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BEGKHOFF Vorwort

1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

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

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

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

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

Disclaimer

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

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

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

Marken

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

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

Patente

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

EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702

mit den entsprechenden Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

—
EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

Sicherheitsbestimmungen

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

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Symbole

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

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

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

Verletzungsgefahr!

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

A VORSICHT

Schadigung von Personen!

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

HINWEIS

Schadigung von Umwelt oder Geréaten

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

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

(e}
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1.3 Hinweise zur Informationssicherheit

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

Zusatzlich sollten die Empfehlungen von Beckhoff zu entsprechenden Schutzmalinahmen beachtet werden.
Weiterflhrende Informationen Uber Informationssicherheit und Industrial Security finden Sie in unserem
https://www.beckhoff.de/secguide.

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

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

System Version: 1.1 7
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2 TwinCAT Ubersicht

TwinCAT System ist das Verbindungselement zwischen Windows NT und TwinCAT. Vom TwinCAT System
wird beispielsweise der TwinCAT Start wahrend des Systemstarts von Windows NT durchgeflihrt, oder
TwinCAT wird beim Herunterfahren von Windows NT sicher gestoppt. Des Weiteren werden alle Zugriffe der
TwinCAT Server auf Windows NT Dienste von TwinCAT System ausgefiihrt. Das TwinCAT System besteht
aus dem TwinCAT System Service und dem TwinCAT System Control.

Begriffe:

TwinCAT - The Windows Control and Automation Technology
ADS - Automation Device Specification

AMS - Automation Message Specification

TwinCAT System Service

TwinCAT System Control

TwinCAT System Service

Der TwinCAT System Service arbeitet als Windows NT Dienst im lokalen Systemkonto. So wird der
TwinCAT System Service von Windows NT gestartet, bevor sich ein Benutzer eingeloggt hat. Als
Aktivitatszeichen blendet der TwinCAT System Service sein Icon in die Taskbar des Desktops ein. Zusatzlich
wird Uber die Farbe des Icons der Zustand des TwinCAT Systems angezeigt.

Farbe des Icons:

Rot:

TwinCAT ist gestoppt.

Blau:

.

TwinCAT ist im Konfig Modus.

Gelb:

TwinCAT wird gestartet.

Griin:

Abb. 1: TcSyst3

TwinCAT ist gestartet.
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Der TwinCAT System Service ist in erster Linie verantwortlich fir den Start bzw. Stop des TwinCAT
Laufzeitsystems. Er |adt alle konfigurierten Server und initialisiert diese beim TwinCAT Systemstart.

Mit einem Mausklick (links oder rechts) auf das Icon oder der Tastenkombination <ALT-+> wird das
Kontextmeni des System Service angezeigt.

TwinCAT System Control
Mit TwinCAT System Control wird das TwinCAT Laufzeitsystem parametriert.

Folgende Einstellungen kdnnen vorgenommen werden:
* Hinzufiigen von TwinCAT Servern
» Parametrieren des TwinCAT Systemstarts
» Konfiguration von Remoteverbindungen
» Parametrieren des Message Routers
» Parametrieren der PLC-Laufzeitsysteme

System Version: 1.1 9
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3 TwinCAT und Windows NT

TwinCAT Taskausfiihrung und Windows Ausfiihrungszeit

Im folgenden Beispiel wird die Regelung der Taskausfuhrungszeit von TwinCAT und die Ausfihrungszeit
von Windows NT basierenden Betriebssystemen dargestellt:

Die folgende Grafik gibt ein Beispiel flr die Ausfiihrungszeiten wieder.

Task with cycle time 2 ms:

i CFU Uzage/Limi
execution of task - i w
read inputs ',,J

wirite outputs
execytion of NT

L¥]
e,
L

tin ms (TwinCAT
base time 1 ms)

Die Ausfuhrungszeit von NT beginnt, wenn die Taskausfuhrung beendet ist, jedoch spatestens nach der
Halfte der Zeit (50 %). Falls die Taskausfuhrung mehr Zeit, als die eingestellten 50 % bendtigt, wird sie zu
Gunsten von Windows NT unterbrochen, und im nachsten Zyklus zu Ende gefuhrt. Wird in einem Zyklus
keine Task ausgefiihrt, kann die Rechenzeit zu 100 % von Windows NT genutzt werden.

TwinCAT Taskausfiihrung und Windows Ausfiihrungszeit unter beriicksichtigung verschiedener
Taskprioritdten

Im folgenden Beispiel wird die Regelung der Taskausfihrung unter Berlcksichtigung verschiedener
Prioritdten und der Ausfihrungszeit von Windows NT basierten Betriebssystemen illustriert

Die folgende Grafik gibt ein Beispiel fir die Ausfiihrungszeiten wieder.
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Execution and /O of task? (cycle ime 1 ms, priority high)
Execution and /0 of task? (cycle ime 2 ms, priority low)

. CPU UsageLimit

Execution of MT 2
0nx S0% 100 %
j J

50 %

tin ms (TwinCAT
base time 1 ms)

Die hoherpriore Task1 wird mit jedem Zyklus ausgefihrt. Die verbleibende Zeit zur Taskausfihrung wird vom

Task2 (niedere Prioritat) genutzt. Die Ausfliihrungszeit von Windows NT betragt in jedem Zyklus konstante
50 %.

System Version: 1.1 11
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4 TwinCAT Connectivity-Eigenschaften

In dieser Beckhoff Information System Rubrik ist das Thema "Connectivity" zusammengefasst. Es ist
gegliedert in folgenden Teile:

TwinCAT ADS Referenz

ADS Einfiihrung / Ubersicht

Der erste Teil ist eine Einfiihrung in die Beckhoff ADS-Welt. ADS steht flr "Automation Device Specification"
und beschreibt eine gerate- und Feldbus-unabhangige Schnittstelle. Diese Schnittstelle ist von Beckhoff
spezifiziert worden, das Protokoll ist detailliert offengelegt und dokumentiert.

Far die Microsoft Windows Betriebssysteme (NT / Windows 2000 / XP / Vista /... und CE) stehen kostenlose
ADS-Komponenten (ADS-OCX / DLL / NET / ...) zur Integration in Compiler bzw.Tools fiir eigene
Anwendungen zur Verfligung.

Die ADS-Komponenten werden mit dem TwinCAT-System installiert und befinden sich im Verzeichnis "..
\TwinCAT\Ads Api".

Alternativ sind die ADS-Komponenten (Ausnahme: ADS-OCX, diese ist dem TwinCAT Basissystem
zugehorig) in dem kostenlosen Supplement-Produkt "TwinCAT ADS Communication Library"
zusammengefaldt.

TwinCAT ADS Device Dokumentation

Ubersicht ADS Gerate und deren Dienste

ADS beschreibt das Interface und den Nachrichtenaustausch zwischen Objekten. In diesem Teil werden die
ADS-Server beschrieben:

Beispiel: Welche ADS-Server stehen zur Verfugung und sind per ADS erreichbar, um welche Dienste
auszufihren?

Fernwartung / Ferndiagnose

Ubersicht Fernwartung

Das Thema Fernwartung ist umfangreich, in diesem Teil werden verschiedenen Varianten vorgestellt:
* Reine IT Lésungen (Standard Betriebssystemfunktionen oder Lésungen von Drittanbietern)

TwinCAT-Netzwerk-Fahigkeiten im lokalen LAN bzw. globalen WAN und in komplett Microsoft-
basierenden oder heterogenen Netzen

* Fernzugriffe per Modem

» Webbasierende Diagnose- und Konfigurationsmoglichkeiten
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TwinCAT Supplement Produkte

Ubersicht Supplement Produkte

Das TwinCAT System ist flexibel, mit diversen Softwaremodulen vielfaltig erweiterbar. Fir den Bereich
"Connectivity" stehen u.a. folgende optionale TwinCAT Supplement-Erweiterungen zur Verfigung:

« TS6100 | TwinCAT OPC UA

+ TS6250 | TwinCAT Modbus TCP Server

» TS6255 | TwinCAT PLC Modbus RTU

« TS6310 | TwinCAT TCP/IP Connection Server

* TS6340 | TwinCAT PLC Serial Communication

» TS6341 | TwinCAT PLC Serial Communication 3964R/RK512
¢ TS6350 | TwinCAT SMS/SMTP Server

¢ TS650x | TwinCAT 2 PLC Lib: IEC 60870-5-10x

System Version: 1.1 13


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcinfosys/12666480011.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/tcinfosys/12666675339.html
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5 Benutzerinterface

Der TwinCAT System Service stellt sich mit folgendem Icon in der Windows NT/2000/XP Taskbar dar:

& 1533

Zustand des Systems:

Mit der Hauptfarbe des Icons wird der aktuelle Zustand des System angezeigt:
! Rot bedeutet: TwinCAT wird gestoppt.
Gelb bedeutet: TwWinCAT wird gestartet.

Griin bedeutet: TWinCAT lauft.

Ab TwinCAT 2.9 existiert der TwinCAT Konfig Modus

Blau bedeutet: TwinCAT befindet sich im Konfig Modus

Echtzeiteinstellung:

Zusatzlich wird Uber einen Tooltip bei laufenden System, die aktuelle Echtzeiteinstellung angezeigt. Im
gezeigten Beispiel hat das TwinCAT Echtzeitsystem maximal 50% der Prozessorleistung zur Verfligung,
bendtigt aber nur 0% der Prozessorleistung:

TwinCaT CPU 0%/50%
k15

Kontextmenii:

Mit einem Mausklick (links oder rechts) auf das TwinCAT System Icon 6ffnet sich ein Kontextmend, Uber das
der Benutzer das TwinCAT System steuern kann. Die aufgelisteten Funktionen kénnen per Maus oder
Tastatur angewahlt werden.

B Uber TwinCAT...

@ Ereignizanzeige
. System Manager

88 PLC Contral

.U@ Echtzeit
Fiouter g
System L
10 r
PLC L

Eigenschalten

Die Menifunktionen [»_15] werden auf den nachsten Seiten im Detail erlautert.

14 Version: 1.1 System
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Tastaturbedienung des TwinCAT System Benutzerinterface

Mit Alt und ([NUM] + ) lasst sich das TwinCAT System aufrufen. Mit den Pfeiltasten kann man im Men(
navigieren. mit der Return-Taste lassen sich die ausgewahlten Elemente auswahlen.

Damit ist es moglich, das TwinCAT System ohne Maus zu steuern.

5.1 Meni des TwinCAT System Service

Die Meniifunktionen im Detail:

Uber TwinCAT...:

Mit dieser MenUzeile wird eine Beschreibung der installierten TwinCAT Version aufgerufen. Diese
Informationen sind zum Beispiel bei Kontakten mit der TwinCAT Support-Hotline nitzlich.

TwinCAT Sypstem |

TuwinCAT System Service w2 7.0 [Build 118]

3 TwinCAT PLC

v2.7.0 [Build 450)

Copyright BECKHOFF 2 139E-1998

Benutzer:

Benutzergruppe: Adriniztratoren

R eqistrierung:

M arne: B eckhoff

Firmna: |ndustnie-Elektranik
Feq.-Schilzsel.: 4FFE-4413-37CE-9CFC

Ereignisanzeige:

Die Ereignisanzeige ist ein Programm, mit dem Sie die Ereignisse im System tUberwachen kénnen. Der
Ereignisprotokollierdienst startet automatisch, wenn Sie Windows NT ausfihren.

System Manager:

Hiermit kann der TwinCAT System Manager gestartet werden.

PLC Control:

Hiermit kann das TwinCAT PLC Control gestartet werden.

Echtzeit:

Das TwinCAT Echtzeitsystem kann ebenfalls tiber das Kontextmeni konfiguriert werden. Hier betrifft dies
allerdings nur die Einteilung der Prozessorleistung.

System Version: 1.1 15
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E chtzeiteinstellungen |

Zeithasiz:

1 ms

— CPU MutzunasLimit
0% A0 % 100 %

' |

— Swyztem Latenzzeit

Alktuell: b axirnal: kMeldung bei:

| Opz | 10pz | EI::I

Uber den Schieberegler oben im Bild, kann dem TwinCAT Echtzeitsystem Prozessorzeit zugeteilt werden.
Aktuell ist hierflr eine Zeitbasis von einer Millisekunde festgelegt. Im gezeigten Beispiel bekommt TwinCAT
maximal 30% der Rechenzeit zugeteilt. Dies bedeutet bei einer Zeitbasis von 1 ms, dass TwinCAT jede
Millisekunde maximal 300 us zur Verfigung hat. Auf der anderen Seite heildt dies, dass fir Windows NT
mindestens 700 us verbleiben. Wenn das TwinCAT Echtzeitsystem in seine Idletask schaltet, wird der
Prozessor wieder an Windows NT zuriickgegeben. Der Balken im Schieberegler zeigt die aktuelle
Auslastung des Echtzeitsystems an. Die Anzeige wird Gber 256 Zyklen (ms) gemittelt.

System Latenzzeit:

Hier werden die aktuelle bzw. die maximale Latenzzeit im Echtzeitsystem angezeigt. Es wird die Zeit
gemessen, um die der zentrale Systemtick zu spat kommt. Die maximale Zeit wird solange gespeichert bis
der Schieberegler betatigt wird oder der Dialog verlassen wird. Die Latenzzeit wird natlrlich auch gemessen,
wenn der obige Dialog nicht gedffnet ist.

Bei Uberschreiten der eingestellten Maximalzeit, wird einmalig eine Meldung im Fenster ausgegeben, und
ein Logbucheintrag erzeugt. Durch Aufruf des obigen Dialogs kann die Meldung wieder zurlickgesetzt
werden, so dass bei der nachsten Zeitiberschreitung wieder eine Meldung ausgegeben wird.

Zeitbasis:

Zeitbasis zur Berechnung der Prozenteinteilung. Zur Zeit ist eine Zeitbasis von 1 Millisekunde festeingestellt.

Router:

Der TwinCAT Message Router kann zur Diagnose seine interne Speicher- bzw. Portverwaltung darstellen.
Dieser Dienst kann tber das Kontextmeni aufgerufen werden.

16 Version: 1.1 System
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B Uber TwinCAT...

EI Ereignizanzeige
- System kanager
88 PLC Contral

.U@ E chtzeit
&5 Cleanu
AI Spstem 3

10 /
a: it g
hop Pro-T... I Eigenschaften

Info

AMS Router Information |

— Arbeitzzpeicher

[Gezamt; 2048

Werfiighar: I 1240 ™ Mail debugging
—Anmeldungen————

Parts: I 46

Server: I z

Tranzports: I 1

Arbeitsspeicher:

Der angezeigte Arbeitsspeicher wird im TwinCAT System flir AMS-Nachrichten und fir die
Speicherverwaltung der TwinCAT Echtzeitumgebung bendtigt. Der gesamte Speicher wird beim Start vom
TwinCAT System bei Windows NT angefordert. Die Speichergrée kann im TwinCAT System Control
konfiguriert werden. Der von TwinCAT bendtigte Arbeitsspeicher ist nicht auslagerbar.

Arbeitsspeicher gesamt:

Der Arbeitspeicher, der beim Systemstart von TwinCAT zur Verfligung stand.

Arbeitsspeicher verfiigbar:

Der Arbeitsspeicher, der aktuell fir TwinCAT zur Verfliigung steht.

Anmeldungen

Alle Teilnehmer des TwinCAT Nachrichtensystems (AMS) missen sich beim Router anmelden. TwinCAT
Server haben feste Portnummern (z.B. TwinCAT NC: 500, TwinCAT PLC LZS1: 801, ...), TwinCAT Clients
bekommen eine Portnummer vom Message Router zugeteilt.

System Version: 1.1 17
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Ports

Anzahl der angemeldeten Ports.

Server

Ports die von TwinCAT Servern belegt werden.

Transports

Internal only.

Maildebugging

In Verbindung mit dem TwinCAT Maildebugger kann der gesamte TwinCAT Nachrichtenverkehr
aufgezeichnet werden. Zu beachten ist hierbei, dass der Nachrichtenverkehr durch die zusatzlichen
Nachrichten verlangsamt wird. Der Maildebugger gehort nicht zum Standardlieferumfang von TwinCAT.

Cleanup

Mit der "Cleanup"-Funktion des Routers werden Ports im Router wieder freigegeben, die von nicht mehr
funktionsfahigen Programmen stammen. Diese Funktion ist besonders in der Entwicklungsphase der
Applikationen sinnvoll.

System:

Falls das TwinCAT System nicht fiir einen automatischen Start konfiguriert ist, kann der Start auch manuell
Uber das Kontextmenu erfolgen. Die Konfiguration des automatischen Starts wird mit dem TwinCAT System
Control durchgefihrt. Im Kontextmenu sind nur die im aktuellen Betriebszustand sinnvollen Funktionen
freigegeben. Im Beispiel befindet sich das TwinCAT System im Stopzustand, daher ist nur ein Start mdglich.

Die Funktionen im Detail:

Start:

Das TwinCAT System wird gestartet. Alle eingetragenen TwinCAT Server werden geladen und initialisiert.
Das TwinCAT I/O-Subsystem wird entsprechend der Konfiguration durch den TwinCAT I/O-Manager
parametriert. Alle eingetragenen Laufzeitsysteme des PLC-Subsystems werden initialisiert. Ist flr ein
Laufzeitsystem ein Bootprojekt eingetragen, so wird dieses geladen und das SPS-Programm gestartet. Die
remanenten (retain) Daten werden ebenfalls entsprechend der Konfiguration geladen. Das Bootprojekt wird
mit dem TwinCAT PLC Control erzeugt. Das Startverhalten (Bootprojekt, Datenremanenz) der SPS-
Laufzeitsysteme kann tUber das TwinCAT System Control konfiguriert werden.

Stop:

Das TwinCAT System wird gestoppt. Alle eingetragenen TwinCAT Server werden heruntergefahren und
entladen. Nach dem Stop des TwinCAT Systems befindet sich nur noch der TwinCAT Message Router im
Speicher. Das TwinCAT System kann nun wieder Gber "System ->Start" gestartet werden.

Restart:

Das TwinCAT System wird erst gestoppt und anschliefend wieder gestartet. Diese Funktion ist bei
Anderungen der Systemkonfiguration nitzlich, da auf diesem Wege die Konfiguration durch den Neustart
erneut geladen wird.

Der TwinCAT Message Router kann zur Diagnose seine interne Speicher- bzw. Portverwaltung darstellen.
Dieser Dienst kann tber das Kontextmenu aufgerufen werden.

18 Version: 1.1 System
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10:

Das TwinCAT I/O Subsystem kann ber den TwinCAT System Service resettet werden. Dazu muss im
Kontextmenti, die entsprechende Funktion angewahlt werden. Der Reset gilt fir alle angeschlossenen
Feldbussysteme. Siehe hierzu auch die Dokumentation des TwinCAT I/O Managers.

PLC:

Uber PLC wird ein Untermenii zum Starten, Stoppen und Resetten eines (der) SPS-Laufzeitsystem(e)
gedffnet. Je nach Anzahl der konfigurierten SPS-Laufzeitsysteme, wird ein weiteres Unterment zur Auswahl
des Laufzeitsystems gedffnet.

Hier sind fiir das TwinCAT System 4 SPS-Laufzeitsysteme konfiguriert. Jedes Laufzeitsystem kann separat
gesteuert werden.
Eigenschaften:

Mit der Anwahl "Eigenschaften" wird das TwinCAT System Control gestartet.

5.2 TwinCAT System Control

Das TwinCAT System Control ist eine dialogbasierte Applikation mit einer separaten Seite fir jeden
unterstitzten Systembereich.

Karteireiter:
+ Allgemein [»_19]
» System [P 21]
* AMS Router [P 23]
* PLC[r26]
* Registrierung [P 28]

Karteireiter "Allgemein*:

Allgemein
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TwinCAT System Eigenschaften

Allgermnein lSystem] AhdS Fh:nuter] PLLC ] Hegistrierung]

TwinCaT Syztem Contral
w2 10.0 [Build 157)
TwinCAT PLC
wv2.10.0 [Build 1330]

Copyright BECKHOFF & 1336-2003

Regiztrierng:
Mame:
Firma: Beckhoff Automation GmbH

Reg.-Schluzzel  CED1-4B01-385C-DD3E

)4 | Abbrechen

Auf der ersten Seite findet der Benutzer allgemeine Informationen zur installierten TwinCAT Version. Bitte
geben Sie bei jedem Kontakt mit der TwinCAT Hotline, die hier eingetragenen Daten an.
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Karteireiter "System":
TwinCAT System Eigenschaften E|

Allgemein  System l.-’-‘-.MS Fh:uuter] FLC ] Hegistrierung]
TwinCAT Server

Tclo
TPl
TcRTime

Hinzufiigen | E ntfernen | Eigenzchaften

Boot/Shut D ovn

&uto Boat: " Dizable
" Enahle
i+ Config Mode

Auta Logon [
|
|

Izer Hame

Pazsword

0k, | Abbrechen

Diese Seite zeigt die Grundkonfiguration des TwinCAT Systems. Hier kdnnen TwinCAT Server hinzugefligt
bzw. entfernt werden und der automatische Systemstart (Aktiviere Auto Boot) kann aktiviert werden.

Automatischer Systemstart:
Auto Boot Disable: Der automatische Systemstart ist deaktiviert.
Auto Boot Enable: Der automatische Systemstart ist aktiviert.

Auto Boot Config Mode: Der automatische Systemstart ist aktiviert, TwinCAT startet im Config Mode.

Automatisches Einloggen aktivieren:

Mit Anwahl des Auto Logon wird das automatische Einloggen unter Windows NT aktiviert. Um das Auto
Logon mehrmals durchfiihren zu kénnen, muss hier der Benutzername und das Passwort eingegeben
werden. Wenn an dieser Stelle kein Passwort verwendet wird, dann funktioniert das automatische
Einloggen nur einmalig (Windows NT Eigenschaft).

Automatisches Einloggen aufheben:

Um das automatische Einloggen trotz der angewahlten Einstellungen zu unterbrechen, muss wéhrend des
Einloggens die Shift Taste gedriickt gehalten werden. Dadurch wird das Auto Logon abgebrochen und Sie
kénnen sich wie gewohnt in Windows NT einloggen.

TwinCAT kann durch zusatzliche Server erweitert werden. Dies konnen Nockenschaltwerke,
Streckensteuerungen oder andere Softwaregerate sein. Die Modularitat von TwinCAT erlaubt es nun, diese
Server durch einfache Konfiguration in das TwinCAT System zu laden. Bedingung ist allerdings, dass der
Server mit dem TwinCAT Server Framework erstellt wurde. Fir Windows NT stellen sich TwinCAT Server
als Geratetreiber dar, so kann der Betriebszustand der TwinCAT Server auch in der Gerateliste von
Windows NT ersehen werden.
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Achtung!

Anderungen auf der Systemseite sollten nur von erfahrenen TwinCAT Benutzern oder unter Anleitung des
TwinCAT Supports durchgefihrt werden.

TwinCAT Server zufiigen

Diese Funktion ist notwendig, wenn ein TwinCAT Server nicht durch die Standardinstallation beim System
angemeldet wird. Dies kann bei applikationsspezifischen TwinCAT Servern der Fall sein.

TwinCAT Server hinzufugen |
I ame: IT::N:: | ok I
fnzeigename; ITwinE.f-‘-.T MNC Server Abbruch |
D ateipfad: ID:hTwinE.-'-‘-.T WOriverhT oM osys Durchsucher. .. |
Tvp: IDriverT_l,lpe j
Startrnodus: IManuaI j

Name

Dies ist der Windows NT Geratename. Mit diesem Namen wird der TwinCAT Server von Windows NT
angesprochen. Bei TwinCAT Servern entspricht der Geratename dem Dateinamen des TwinCAT Servers.

Anzeigename

Dient nur zur Anzeige im Windows NT System und kann frei vergeben werden.

Dateipfad

Pfad zur Binardatei des TwinCAT Servers.

Type

Derzeit kbnnen nur Windows NT Treiber als TwinCAT Server fungieren, deshalb ist hier "DriverType"
einzutragen. In Zukunft werden auch Win32 Dienste als TwinCAT Server arbeiten konnen.

Startmodus

TwinCAT Server werden vom TwinCAT System Service gestartet, daher ist die Standardeinstellung hier
"manual”. Fur spezielle TwinCAT Server kdnnte ein Start tber Windows NT nétig sein, daher kann hier der
Startmodus geandert werden.

TwinCAT Server entfernen:

Wenn der folgende Dialog mit OK quittiert wird, ist der TwWinCAT Server aus dem TwinCAT System sowie
aus Windows NT entfernt. Die Binardatei des TwinCAT Servers wird allerdings nicht von der Festplatte
geldscht.

TwinCAT System Control |

@ YWiollen Sie wirklich TcRTime aus der TwinCAT Server Liste entfernen’?

Abbrechen |
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Eigenschaften eines TwinCAT Servers

Der Dialog wird durch Doppelklick auf den Servernamen in der Serverliste oder durch Betatigen des Buttons
"Eigenschaften" geoffnet.

Eigenschaften des TwinCAT Servers |
i ame: ITcHTime Ok I
Mrzeigename: ITwinE.f-‘n.T Realtime Server Abbruch |
D ateipfad; ID:'\TwinE.-'i‘-.T WOriverh TeR Time Durchsucher. .. |
Typ: IDriverT_l,lpe j
Startrnodus: IManuaI j

In diesem Dialog kénnen die Eigenschaften eines TwinCAT Servers (z.B. der Pfad) nachtraglich angepasst
werden.

Karteireiter "AMS Router":
TwinCAT System Eigenschaften |

.-i'-.llgemeinl System A5 Router I FLC I Hegistrierungl

— Lokaler Computer

AMS Metld  [17216.3175.1.1

— Femate Compriter

Hinzufugen Entfernen Eigenschaften

0k, I Abbrechen Ubernehmen

In den Einstellungen fur den AMS Message Router werden die lokale Maschinenadresse und die
Verbindungen zu anderen TwinCAT Systemen festgelegt.

AMS Net Id

Dies ist die Adresse des lokalen Rechners im TwinCAT Netzwerk. Die "AMS Net Id" besteht aus 6 Byte und
wird in einer Punktnotation dargestellt. Die "Net Ids" missen vom Projektierer vergeben werden und dirfen
sich im TwinCAT Netzwerk nicht wiederholen. Standardmafig wird von der Installation eine AMS Net Id aus
der IP-Adresse des Systems (falls vorhanden) + "1.1" generiert. Kann bei der Installation keine IP-Adresse
ermittelt werden, so wird die AMS Net Id "1.1.1.1.1.1" erzeugt.
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Remote Computer

Liste der erreichbaren TwinCAT Systeme im TwinCAT Netzwerk.

Remote Verbindung hinzufiigen:

Mit dem Button "Hinzufligen" wird folgender Dialog gedffnet.

Remote Yerbindung hinzufugen

M amne: ||

AMS Metld |

Bdrezze; I

Tranzport; I TCRAFP

j [ Langzame Yerbindung

]|

]
Ahbbruch

Browse

e

Hier lassen sich neue Verbindungen mit anderen TwinCAT Systemen konfigurieren.

Browse:

Computer suchen E |

YW ahlen Sie einen Rechner aus der Ligte...

----- ACHIMM-NE
----- ACHSEMTEST
----- ALFONST

----- ALIK,

----- ALOISE

----- ANDREAG

----- ANDREAK]
----- ANDREASE-1
----- ANDREASS

----- ANDREAST-1
..... AMIGFL O

] %

=4

Ahbbrechen |

Uber diesen Dialog kann nach dem Remote-Rechner gesucht werden. Nach der Auswahl des Remote-
Rechners wird die IP-Adresse geholt und die AMA Net |d automatisch generiert. Diese Net Id entspricht der

Standard Net Id nach der Installation.

Remote Yerbindung hinzufugen

Marme: |ACHSENTEST

AMS Netld:  [17216.2.210.1.1

Adresse: |1 7216.3.0

Tranzport; I TCRAR

j [ Langzame Yerbindung

Ahbbruch

]|
k. |
__ Atk |

24
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Name

Symbolischer Name des entfernten TwinCAT Systems. Dieser Name kann frei vergeben werden.

AMS Net Id

Adresse des entfernten TwinCAT Systems.

Adresse

Systemadresse bezogen auf die jeweilige Transportschicht. Im obigen Beispiel wird TCP/IP als
Transportschicht benutzt, womit die Adresse als |IP-Adresse interpretiert wird.

Transport

Die Transportschicht mit der AMS Nachrichten beférdert werden. Zur Zeit wird nur TCP/IP als
Transportschicht unterstitzt.

Langsame Verbindung

Option damit das Betriebssystem langere Latenzzeiten toleriert.

Entfernen eines Systems aus der Remote Liste

Nach Quittieren dieses Dialoges ist "Maschine" unwiderruflich aus der Remote Liste entfernt.

TwinCAT System Control |

@ Ywollen Sie wirklich Mazchine auz der Remote Liste entfernen’?

1 Abbrechen |

Eigenschaften der Remote Verbindung

Eigenzchaften der Remote Yerbindung

X
Remate Mame: IMaschinEE

AMS Netld:  [0.0.0.0.0.0 &bbruch
Bdrezze; II
Tranzpart: ITEF‘;"IF‘ j [ Langzame Yerbindung

Mit diesem Dialog kann eine Remote-Verbindung nachtraglich angepasst werden.

Weitere Informationen zur Remote Verbindung sind in der DokumentationTwinCAT Remote Access Service
enthalten.
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Karteireiter "PLC":

TwinCAT System Eigenschaften

.-’-'-.Ilgemeinl S_I,Isteml &S Bouter  FLC IHegistrierungl

Anzahl Laufzeitzysteme: 3

B oot Projekt Prad:

ID:"-.T WINCAT B ont Durchzsuchen..

Boot Projekt:

[ Laufzeitzystern [Faort: 807)
[(12. Laufzeitzystern [Port: 811]
[w]3. Laufzeitzystern [Port: 821]

LadenS peichern der Retain [ aten:

[w]1. Laufzeitzpztemn [Port; 801]
[JZ. Laufzeitzpztern [Port: 811]
[w]3. Laufzeitzpztern [Port: 821]

L

| k. I Abbrechen

Ubernehmen

Mit der PLC-Seite des TwinCAT System Control wird das PLC-Subsystem konfiguriert.

A

nzahl Laufzeitsysteme

Das TwinCAT PLC-Subsystem unterstitzt bis zu 4 Laufzeitsysteme. Die Anzahl der Laufzeitsysteme wird
Uber das oben gezeigte Steuerelement eingestellt.

Boot Projekt Pfad

Fir jedes PLC-Laufzeitsystem kann ein separates Bootprojekt erzeugt werden. Der Pfad aus dem das

Bootprojekt geladen werden soll, muss hier konfiguriert werden.

Durchsuchen

Zur Unterstiitzung des Benutzers kann der Bootprojektpfad auch Uber diesen Dialog eingetragen werden.

26
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Ordner suchen EH |

W ahlen Sie ein Yerzeichniz fur dags Plz Boot Prajekt...

= Ae-Diskettela:)
#-=3 DRIVE_C[C:)
+-=a DRIVE_D (D]
B8 E
-- M etzwerkumgebung

] I Ahbbrechen

Boot Projekt

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

die Anwahl "Erzeugen eines Bootprojekts.

Laden/Speichern der Retain Daten

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

werden.

System

Version: 1.1
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Karteireiter "Registrierung":
TwinCAT System Eigenschaften E'

.-’-'-.Ilgemein] S_I,Istem] A5 Fh:uuter] FLC Registrigmng l

TwinCAT PLC
o)

TwinCAT YWerzion: w2 100

System ID: | A28E-D3EF-300

Registrining: \CED1-4B01-385C-DDBE
anline: hitkp: A A, beck hoff. com
fiak: +49 (05246 963 0

M amne:

Firma: Beckhaff Automation GmbH

Req.-Schllizzel CED1-4B01-385C-DD3E

0k, | Abbrechen

TwinCAT Version

Vorliegende Produktversion.

System Id

Eindeutiges Kennzeichen des lokalen Systems, diese Zahlenkombination geben Sie bitte bei der
Registrierung von TwinCAT an.

Registrierung

Der Registrierungsschlissel, der zur TwinCAT Version und der ermittelten System ID passt. Diesen
Schlussel erhalten Sie bei der Registrierung von TwinCAT.

Online

Zur Zeit nicht unterstitzt.

Fon

Rufnummer zur Registrierung von TwinCAT.
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