneralPara- |- Gibt die Schnittstelle der
metrization allgemeinen Parameter zu-
ruck.
Inertia - |_TclolnertiaParame- |— Gibt die Schnittstelle der
trization Tragheitsparametrisierung
zurick.
Observer - |_TcloObserverPara- |— Gibt die Schnittstelle der
metrization Beobachtungsparameter
zurlck.
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15.1.5.9 FB_TcIoControllerParametrization - I-TcloControllerParametrization

15.1.5.9.1 Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetAAxisFeedFor- |- REFERENCE TO - Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters RotationalFeedFor- ter der A-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurlick.
GetBAxisFeedFor- |- REFERENCE TO — Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters RotationalFeedFor- ter der B-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurlick.
GetCAxisFeedFor- |- REFERENCE TO - Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters RotationalFeedFor- ter der C-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurlick.
SetAAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO Rotational- |ter des A-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
SetBAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO Rotational- |ter des B-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
SetCAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO Rotational- |ter des C-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
GetAAxisPIDT1Para- |- REFERENCE TO - Gibt die PIDT1 Parameter
meters Rotational AxisPID- der A-Achse des Parame-
T1Parameters ter Sets zuriick.
GetBAxisPIDT1Para- |— REFERENCE TO — Gibt die PIDT1 Parameter
meters Rotational AxisPID- der B-Achse des Parame-
T1Parameters ter Sets zurlick.
GetCAxisPIDT1Para- |- REFERENCE TO - Gibt die PIDT1 Parameter
meters RotationalAxisPID- der C-Achse des Parame-
T1Parameters ter Sets zurlick.
SetAAxisPIDT1Para- |- BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO Rotational- |der A-Achse des Parame-
AxisPIDT1Pa- |ter Sets fest.
rameters
SetBAxisPIDT1Para- |- BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO Rotational- |der B-Achse des Parame-
AxisPIDT1Pa- |ter Sets fest.
rameters
SetCAxisPIDT1Para- |- BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO Rotational- |der C-Achse des Parame-
AxisPIDT1Pa- |ter Sets fest.
rameters
GetXAxisFeedFor- |- REFERENCE TO Li- |- Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters niarAxisFeedFor- ter der X-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurlick.
GetYAxisFeedFor- |- REFERENCE TO Li- |- Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters niarAxisFeedFor- ter der Y-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurilick.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetZAxisFeedFor- |- REFERENCE TO Li- |- Gibt die Vorsteuerparame-
wardParameters niarAxisFeedFor- ter der Z-Achse des Para-
wardParameters meter Sets zurlick.
SetXAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO LinearAxis- |ter der X-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
SetYAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO LinearAxis- |ter der Y-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
SetZAxisFeedFor- |- BOOL REFERENCE |Legt die Vorsteuerparame-
wardParameters TO LinearAxis- |ter der Z-Achse des Para-
FeedForward- |meter Sets fest.
Parameters
SetXAxisPIDT1Para- |- BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO LinearAxi- |der X-Achse des Parame-
sPIDT1Para- |ter Sets fest.
meters
SetYAxisPIDT1Para- |- BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO LinearAxi- |der Y-Achse des Parame-
sPIDT1Para- |ter Sets fest.
meters
SetZAxisPIDT1Para- |— BOOL REFERENCE |Legt die PIDT1 Parameter
meters TO LinearAxi- |der Z-Achse des Parame-
sPIDT1Para- |ter Sets fest.
meters
15.1.5.9.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_GetObjectld - OTCID — Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zurilick.
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15.1.5.10  FB_TcloFilterParametrization - I-TcloFilterParametrization

15.1.5.10.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

Init -

BOOL

BOOL

Initialisierung

GetObjectName -

STRING(20)

Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

SetAAxisFilters -

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fur die A-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.

SetBAxisFilters -

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fur die B-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.

SetCAxisFilters -

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fur die C-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.

SetXAxisFilters -

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fur die X-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.
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Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

SetYAxisFilters

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fir die Y-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.

SetZAxisFilters

BOOL

UINT; PVOID

Legt die Filterparameter
fir die Z-Achse des Para-
meter Sets fest.

Verwenden Sie den UINT
als Index und den PVOID
als Adresse einer lokalen
Variablen, die in das Filter-
parameter Set geschrie-
ben werden soll.

15.1.5.10.2  Eigenschaften

Parameter

Gruppe

Return Type

Input Type

Erlauterung

P_GetObijectld

OTCID

Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zuriick.
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15.1.5.11  FB_TcloGeneralParametrization — I-TcloGeneralParametrization

15.1.5.11.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetBrakeAccelerati- |— LREAL - Gibt die Bremsbeschleuni-

on gung zuruck.

GetDefaultSetpoint- |- LREAL — Gibt die Standard-Sollwert-

CycleTime Zykluszeit zurlck.

GetDisablingForce- |- LREAL - Gibt die Dekremente der

Decrement Abschaltkraft pro Zyklus
zuruck.

GetDisablingTime - LREAL - Gibt die Zeit zurlick, die
der Mover zum Abschalten
hat.

GetEnablingForceln- |- LREAL - Gibt die Inkremente der

crement Freigabekraft pro Zyklus
zurUck.

GetEnablingTime - LREAL - Gibt die Zeit zuriick, die
der Mover zur Freigabe
hat.

SetDisablingForce- |- BOOL LREAL Legt die Dekremente der

Decrement Abschaltkraft pro Zyklus
fest.

SetDisablingTime - BOOL LREAL Legt die Zeit fest, die der
Mover zum Abschalten
hat.

SetEnablingForceln- (- BOOL LREAL Legt die Inkremente der

crement Freigabekraft pro Zyklus
fest.

SetEnablingTime - BOOL LREAL Legt die Zeit fest, die der
Mover zur Freigabe hat.

GetPositionRefe- - PositionReference- |- Gibt den aktuellen Positi-

renceMode Mode onsreferenzmodus zurlck.

GetPositionRefe- - LREAL - Gibt die aktuelle Positions-

renceZOffset offset-Referenz fur die
Z-Achse zuruick.

GetSetpointinterpola- [— Setpointinterpolation (- Gibt den aktuellen Modus

tion der Sollwertinterpolation
zurlck.

SetPositionRefe- - BOOL PositionRefe- |Legt den aktuellen Positi-

renceMode renceMode onsreferenzmodus fest.

SetPositionRefe- - BOOL LREAL Legt die aktuelle Positions-

renceZOffset offset-Referenz fur die
Z-Achse fest.

SetSetpointinterpola- [— BOOL Setpointinter-  |Legt den aktuellen Modus

tion polation der Sollwertinterpolation
fest.

SetBrakeAccelerati- |- BOOL LREAL Legt die Bremsbeschleuni-

on gung fest.

SetDefaultSetpoint- |- BOOL LREAL Legt die Standard-Soll-

CycleTime wert-Zykluszeit fest.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetZPosAtEnable - LREAL - Gibt die Z-Position zurtick,
die der Mover bei der Frei-
gabe zu erreichen ver-
sucht.

SetZPosAtEnable - BOOL LREAL Legt die Z-Position fest,
die der Mover bei Freigabe
zu erreichen versucht.

15.1.5.11.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_GetObijectld - OTCID - Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zurilick.
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15.1.5.12  FB_TclolnertiaParametrization — I_TcloInertiaParametrization
15.1.5.12.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetBasiclnertia - ST_TcloPayload - Gibt die Basistragheit zu-
rick
GetProductsOflner- |- ST_TcloPayloadPro- (— Gibt das Produkt der Trag-
tiaParameters ductsOflnertia heit zurdck.
SetBasiclnertia - BOOL ST _TcloPay- |Legt die Grundtragheit
load fest.
SetProductsOflner- |- BOOL ST TcloPay- |Legt die Tragheitsprodukte
tiaParameters loadProductsO- |der Zuladung fest.
flnertia
15.1.5.12.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_GetObjectld - OTCID - Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zurtck.
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15.1.5.13  FB_TcloObserverParametrization —I_TcIloObserverParametrization
15.1.5.13.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namens dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetAAxisObserver- |- REFERENCE TO - Gibt die Beobachtungspa-
Parameters RotationalAxisObser- rameter der A-Achse zu-
verParameters rick.
GetBAxisObserver- |- REFERENCE TO - Gibt die Beobachtungspa-
Parameters RotationalAxisObser- rameter der B-Achse zu-
verParameters rick.
GetCAxisObserver- |- REFERENCE TO - Gibt die Beobachtungspa-
Parameters RotationalAxisObser- rameter der C-Achse zu-
verParameters rick.
GetXAxisObserver- |- REFERENCE TO Li- |- Gibt die Beobachtungspa-
Parameters nearAxisObserverPa- rameter der X-Achse zu-
rameters rick.
GetYAxisObserver- |- REFERENCE TO Li- |- Gibt die Beobachtungspa-
Parameters nearAxisObserverPa- rameter der Y-Achse zu-
rameters rack.
GetZAxisObserver- |- REFERENCE TO Li- - Gibt die Beobachtungspa-
Parameters nearAxisObserverPa- rameter der Z-Achse zu-
rameters rick.
SetAAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO Rotational- |rameter der A-Achse fest.
AxisObserver-
Parameters
SetBAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO Rotational- |rameter der B-Achse fest.
AxisObserver-
Parameters
SetCAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO Rotational- |rameter der C-Achse fest.
AxisObserver-
Parameters
SetXAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO LinearA- rameter der X-Achse fest.
xisObserverPa-
rameters
SetYAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO LinearA- rameter der Y-Achse fest.
xisObserverPa-
rameters
SetZAxisObserver- |- BOOL REFERENCE |Legt die Beobachtungspa-
Parameters TO LinearA- rameter der Z-Achse fest.
xisObserverPa-
rameters
15.1.5.13.2  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_GetObijectld

OTCID

Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zurlck.
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15.1.5.14  FB_McPlanarGroup - I_McPlanarGroup

15.1.5.14.1 Methode

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetGroupState - MC_PLA- - Gibt den Status dieser

NAR_STATE Gruppe zurlck.

GetObjectCount - UDINT - Gibt die Anzahl der Objek-
te dieser Gruppe zurtick.

15.1.5.14.2  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_GetObjectld - OTCID - Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zuriick.
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15.1.5.15 FB_McPlanarMover - I_McPlanarMover

15.1.5.15.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init General BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName General STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetCCoodinateMo- |General LREAL - Gibt die Modulo-Toleranz

duloTolerance der C-Achse zurtick.

GetCCoodinateMo- |General LREAL - Gibt den Modulus fur die

dulus C-Achse zuruck.

GetMoverHeight General LREAL - Gibt die Hohe des Movers
zuruck.

GetMoverWidth General LREAL - Gibt die Breite des Movers
zuruck.

GetlnitialPosition Simulation MoverVector - Gibt die Ausgangsposition
des Movers zurtick.

GetSimulationMode [Simulation BOOL - Gibt den Simulationsmo-
dus des Movers zurlck.

GetMaximalAccelera-|Maximum Dynamics |MoverVector - Gibt die maximale Be-

tion schleunigung des Movers
zurick.

GetMaximalDecele- |[Maximum Dynamics |MoverVector - Gibt die maximale Verzo-

ration gerung des Movers zu-
ruck.

GetMaximalVelocity |[Maximum Dynamics |MoverVector - Gibt die maximale Ge-
schwindigkeit des Movers
zurlck.

GetMaximalJerk Maximum Dynamics |[MoverVector - Gibt den maximalen Ruck
des Movers zurtick.

GetMaximumDyna- [Maximum Dynamics |DynamicLimits1D - Gibt die maximale Dyna-

micA mik fur die A-Achse zu-
ruck.

GetMaximumDyna-  [Maximum Dynamics |DynamicLimits1D - Gibt die maximale Dyna-

micB mik fur die B-Achse zu-
ruck.

GetMaximumDyna- |Maximum Dynamics |DynamicLimits1D - Gibt die maximale Dyna-

micC mik fur die C-Achse zu-
ruck.

GetMaximumDyna- [Maximum Dynamics |DynamicLimits1D - Gibt die maximale Dyna-

micXY mik fur die X-Achse und
Y-Achse zuruck.

GetMaximumDyna- [Maximum Dynamics |DynamicLimits1D - Gibt die maximale Dyna-

micZ mik fir die Z-Achse zu-
ruck.

GetDefaultAccelerati- |Default Dynamics MoverVector - Gibt die Standardbe-

on schleunigung des Movers
zuruck.

GetDefaultDecelera- |Default Dynamics MoverVector - Gibt die Standardverzdge-

tion rung des Movers zuriick.

GetDefaultVelocity  |Default Dynamics MoverVector - Gibt die Standardge-
schwindigkeit des Movers
zuruck.

GetDefaultJerk Default Dynamics MoverVector - Gibt den Standardruck des
Movers zurtck.
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Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetDefaultDynamicA |Default Dynamics DynamicLimits1D - Gibt die Standarddynamik
fur die A-Achse zurick.
GetDefaultDynamicB [Default Dynamics DynamicLimits1D - Gibt die Standarddynamik
fur die B-Achse zurlck.
GetDefaultDynamicC [Default Dynamics DynamicLimits1D - Gibt die Standarddynamik
fur die C-Achse zuriick.
GetDefaultDyna- Default Dynamics DynamicLimits1D - Gibt die Standarddynamik
micXY fur die X-Achse und
Y-Achse zurtick.
GetDefaultDynamicZ |Default Dynamics DynamicLimits1D - Gibt die Standarddynamik
fur die Z-Achse zurtick.
GetMaximumLagFil- [Monitoring MoverVector - Gibt die maximale Verzo-
terTime gerungsfilterzeit zurlck.
GetMaximumPosi-  [Monitoring MoverVector - Gibt den maximalen Wert
tionLagValue der Positionsverzdgerung
zurUck.
GetPositionLagMoni- [Monitoring BOOL - Gibt die aktivierte Uberwa-
toringEnabled chung der Positionsverzo-
gerung zurlck.
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15.1.5.15.2  Methode - Parameter (Online)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetCommandMode |- MC_PLANAR_MO- |- Gibt den Befehlsmodus
VER_COM- des Movers zurlick.
MAND_MODE

GetExternalSetposi- |- MC_EXTER- - Gibt den Modus der exter-

tionMode NAL_SET POSITI- nen Sollposition des Mover
ON_MODE zurtck.

GetGroupOid - OTCID - Gibt die Gruppe zuriick, zu
der der Mover gehort.

GetMoverState - MC_PLA- - Gibt den aktuellen Status

NAR_STATE des Movers zurtick.

GetPosition - MoverVector - Gibt die aktuelle Position
des Movers zurlck.

GetPositionOnTrack |- ST_MCMoverSetPo- (- Gibt die Mover-on-Track-

sOnTrack Informationen des Mover
zurtck.

GetTcloMoverQid - OTCID - Gibt die Objekt ID des ver-
linkten Tclo-Movers zu-
ruck.

15.1.5.15.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_GetObijectld - OTCID - Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zuriick.
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15.1.5.16  FB_McPlanarTrack —I_McPlanarTrack
15.1.5.16.1  Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
Init - BOOL BOOL Initialisierung
GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Namen dieses
TcCom-Objekts zuriick.
GetCheckCollision- |- BOOL - Gibt den Kollision-mit-ei-
AgainstStaticObjects nem-statischen-Objekt-Pa-
rameter zuruck.
GetCollisionRan- - LREAL - Gibt den Kollisionsabstand
geAtEnd am Ende des Tracks zu-
ruck.
GetCollisionRan- - LREAL - Gibt den Kollisionsabstand
geAtStart am Anfang des Tracks zu-
ruck.
GetCollisionRange- |- MC_PLA- - Gibt den Kollisionsab-
Mode NAR_TRACK COL- standsmodus des Tracks
LISION_RAN- zuriick.
GE_MODE
GetMaximalMover- |- LREAL - Gibt die maximale Hohe
Height der Mover des Tracks zu-
ruck.
GetMaximalMover- |- LREAL - Gibt die maximale Mover-
Width breite der Mover des
Tracks zurtck.
15.1.5.16.2 Methode - Parameter (Init)
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
GetGroupOid - OTCID - Gibt die Objekt ID der
Gruppe zurlick, zu der der
Track gehort.
GetMoverCountOn- |- UDINT - Gibt die Anzahl der Mover
Track des Tracks zurtick.
GetMovingMover- - UDINT - Glbt die Anzahl der Mover
Count zuriick, die sich auf dem
Track bewegen oder sich
entlang des Tracks befin-
den.
GetOperationMode |- MC_PLA- - Gibt die aktuelle Betriebs-
NAR_TRACK_ OPE- art des Tracks zurtick.
RATION_MODE
GetTrackLength - LREAL - Gibt die Gesamtlange des
Tracks zurlck.
GetTrackState - MC_PLA- - Gibt den Status des
NAR_STATE Tracks zurick.
15.1.5.16.3  Eigenschaften
Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung
P_GetObjectld - OTCID - Gibt die Objekt ID dieses
TcCom-Objekts zuriick.
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15.1.5.17  FB_McPlanarEnvironment - I_McPlanarEnvironment

15.1.5.17.1  Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

Init - BOOL BOOL Initialisierung

GetObjectName - STRING(20) - Gibt den Names dieses
TcCom-Objekts zuriick.

GetXPlanarXpuOid |- OTCID - Gibt die Objekt ID der
XPlanar Processing Unit
zurlck, die zu dieser Um-
gebung verlinkt ist.

15.1.5.17.2 Methode - Parameter (Init)

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

GetBoundaryEle- - UDINT - Gibt die Anzahl der Ran-

mentCount der in dieser Umgebung
zurlck.

GetGroupOid - OTCID - Gibt die Objekt ID der
Gruppe zurtick, die zu die-
ser Umgebung hinzugeflgt
sind.

GetStatorCount - UDINT - Gibt die Anzahl der Stato-
ren in dieser Umgebung
zuruck.

15.1.5.17.3  Eigenschaften

Parameter Gruppe Return Type Input Type Erlauterung

P_GetObjectld

OTCID

Gibt die Objekt ID des Tc-
Com-Objekts zuriick.
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